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Gefahr! - Zur Verringerung des Verletzungsrisikos Bedienungsanleitung lesen.

Dieses Gerat darf nicht von Kindern benutzt werden. Dieses Gerat kann von Personen mit verringerten
physischen, sensorischen oder mentalen Fahigkeiten oder Mangel an Erfahrung und Wissen benutzt
werden, wenn sie beaufsichtigt oder bezliglich des sicheren Gebrauchs des Geréates unterwiesen
wurden und die daraus resultierenden Gefahren verstehen. Kinder durfen nicht mit dem Geréat spielen.
Reinigung und Benutzer-Wartung diirfen nicht von Kindern durchgefuihrt werden.

-9-

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 9 29.08.2024 09:07:14



Gefahr!

Beim Benutzen von Geraten missen einige Si-
cherheitsvorkehrungen eingehalten werden, um
Verletzungen und Schaden zu verhindern. Lesen
Sie diese Bedienungsanleitung / Sicherheitshin-
weise deshalb sorgféltig durch. Bewahren Sie die-
se gut auf, damit Ihnen die Informationen jederzeit
zur Verfugung stehen. Falls Sie das Geréat an an-
dere Personen Ubergeben sollten, handigen Sie
diese Bedienungsanleitung / Sicherheitshinweise
bitte mit aus. Wir tbernehmen keine Haftung far
Unfélle oder Schaden, die durch Nichtbeachten
dieser Anleitung und den Sicherheitshinweisen
entstehen.

1. Sicherheitshinweise

Die entsprechenden Sicherheitshinweise finden
Sie im beiliegenden Heftchen!

Warnung!

Lesen Sie alle Sicherheitshinweise, Anwei-
sungen, Bebilderungen und technischen
Daten, mit denen dieses Elektrowerkzeug
versehen ist. Versdumnisse bei der Einhaltung
der nachfolgenden Anweisungen kénnen elekt-
rischen Schlag, Brand und/oder schwere Verlet-
zungen verursachen.

Bewahren Sie alle Sicherheitshinweise und
Anweisungen fir die Zukunft auf.

Erkldrung der verwendeten Symbole

(siehe Bild 13)

A. WARNUNG - Vor Betrieb der Maschine die
Bedienungsanleitung durchlesen!

B. WARNUNG - Beim Betrieb der Maschine ent-
sprechenden Sicherheitsabstand einhalten!

C. WARNUNG - Vor der Durchfiihrung von
Arbeiten an der Maschine oder vor dem An-
heben der Maschine Sperrvorrichtung beta-
tigen! ACHTUNG - Rotierende Messer nicht
beruhren!

D. WARNUNG - Nicht auf der Maschine mitfah-

ren! ACHTUNG - Rotierende Messer nicht

beruhren!

Schutzklasse Il (Doppelisolierung).

Lagerung der Akkus nur in trockenen R&u-

men mit einer Umgebungstemperatur von

+10°C - +40°C. Akkus nur in geladenem Zu-

stand lagern (mind. 40% geladen).

Schutzklasse Il

Trage Sicherung 2 A

Nur fur den Gebrauch in trockenen Raumen.

WARNUNG: Zum Laden der Batterie nur das

mm

cTIo
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abnehmbare Netzteil NT24/1 / PS24/1 benut-
zen, das mit diesem Gerat geliefert wurde.

Achtung!

Ziehen Sie wahrend eines Gewitters den Netz-
stecker und trennen Sie das Leitkabel von der
Ladestation.

2. Geréatebeschreibung und
Lieferumfang

2.1 Geratebeschreibung (Bild 1/2)
1. Mahroboter

2. Bedienfeld

3. STOP-Taste/Entriegelungstaste der Bedien-
feldabdeckung

4. Schnitthéhenverstellung

5. Regensensor

6. Tragegriff

7. Hauptschalter

8. Hinterrad

9. Akkufachdeckel

10. Klingen

11. Messerscheibe

12. Vorderrad

13. Bedienfeldabdeckung

14. USB-Anschluss

15. Kameraeinheit

16. Abstandssensoren

19. Ladestation

19a. Ladestation LED-Anzeige
19b. Ladestation Ladestift

20. Netzteil(-kabel)

21. Befestigungsschraube

22. Sechskantschlissel

23. Befestigungshaken

24. Leitkabel

25. Kabelverbinder

26. Ersatzklingen

27. Magnetband

28. Lineal (zum Heraustrennen)
29. Magnetsensor

2.2 Lieferumfang und Auspacken

Bitte Uberprifen Sie die Vollstandigkeit des Arti-
kels anhand des beschriebenen Lieferumfangs.
Bei Fehlteilen wenden Sie sich bitte spatestens
innerhalb von 5 Arbeitstagen nach Kauf des Arti-
kels unter Vorlage eines gultigen Kaufbeleges an
unser Service Center oder an die Verkaufsstelle,
bei der Sie das Gerat erworben haben. Bitte
beachten Sie hierzu die Gewahrleistungstabelle
in den Service-Informationen am Ende der An-
leitung.
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Offnen Sie die Verpackung und nehmen Sie
das Gerat vorsichtig aus der Verpackung.
Entfernen Sie das Verpackungsmaterial so-
wie Verpackungs-/ und Transportsicherungen
(falls vorhanden).

Uberpriifen Sie, ob der Lieferumfang vollstan-
dig ist.

Kontrollieren Sie das Geréat und die Zubehor-
teile auf Transportschaden.

Bewahren Sie die Verpackung nach Mdglich-
keit bis zum Ablauf der Garantiezeit auf.

Gefahr!

Gerat und Verpackungsmaterial sind kein
Kinderspielzeug! Kinder diirfen nicht mit
Kunststoffbeuteln, Folien und Kleinteilen
spielen! Es besteht Verschluckungs- und Er-
stickungsgefahr!

Lieferumfang, Montagematerial und Zubehoér
(teilweise nicht im Lieferumfang enthalten):
Den Lieferumfang entnehmen Sie bitte dem bei-
gelegten Informationsblatt zum Lieferumfang.

© Mahroboter

Netzteil(-kabel)

Ladestation

Befestigungsschrauben (4 Stuick)
Ersatzklingen

Befestigungshaken

Leitkabel

Kabelverbinder

Magnetband

Sechskantschlissel

Akku

Lineal (zum Heraustrennen)
Originalbetriebsanleitung
Sicherheitshinweise

Benétigte Hilfsmittel

(nicht im Lieferumfang enthalten)
® Hammer

Zange

Abisolierzange

Wasserwaage (optional)

3. BestimmungsgemaéBe
Verwendung

Der Mé&hroboter ist flr die private Benutzung
im Haus- und Hobbygarten geeignet und aus-
schlieBlich fir das Mahen von Rasenflachen
bestimmt.
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Die Maschine darf nur nach ihrer Bestimmung
verwendet werden. Jede weitere darlber hinaus-
gehende Verwendung ist nicht bestimmungsge-
maB. Fir daraus hervorgerufene Schaden oder
Verletzungen aller Art haftet der Benutzer/Bedie-
ner und nicht der Hersteller.

Bitte beachten Sie, dass unsere Gerate bestim-
mungsgeman nicht fur den gewerblichen, hand-
werklichen oder industriellen Einsatz konstruiert
wurden. Wir Gbernehmen keine Gewahrleistung,
wenn das Gerat in Gewerbe-, Handwerks- oder
Industriebetrieben sowie bei gleichzusetzenden
Tatigkeiten eingesetzt wird.

4. Technische Daten

SPANNUNG ..o 18V
Motordrehzahl............cccooiiiiniiinnen. 3400 min™!
Schutzart .......cooeeeeieiie e, IPX4
SChUtzKIaSSEe ....ccceveeeeciieeecee s I}
(=] o | O 8,75 kg
Schnittbreite ........ccoceeeeieeeieeee e 18cm
Anzahl der KliNgen.........ccccoovoeiiiieeiniiec e 3
Max. Steigung........cceviieiiiiiciiceceeee 25 %
Schalldruckpegel L ,.......c.cocovrenne. 46 dB (A)
Unsicherheit K ......cooveeeiieiiieecee. 2,3dB
Schallleistungspegel L, .........cccceuenee 57 dB (A)

Unsicherheit K
Schnitthdhenverstellung

Leitkabelantenne

Betriebsfrequenzband: ................... 0-148,5 KHz
Maximale Sendeleistung: .............. 67,05 dBuA/m
WIFI:

Betriebsfrequenzband: ............ 2400-2483,5 MHz
Maximale Sendeleistung: ..........ccccoeveeeenne 20dBm
Bluetooth:

Betriebsfrequenzband: ............ 2400-2483,5 MHz
Maximale Sendeleistung: ............ccceeeee 10dBm
GNSS:

Betriebsfrequenzband: ................ 1559-1610MHz

29.08.2024 09:07:14



Netzteil

Eingangsspannung: .......... 100-240 V ~ 50/60 Hz
AusgangsspannuNg: ........cccccecveereeeeeene 24Vd.c.
Ausgangsstrom: ........ccccciiiiiiiiiiicieee 15A
Schutzklasse:........ccovveeeiiiciiceeeee /@

Die Gerauschwerte wurden entsprechend den
Normen EN ISO 3744:1995 und ISO 11094: 1991
ermittelt.

Warnung!

Dieses Gerat erzeugt wahrend des Betriebs
ein elektromagnetisches Feld. Dieses Feld
kann unter bestimmten Umsténden aktive
oder passive medizinische Implantate beein-
trachtigen. Um die Gefahr von ernsthaften
oder todlichen Verletzungen zu verringern,
empfehlen wir Personen mit medizinischen
Implantaten ihren Arzt und den Hersteller
vom medizinischen Implantat zu konsultie-
ren, bevor das Gerat bedient wird.

5. Inbetriebnahme

Lesen Sie die gesamte Betriebsanleitung, be-
vor Sie mit der Installation des Méhroboters
beginnen. Die Qualitéat der Installation wirkt
sich direkt auf das resultierende Mahergeb-
nis aus.

5.1 Funktionsprinzip

Folgen Sie sorgfaltig der Bedienungsanleitung
um einen korrekten und sicheren Betrieb des
Mé&hroboters zu gewéhrleisten.

Der Méhroboter wahlt seine Richtung zufallig. Der
Garten wird dabei komplett geméaht, indem der
Mé&hroboter alle Bereiche erreicht, welche nicht
von Abgrenzungen und Hindernissen ausge-
schlossen sind. Wenn der Mahroboter feststellt,
dass er an einer Rasengrenze angelangt ist oder
ein Hindernis erkennt, andert der Mahroboter
seine Richtung und méht zufallig in eine andere
Richtung weiter. Uber die Sensorik erkennt der
Méhroboter Hindernisse sowie die Flache des
Rasens, wodurch sich der Mahroboter frei im Ar-
beitsbereich bewegen kann.

Der Mahroboter besitzt eine Kameraeinheit,
welche Bilder des vor ihm liegenden Bereichs ge-
neriert und diese verarbeitet. Dabei wird der vor
ihm liegende Bereich untersucht und geprift, ob
es sich hierbei um Méahflache oder Rasengrenze

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 12

bzw. um ein Hindernis handelt. Solange der vor
ihm liegende Bereich als Mahflache bewertet
wird, bewegt sich der Mahroboter mit eingeschal-
tetem Mahwerk geradeaus. Wird der Bereich als
Rasengrenze bzw. Hindernis bewertet, stoppt der
Mahroboter, pruft erneut den Mahbereich und
beginnt in einer zufélligen Richtung wieder zu
Mahen. Der M&hbereich muss sorgféltig Uberpruft
und angepasst werden, damit der M&hroboter
gentgend Raum hat zu erkennen, wo der Mah-
bereich endet. Die Rasengrenzen missen klar
definiert sein, damit der Mahroboter in seiner Re-
aktionszeit diese eindeutig erkennen kann.

Das verlegte Leitkabel (24) dient zum punktge-
nauen Andocken in die Ladestation (19) und
stellt wahrend des Méahbetriebs keine Grenze dar.
Der Mé&hroboter muss sich daher auf einer Ra-
senflache mit klaren optischen oder physischen
Grenzen befinden. Damit der M&hroboter das
Leitkabel (24) und anschlieBend die Ladestation
(19) findet, muss sich der Mahroboter zu Erstin-
betriebnahme des Mahvorgangs in der Ladestati-
on (19) befinden. Uber ein globales Navigations-
satellitensystem (GNSS) bestimmt er die Position
der Ladestation (19). Wird die Position der
Ladestation (19) verédndert, muss der Mahroboter
zwingend erneut in der Ladestation (19) zur Ka-
librierung positioniert werden. Stellen Sie sicher,
dass keine Abschirmung oder Uberdachung die
Positionsbestimmung verhindert. Vermeiden Sie,
dass die Ladestation (19) neben hohen Gebau-
den positioniert wird. Unter Umstanden ist hier
eine Kalibrierung auf Grund eines mangelnden
Signals nicht mdglich.

Bei niedrigem Ladezustand des Akkus kehrt

der Mahroboter zur Ladestation (19) zurtick. Mit
Hilfe des GNSS-Modul bestimmt der Méhroboter
seine Entfernung zur Ladestation (19) und sucht
diese. Trifft der M&hroboter auf seinem Weg zur
Suchschleife auf eine Gartengrenze oder Hinder-
nisse, so speichert der Méhroboter seine Position
ab und eine Kartierung des Méhbereichs erfolgt.
Dadurch findet der Mahroboter bei fortlaufender
Nutzung schneller zur Ladestation (19) zurlck.
Am Leitkabel (24) angekommen féhrt der M&hro-
boter liber seine Drahterkennungssensoren bis
hin zur Ladestation (19). Je nach Gartengré3e
und Komplexitat kann dieser Vorgang einige Mi-
nuten dauern.

Ebenfalls wird Uber das globale Navigationssatel-
litensystem (GNSS) die standortspezifische Infor-
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mation zu Sonnenaufgang/-untergang abgefragt.
Ausreichend Tageslicht ist fur die stérungsfreie
Funktion des Mahroboters zwingend erforderlich.
Prifen Sie die Linse der Kameraeinheit (15) re-
gelmaBig auf Verunreinigungen.

5.2 Sensoren

Der Méahroboter ist mit mehreren Sicherheitssen-

soren ausgestattet. Uber die Sensoren kann sich

der Mé&hroboter in seinem Mahbereich bewegen.

® Hebesensor:
Falls der M&hroboter von hinten um mehr als
30° vom Boden angehoben wird, oder ein
Vorderrad (12) den Bodenkontakt verliert,
werden der Mahroboter und die Rotation der
Klingen (10) sofort gestoppt.

* Neigungssensor:
Falls der M&hroboter sich stark in eine Rich-
tung neigt, werden der Mahroboter und die
Rotation der Klingen (10) sofort gestoppt.

® Hindernissensor:
Der Mahroboter erkennt Hindernisse auf sei-
nem Weg. Wenn der Mahroboter mit einem
Hindernis kollidiert, werden der Mahroboter
und die Rotation der Klingen (10) sofort
gestoppt und er fahrt rickwarts weg vom
Hindernis.

o Kameraeinheit:
Der Mahroboter verfugt Gber eine Kameraein-
heit (15), welche den vor ihm liegenden Méah-
bereich (circa 1m?) analysiert. Die Kamera
ist dabei auf den Untergrund gerichtet, womit
im Bildbereich befindende Objekte mit einer
maximalen Héhe von 50 cm abgebildet wer-
den. Das zu verarbeitende Bildmaterial wird
nur lokal und temporér auf dem Mé&hroboter
gespeichert und laufend tUberschrieben. Der
Méahroboter kann Hindernisse und den Ar-
beitsbereich erkennen, in denen sich kein Ra-
sen mehr befinden. Wenn der M&hroboter auf
ein Hindernis trifft oder keinen Rasen mehr
detektiert, stoppt er und beginnt in einer zu-
falligen Richtung wieder zu mahen. Aufgrund
der Kameraeinheit, ist es nicht méglich, dass
der Mé&hroboter in der DAmmerung bzw. in
der Nacht arbeitet. Das gewéahlte Arbeitsfens-
ter sollte dabei zu einer Tageszeit liegen in
der Tageslicht herrscht, damit der Mahroboter
zuverléssig arbeiten kann. Dadurch werden
auch ddmmerungsaktive Kleintiere wie z.B.
Igel geschditzt.

® Abstandssensoren:
Der Mahroboter ist mit Abstandssensoren
(16) ausgestattet, mit denen er Hindernisse
auf seinen Weg detektieren kann. Trifft der
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Mahroboter auf ein Hindernis, stoppt er und
beginnt in eine zuféllige Richtung wieder zu
mahen.

Magnetbandsensor

Der Mé&hroboter ist mit einem Magnetband-
sensor (29) ausgestattet und erkennt ein auf
dem Boden liegendes Magnetband (27). Trifft
der Méhroboter auf ein Magnetband, stoppt
er und beginnt in eine zuféllige Richtung wie-
der zu mahen. Das Magnetband dient als vir-
tuelle Grenze, wodurch sich Gartenbereiche
einrichten lassen in denen der M&hroboter
nicht méhen soll.

Regensensor:

Der Mahroboter ist mit einem Regensensor
(5) ausgestattet, um zu verhindern, dass der
Mahroboter im Regen arbeitet. Der M&hrobo-
ter kehrt zur Ladestation (19) zurlck, wenn
Regen erkannt wird, und wird dort komplett
aufgeladen. Nachdem der Regensensor (5)
wieder getrocknet ist, bleibt der Méhroboter
geman der voreingestellten Verzégerungszeit
in der Ladestation (19). Erst dann nimmt er
die Arbeit wieder auf, sofern er sich noch in
einem aktiven Zeitfenster befindet. Ist der Re-
gensensor (5) aktiviert, (empfohlen, um den
Rasen zu schonen) so ist im Display (50) eine
helle Wolke zu sehen. Hat der Sensor ausge-
I6st, erscheint eine dunkle Wolke mit Regen-
tropfen. SchlieBen Sie die beiden Metallsen-
soren nicht mit Metall oder einem anderen
leitfahigen Material kurz. Dies beeintréchtigt
die korrekte Funktion des Mé&hroboters.
GNSS-Modul

Der Mé&hroboter bestimmt seine Position und
die Position der Ladestation (19) tber ein glo-
bales Navigationssatellitensystem (GNSS).
Dies hilft, dass der M&hroboter wieder zurtick
in die Ladestation (19) findet.

Uber das GNSS-Modul kann der Méhroboter
die lokalen Zeiten fir Sonnenaufgang und
-untergang bestimmen, wodurch der Mahro-
boter nicht wahrend der D&mmerung und in
der Nacht mahen kann. Dadurch kann der
Mahroboter mit seiner Kameraeinheit (15)
zuverléssig arbeiten.

Mit dem GNSS-Modul bestimmt der Méhro-
boter jederzeit seinen Abstand zur Ladesta-
tion (19). Der Mahroboter darf sich maximal
1000 m von der Ladestation (19) entfernen,
ansonsten erscheint eine Fehlermeldung

am Display und der Mahroboter kann im
Hauptflachen-Modus nicht betrieben werden.
Fur den Betrieb im Nebenflachen-Modus

ist die Entfernung zur Ladestation (19) nicht
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relevant.

e  WI-FI:
Der Mé&hroboter verfligt uber ein Bluetooth
WLAN Modul. Der Zustand bzw. die Signal-
starke des WLAN s wird am Display entspre-
chend angezeigt.

5.3 Vorbereitung

Bei einer Rasenhdhe tiber 60 mm muss der Ra-
sen gekurzt werden, um den Mahroboter nicht
UbermaBig zu belasten und die Betriebseffizienz
zu beeintrachtigen. Verwenden Sie dazu einen
konventionellen Rasenmé&her oder einen Trimmer.
Entfernen Sie alle losen Gegensténde vom Ra-
sen, welche durch den Mahroboter beschadigt
werden kénnen oder den Méhroboter beschéadi-
gen kénnen.

Uberpriifen Sie den Mahbereich und dessen Ra-
sengrenze sowie Bereiche welche nicht geméaht
werden sollen. In den folgenden Kapiteln dieser
Betriebsanleitung finden Sie Informationen dari-
ber, wie Sie eindeutige Rasengrenzen definieren
kénnen und bestimmte Bereiche schiitzen kén-
nen. Einige Hindernisse kénnen vom Mahroboter
friihzeitig erkannt werden und missen nicht auf-
wendig geschiitzt werden.

Halten Sie folgende Werkzeuge bereit: Hammer,
Zange, Abisolierzange und Wasserwaage (opti-
onal).

5.3.1 Berechnung der Steigung des Rasens
Der Mé&hroboter kann Steigungen von bis zu

25% Uberwinden. Vermeiden Sie deshalb stei-
lere Steigungen. Die Steigung lasst sich mit der
Uberwundenen Hoéhe Uber die Distanz bestimmen
(Bild 3a).

Beispiel: a/b = 25 cm/100 cm =25 %

5.3.2 Montage des Akkus

Fir den Betrieb des Mahroboters wird ein Akku
(A) der Power-X-Change-Serie bendtigt. Ach-
tung: Der Akku (A) kann je nach Modellvariante
nicht im Lieferumfang Ihres Mahroboters enthal-
ten sein.

Offnen Sie den Akkufachdeckel (9). Driicken Sie
die Rasttaste des Akkus (A) und schieben Sie
den Akku (A) in die dafir vorgesehene Akkuauf-
nahme. SchlieBen Sie den Akkufachdeckel (9)
und achten Sie auf korrektes Einrasten (Bild 3b).
Zum Entfernen des Akkus (A) 6ffnen Sie den Ak-
kufachdeckel (9). Dricken Sie die Rasttaste des
Akkus (A) und ziehen Sie den Akku (A) heraus.
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5.4 Ladestation

5.4.1 Standort der Ladestation

Ermitteln Sie zunachst den besten Standort fur
die Ladestation (19). Es wird eine AuBBensteck-
dose bendtigt, welche permanent Strom liefert,
damit der Mahroboter immer funktioniert. Die La-
destation (19) muss auf einer ebenen Oberflache
auf Hohe der Grasnarbe platziert werden. Achten
Sie darauf, dass der Bereich flach und trocken ist.
Positionieren Sie Ladestation (19) bestenfalls am
Rande des Mahbereichs. Achten Sie darauf, dass
das Netzkabel der Ladestation (19) nicht im M&h-
bereich verlegt wird oder gegebenenfalls einge-
graben werden muss, damit eine Beschéadigung
durch den Mahroboter vermieden wird.
Positionieren Sie die Ladestation (19) mit dem
Leitkabel (24) moglichst gut zuganglich aus allen
Bereichen und auf einer freien Flache ohne Hin-
dernisse. Vermeiden Sie die Ladestation (19) in
schwer erreichbare Ecken oder durch Engstellen
abgegrenzte Bereiche zu positionieren. Stellen
Sie sicher, dass der Mahroboter in der Ladestati-
on eine ausreichende Verbindung zum WLAN hat.
Der maximale Abstand der Ladestation (19) zu
einer Rasengrenze darf nicht mehr als 1000 m
betragen. Dies dient zur erhéhten Sicherheit ge-
gen Diebstahl. Bei gréBerer Entfernung erscheint
eine Fehlermeldung am Display (50) und der
Mahroboter kann im Hauptflachen-Modus nicht
betrieben werden. Fir den Betrieb im Nebenfla-
chen-Modus ist die Entfernung zu Ladestation
(19) nicht relevant.

Es wird eine maximale Entfernung der Rasen-
grenze zur Ladestation (19) von nicht mehr

als 50 m empfohlen, damit ein effizienter und
automatischer Méhvorgang garantiert ist. Bei
zunehmender Entfernung zur Ladestation (19),
kann es vorkommen, dass die Rest-Akkuladung
des Mahroboters nicht mehr ausreicht, dass der
Mahroboter bis zur Ladestation (19) fahren kann.
Verwenden Sie bei groBeren Mahflachen einen
Akku mit einer hdheren Akkukapazitat.

Wahlen Sie einen Platz im Schatten aus, da

der Akku am besten in einer kithlen Umgebung
geladen wird. Hohe Gebaude bzw. Baume kon-
nen, dass GNSS-Signal verschlechtern, sodass
der Méhroboter nicht mehr selbststandig in die
Ladestation (19) zurlickfindet. Halten Sie daher
entsprechend Abstand zu hohen Gebauden bzw.
Baumen und achten Sie darauf, dass die Lade-
station (19) sich unter freiem Himmel befindet.
Achten Sie zusatzlich darauf, dass das Leitkabel
(24) mind. 1 m vor der Ladestation (19) und mind.
0,5 m hinter der Ladestation (19) gerade verlegt
wird (Bild 4a). Kurven direkt vor der Ladestation
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(19) kdnnen zu Schwierigkeiten beim Andocken
zum Ladevorgang fuhren.

5.4.2 Lokalisierung der Ladestation

Wenn der Akku fast leer ist, kehrt der Mahroboter
zur Ladestation (19) zuruick, indem er nach dem
Leitkabel (24) sucht. Der Mahroboter vergleicht
mithilfe von GNSS in regelmaBigen Abstanden
seine Ist-Position mit der kalibrierten Ladesta-
tions-Position. Der Mahroboter fahrt in Richtung
Ladestation (19) und sucht sich in mehreren
Schritten das Leitkabel (24). Dabei stoppt der
Mahroboter immer wieder und fahrt gegebenen-
falls in eine andere Richtung weiter um zum Leit-
kabel (24) zu gelangen. Erreicht der M&hroboter
die Nahe des Leitkabels (24), so beginnt er mit
Hilfe von Drehbewegungen und der Signalstérke
des Leitkabels (24) die Position dessen zu detek-
tieren.

Trifft der Mahroboter wahrend des Mahens auf
ein Hindernis oder eine Rasengrenze, wird diese
Position eingespeichert. Dabei entsteht eine Kar-
tierung, welche dem Mé&hroboter hilft, die Lade-
station (19) schneller zu finden.

Wenn der Mahroboter das Leitkabel (24) erreicht
hat, folgt er diesem gegen den Uhrzeigersinn bis
zur Ladestation (19). Achten Sie deshalb darauf,
die Ladestation (19) korrekt ausgerichtet zu plat-
zieren (Bild 4a).

5.4.3 Anschluss der Ladestation an das Netz-
teil

1. Bevor Sie die Ladestation (19) mit der Strom-
versorgung verbinden, stellen Sie sicher,
dass die Netzspannung 100-240 V bei 50/60
Hz betragt.

2. Verbinden Sie das Netzteil (20) direkt mit
einer Steckdose. Nutzen Sie das Kabel fiir
keine andere Anwendung.

3. Verwenden Sie kein beschadigtes Netzteil
(20). Wenden Sie sich bei Schaden an Ka-
beln oder am Netzteil (20) sofort zum Aus-
tausch an einen autorisierten Fachmann.

4. Laden Sie den Mahroboter nicht in feuchter
Umgebung auf. Laden Sie den Méahroboter
nicht bei Temperaturen tber 40 °C oder unter
5°C auf.

5. Halten Sie den Méahroboter und das Netzteil
(20) fern von Wasser, Warmequellen und
Chemikalien. Halten Sie das Kabel des Netz-
teils (20) fern von scharfen Kanten, um Scha-
den zu vermeiden.

6. Verbinden Sie das Netzteil (20) mit der Lade-
station (19) (Bild 4b).

7. Stellen Sie den Mahroboter mit eingeschalte-
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tem Hauptschalter (7) und Akku in die Lade-
station (19) und laden Sie ihn vor dem ersten
Betrieb voll auf.

5.4.4 Informationen zum Ladevorgang

Der Méahroboter kehrt in einer der folgenden Situ-
ationen zur Ladestation (19) zurtick:

Sie senden den Mahroboter manuell zuriick.
Der Akkuladezustand sinkt auf unter 30 %.
Die téagliche Arbeitszeit ist zu Ende.

Der Regensensor hat ausgeldst.

Der Méahroboter ist Uberhitzt.

Es beginnt zu Dammern, wodurch die Kame-
raeinheit nicht mehr richtig arbeiten kann.

Dabei sucht der Mahroboter nach dem Leitkabel
(24) und fahrt dann selbststandig im Gegenuhr-
zeigersinn am Leitkabel (24) bis zur Ladestation
(19).

Wahrend des Ladevorgangs des Akkus leuchtet
die LED-Anzeige (19a) an der Ladestation rot.
Ist der Akku vollstédndig geladen so leuchtet die
LED-Anzeige (19a) an der Ladestation (19) grin.
Ein Batteriesymbol zeigt zusétzlich die Akkuka-
pazitadt im Display an. Wird der Akku geladen, so
erscheint in Blitz im Batteriesymbol.

Sollte sich beim Zuriickfahren zur Ladestation
(19) ein Hindernis auf dem Leitkabel (24) befin-
den, bleibt der M&hroboter nach mehreren Ver-
suchen vor dem Hindernis stehen und kann nicht
zurlick zur Ladestation (19) gelangen. Entfernen
Sie alle Hindernisse auf dem Leitkabel (24).

Falls die Temperatur des Akkus 45 °C Uiberschrei-
tet, wird der Ladevorgang abgebrochen, um
Schaden am Akku zu vermeiden. Nachdem die
Temperatur wieder gesunken ist, wird der Lade-
vorgang automatisch fortgesetzt.

Falls die Temperatur der Steuerung des Mahrobo-
ters 65 °C Uberschreitet, kehrt der Mahroboter in
die Ladestation (19) zurlick. Nachdem die Tempe-
ratur wieder gesunken ist, wird die Arbeit entspre-
chend der Einstellungen wiederaufgenommen.
Falls der Akku leer wird, bevor der Mahroboter zur
Ladestation (19) zurtickkehrt, kann der M&hrobo-
ter nicht mehr gestartet werden. Bringen Sie den
Méhroboter zurlick zur Ladestation (19) und las-
sen Sie den Hauptschalter (7) eingeschaltet. Der
Méhroboter wird automatisch aufgeladen.
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5.5 Leitkabel
ACHTUNG! Ein durchtrenntes Leitkabel und Fol-
geschaden unterliegen nicht der Garantie!

5.5.1 Verlegung des Leitkabels
Das Leitkabel (24) kann sowohl auf dem Boden
als auch im Boden verlegt werden. Bei hartem
oder trockenem Boden kdénnen die Befestigungs-
haken (23) beim Einschlagen brechen. Bewas-
sern Sie den Rasen vor der Installation des Leit-
kabels (24), wenn der Boden sehr trocken ist.
® Installation auf dem Boden
Legen Sie das Leitkabel (24) fest auf den
Boden und befestigen Sie es mit den beilie-
genden Befestigungshaken (23). Die Position
des Leitkabels (24) kdnnen Sie in den ersten
Wochen der Nutzung des Mahroboters noch
anpassen. Nach einiger Zeit wird das Leitka-
bel (24) jedoch vom Gras (iberwachsen sein
und nicht mehr zu sehen sein. Installieren
Sie das Leitkabel (24) mit einem maximalen
Abstand von 1 m zwischen den Befestigungs-
haken (23). Vermeiden Sie Situationen bei
denen das Leitkabel (24) nicht am Boden
aufliegt. Stellen Sie sicher, dass das Leitkabel
(24) durch den Mahroboter nicht durchtrennt
werden kann. Der Mahroboter wird wahrend
des Mahvorgangs das Leitkabel mit einge-
schaltetem Mé&hwerk Uberfahren.
¢ Installation im Boden
Graben Sie das Leitkabel (24) bis zu 5 cm tief
ein. Dadurch wird das Beschéadigen das Leit-
kabels (24) beispielsweise beim Vertikutieren
oder Luften verhindert.
Achtung!
Da das Leitkabel (24) nicht immer an der Rasen-
grenze verlegt wird, ist es wichtig sich die Position
des Leitkabels (24) zu merken, um es bei spate-
ren Gartenarbeiten nicht zu beschadigen. Legen
Sie gegebenenfalls eine Skizze an oder doku-
mentieren Sie den Aufbau mit Fotos. Falls das
Leitkabel (24) nicht im Boden eingegraben wurde,
sollten Sie im Bereich des Leitkabels (24) nicht
Vertikutieren und Luften, um eine Beschadigung
zu vermeiden.

5.5.2 Installation der Suchschleife

® Das Leitkabel (24) bildet eine Suchschleife,
mit der der Mahroboter wieder zurtick zur La-
destation (19) findet.

® Das Leitkabel (24) mind. 1 m vor der Lade-
station (19) und mind. 0,5 m hinter der Lade-
station (19) gerade verlegen (Bild 4a). Kurven
direkt vor der Ladestation (19) kénnen zu
Schwierigkeiten beim Andocken zum Lade-
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vorgang fuhren.

¢ Die Mindestflache, die das Leitkabel (24)
einschlieBt, sollte mindestens mind. 5 m?
betragen (Bild 4a). Es wird empfohlen, die
gesamte Lange des Leitkabels (24) zu nutzen
und méglichst in einer quadratischen Flache
zu verlegen. Die Suchschleife soll so ausge-
richtet werden, dass der Mahroboter aus je-
dem Bereich des Gartens gut zur Ladestation
(19) gelangen kann.

® Der Abstand zwischen zwei Leitkabeln (24)
sollte mind. 0,8 m betragen (Bild 4a).

e Das Leitkabel (24) darf sich nicht kreuzen.

® Achten Sie darauf, dass sich keine Hindernis-
se auf dem Leitkabel (24) befinden.

® Achten Sie darauf, dass links und rechts
neben dem Leitkabel (24) ca. 30 cm keine
Hindernisse befinden (Bild 4c). Halten Sie
Abstand zur Gartengrenze sowie zu hohen
Pflastersteinen. Verlauft der Weg ebenerdig
zur Rasenflache, kénnen Sie das Leitkabel
(24) ohne Abstand dazu verlegen.

5.6 Verbinden der Ladestation

SchlieBen Sie die Verlegung des kompletten Leit-
kabels (24) ab, bevor Sie das freie Ende mit der
Ladestation (19) verbinden.

Ziehen Sie den Netzstecker, bevor Sie das Leit-
kabel (24) an der Ladestation (19) anschlie3en.
Das Leitkabel ist bereits zum Teil an der Lade-
station vormontiert. So ist das Leitkabel bereits
unter der Ladestation verlegt und mit dem linken
schwarzen Anschluss verbunden. Uberpriifen Sie
diese Verbindung auf festen Sitz.

Fuhren Sie nach dem Verlegen des Leitkabels
(24) das freie Ende durch das Loch und verbin-
den dieses mit dem rechten, roten Anschluss
(Bild 4d).

Achtung! Das Leitkabel (24) darf sich nicht kreu-
zen!

Stellen Sie anschlieBend die Verbindung mit der
Stromversorgung her. Die LED-Anzeige (19a) an
der Ladestation (19) sollte nach der korrekten
Installation konstant griin leuchten. Wenn die LED
nicht leuchtet, prifen Sie zunéchst die Anschlis-
se.

Falls die LED zwar leuchtet, aber nicht konstant
grin, lesen Sie die Tabelle ,Anzeige Ladestation
und Fehlerbehebung” am Ende dieser Betriebs-
anleitung.
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5.7 Mahbereich - Hindernisse und Grenzen
des Mahbereichs

5.7.1 Rasengrenze

Der Mahbereich muss eine eindeutige und

vollstdndig umlaufende Rasengrenze besitzen.

Machen Sie sich mit den Méglichkeiten der

Definition einer Rasengrenze, welche in diesem

Kapitel beschrieben wird, vertraut. Starten Sie

abschlieBend an einem beliebigen Punkt der Ra-

sengrenze mit der Uberpriifung der Gartengrenze
und folgen Sie dieser im Kreis bis Sie wieder am

Startpunkt angelangen.

Bereiche innerhalb der Arbeitsflache, welche

ausgeschlossen werden sollen, missen ebenso

mit einer eindeutigen Rasengrenze umschlossen
sein. Gehen Sie dazu wie bei den duBeren Gren-
zen des Méhbereichs vor.

e Engstellen
Falls die Rasenflache eine Engstelle enthélt,
kann Ihr Mahroboter darin arbeiten, solange
der Korridor eine Breite von mindestens 1,2
m und eine L&nge von maximal 8 m hat (Bild
5a). Bei langen und schmalen Engstellen,
kann es dazu kommen, dass der Mahroboter
nicht mehr zur Ladestation (19) zurlckfindet.

* Abstand an der Rasengrenze
Wenn sich der Mahroboter der Rasengrenze
néhert, wird dies durch die Kameraeinheit
(15) vorne im Méahroboter erkannt. Der Ab-
stand in der kein Rasen mehr vorhanden ist
sollte mindestens 30 cm betragen (Bild 5b).
Achten Sie darauf, dass kein Héhenunter-
schied an der Rasengrenze existiert, da der
Mahroboter erst tiber die exakte Rasengren-
ze hinausfahren kann, bevor er stoppt und in
eine neue Richtung weiterfahrt. Tiefergelege-
ne Beete oder erhohte Steinkanten kénnen
zu Beschadigungen am Mahroboter flhren.
Kontrollieren Sie regelméaBig die Rasengren-
zen, ob diese nicht zugewachsen sind, da
sonst der Mahroboter den Mé&hbereich ver-
lassen kann. Die Rasengrenze kann ebenso
mit ebenen Wegsteinen umrandet werden,
wodurch eine klare Abgrenzung zum Mahbe-
reich entsteht.

* Abstand an der Rasengrenze mit Wasser
Grundsatzlich erkennt der Mahroboter die
Rasengrenze wie oben beschrieben zuver-
lassig. Dennoch kann es passieren, dass der
Méahroboter die Rasengrenze weiter Uber-
fahrt, weshalb wir eine Entfernung der Rasen-
grenze zu Wasser (Teich, Pool etc.) von etwa
50 cm empfehlen (Bild 5¢). Um den Mé&hrobo-
ter zuverlassig zu schitzen, empfiehlt es sich
alternativ den Bereich mit Wasser mit Hilfe

einer erhéhten Umrandung zu schiitzen.

* Rasengrenze mit erhdhten Rand liber 25
cm.
Uber die Abstandssensoren (16) erkennt der
Mahroboter Hindernisse die eine Mindest-
héhe von 25 cm haben (Bild 5d). Dadurch
kénnen Sie auch lhre Rasengrenze mit Hilfe
von erhdéhten Hindernissen eingrenzen. Der
Méhroboter stoppt in einem Abstand von
circa 20 cm vor dem Hindernis und dreht, um
den Mé&hvorgang in eine andere Richtung
fortzusetzen. Achtung! - Dadurch méht der
Méhroboter nicht bis zur Rasengrenze und
es bleibt ein nicht gemahter Bereich von ca.
20 cm.

* Rasengrenze mit erhdhten Rand liber 10
cm
Uber die Kollisionssensoren kann der Mahro-
boter auch mit Hindernissen unter 25 cm
kollidieren. Damit kann ebenfalls eine Rasen-
grenze definiert werden. Achten Sie darauf,
dass es sich hierbei um eine stabile Umran-
dung von mindestens 10 cm handelt (Bild 5e).

5.7.2 Hindernisse

Hindernisse sind Objekte, welche sich im Mah-

bereich befinden. Uber die Sensoren kann der

Mahroboter viele Hindernisse erkennen. Weiche,

instabile und wertvolle Gegenstande miissen ge-

gebenenfalls geschlitzt werden. Vergleichen Sie

dazu wie oben beschrieben die Méglichkeiten zur

Abgrenzung der Rasengrenze.

* Hindernisse mit einer Héhe lUber 25 cm
(Bild 5f)
Feste Hindernisse mit einer Hohe tUber 25 cm
und einer Mindestbreite von 3 cm, z. B. Bau-
me, Wande, Zaune, Gartenmobel etc., wer-
den von den Abstandssensoren (16) erkannt.
Trifft der M&hroboter auf ein Hindernis, stoppt
dieser und setzt seinen M&hvorgang in eine
andere Richtung fort. Dabei werden ca. 20 cm
bis zu einem Hindernis nicht gemaht.

¢ Hindernisse mit einer Hohe unter 25 cm
(Bild 59)
Wird ein Hindernis nicht von den Abstands-
sensoren (16) erkannt, so kollidiert der
Méhroboter mit dem Hindernis und die Kol-
lisionssensoren I6sen aus. Der Mahroboter
stoppt und setzt seinen Mahvorgang in eine
andere Richtung fort. Die Hindernisse mus-
sen eine Héhe von mindestens 10 cm aufwei-
sen. Schiitzen Sie empfindliche und unstabile
Objekte mit einer Umrandung.

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 17 29.08.2024 09:07:16



® Steine und niedrige Hindernisse unter 10
cm
Steine, Felsen und niedrige Hindernisse un-
ter 10 cm im Mahbereich mulssen geschutzt
werden, da sie durch den Mahroboter sonst
Uberfahren werden kénnen. Andernfalls kann
es zu Beschadigung und Blockierung des
Mahroboters kommen. (siehe Kapitel ,Rasen-
grenze®)
B&ume werden durch den Mahroboter wie
Hindernisse behandelt. Sollten allerdings
Baumwurzeln mit einer Héhe von weniger als
10 cm aus dem Boden hervorstehen, sollte
dieser Bereich geschutzt werden. Dies ver-
hindert, dass Schaden an den Wurzeln sowie
am Méahroboter auftreten.

5.7.3 Magnetband (Bild 5h-5I)

Hindernisse, welche das vom Mahroboter aus-

gesendete Abstandssignal schlecht reflektieren

kénnen (z.B. Zaun, Hecke) werden teilweise
nicht oder erst sehr spat erkannt. Hindernisse mit
schwachen optischen Kontrast zur Mé@hflachen
kénnen ebenfalls schwer erkannt werden. Fur
eine kontaktlose und sichere Richtungsanderung
des Méahroboters kann dieser Bereich oder das

Objekt mit dem Magnetband (27) geschutzt wer-

den.

Das Magnetband (27) dient als mobile und

temporéare Grenze in lnrem Mahbereich. Die im

Mahroboter eingebauten Magnetsensoren erken-

nen das Magnetband (27) und drehen an dessen

Grenze ab. Dadurch lassen sich Gartenbereiche

ausgrenzen, die nicht angefahren werden sollen,

wie z.B.:

o Kurzfriste Abgrenzung eines Bereichs im
Garten flr eine Gartenparty, welcher voriiber-
gehend nicht angefahren werden soll.

® Aufstellen eines Trampolins oder Schwimm-
beckens Uber die Sommermonate im Mah-
bereich.

® Ein neu gepflanzter Baum ist noch sehr emp-
findlich und soll in der ersten Zeit vor Zusam-
menstéBen mit dem Mahroboter geschiitzt
werden.

e Saisonal soll im Garten eine Blumenwiese
entstehen, welche Insekten lockt. Dieser
Bereich soll vom Mahroboter nicht befahren
werden und bereits bei der Entstehung ge-
schitzt werden.

® In einem Bereich wird neuer Rasen angesét
und dieser soll anfangs noch geschtzt wer-
den. Der Untergrund ist noch nicht gefestigt
und es soll sich zunachst eine kraftige Gras-
narbe ausbilden.
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Verlegen Sie das Magnetband (27) im Abstand
von wenigen Zentimetern zum entsprechenden
Bereich bzw. Objekt. Kiirzen Sie das Magnetband
(27) je nach Bedarf (minimale Lange 50 cm).
Damit eine zusammenhangende Grenze aus
mehreren Magnetbandelementen sicher erkannt
wird, sollte der maximale Abstand zwischen den
jeweiligen Enden 8 cm nicht Uberschritten wer-
den (Bild 5k). Stellen Sie sicher, dass die auBere
Grenze des Mahbereichs durch eine optische
bzw. physische Abtrennung definiert ist. Fixieren
Sie das Magnetband (27) mit Befestigungshaken
(23) auf dem Boden in einem maximalen Abstand
von 1 m.

Halten Sie einen Abstand von mindestens 80

cm zum Leitkabel (24) sowie zwischen zwei un-
abhangigen Begrenzungsbereichen, damit der
Méhroboter problemlos hindurch fahren kann.
(Bild 5I).

Vermeiden Sie das Verlegen des Magnetbandes
(27) an Steigungen, da hier der Mahroboter tber
den Begrenzungsbereich hinausrutschen kann
und somit die Grenze nicht erkannt wird.

Das Magnetband (27) kann genauso wie auch
das Leitkabel (24) sowohl auf dem Boden als
auch im Boden ca. 5 cm tief installiert werden.
Achten Sie darauf, dass Magnetband (27) nicht
zu tief im Boden verlegt wird, da ansonsten eine
zuverléssige Erkennung durch den Mahroboter
nicht mehr gewéhrleistet werden kann.

5.7.4 Haupt- und Nebenflache (Bild 5m)

Als Nebenflache (B) wird ein Arbeitsbereich be-
zeichnet, der nicht direkt mit der Hauptflache (A),
z.B. einer Engstelle, verbunden ist. Der M&hrobo-
ter kann eine Nebenflache nicht direkt und selbst-
standig erreichen.

Um die Nebenflache (B) mahen zu kénnen, mus-
sen Sie den Mahroboter manuell in die Nebenfla-
che (B) tragen. Der M&hroboter muss tber den
Hauptschalter (7) eingeschaltet sein. Starten Sie
dort das gewulinschte M&hprogramm und wéhlen
Sie im Untermenu ,Nebenflache® aus (siehe ,Ein-
stellungen des Mahroboters®). Der M&hroboter
wird in der Nebenflache (B) nicht versuchen zur
Ladestation (19) zurlick zu fahren, wenn der Ak-
kuladezustand niedrig ist. Der Mahroboter méaht,
bis der Akku erschopft ist. Im Anschluss muss
entweder der Akku geladen oder der Mahroboter
zurlick in die Ladestation (19) getragen werden.

Achtung!
Der Méahroboter darf sich maximal 1000 m von
der Ladestation (19) entfernen, ansonsten er-
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scheint eine Fehlermeldung am Display (50) und
der Mahroboter kann im Hauptflachen-Modus
nicht betrieben werden. Fir den Betrieb im
Nebenflachen-Modus ist die Entfernung zu Lade-
station (19) nicht relevant.

5.7.5 Abstand zu fremden Mahfldchen

Halten Sie einen Abstand zu fremden Mé&hflachen
(z.B. Nachbarn), welche mit einem Begrenzungs-
draht betrieben werden. Das durch den Begren-
zungsdraht erzeugte Signal, kann beim Rickfin-
den des Mé&hroboters in seine Ladestation (19) zu
Problem flhren.

5.8 GNSS-Modul

5.8.1 Ladestations-Position kalibrieren

Damit der Mahroboter wieder zur Suchschleife
und der Ladestation (19) zurtickfindet, muss der
Mahroboter die Position der Ladestation (19) mit
Hilfe eines globalen Navigationssatellitensystems
(GNSS) kalibrieren.

Dazu stellen Sie den betriebsbereiten Mahroboter
mit eingeschaltetem Hauptschalter (7) in die La-
destation (19). Wahrend des Kalibrierungsablaufs
schwenkt das GNSS-Symbol im Display (50). So-
bald dieser Vorrang erfolgreich abgeschlossen ist
leuchtet das GNSS-Symbol dauerhaft oder blinkt
wenn das Signal schwach ist. Dieser Vorgang
kann einige Minuten beanspruchen.

Stellen Sie sicher, dass keine Abschirmung oder
Uberdachung die Positionsbestimmung verhin-
dert. Vermeiden Sie, dass die Ladestation (19)
neben hohen Gebauden positioniert wird. Halten
Sie entsprechend Abstand zu hohen Gebauden
und Bdumen. Unter Umsténden ist hier eine Kali-
brierung auf Grund einer schlechten Signalabde-
ckung nicht méglich.

5.8.2 Kartierung

Soll der Mahroboter zur Ladestation (19) zurlck-
kehren, so bestimmt dieser mit Hilfe des GNSS-
Modul seine Entfernung zur Ladestation (19). Trifft
der M&hroboter auf dem Weg zur Ladestation
(19) auf eine Gartengrenze oder Hindernisse, so
speichert der Mahroboter seine Position ab und
eine Kartierung des Mahbereichs erfolgt. Dadurch
findet der Mahroboter bei fortlaufender Nutzung
schneller zur Ladestation (19) zurtck.

5.8.3 Karte I6schen

Um alle GNSS-Informationen auf lhrem Mahrobo-
ter zu l6schen, wahlen Sie im Einstellungsmenu
den Punkt ,Mé&herprotokoll”, anschlieBend ist

der Punkt ,Karte I6schen” auszuwahlen und zu
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bestatigen. Nun muss der Mahroboter zurtick in
die Ladestation (19) gebracht werden, um die
Position der Ladestation (19) neu zu kalibrieren.
Sollten Sie im Garten gréBere Anpassungen des
Méhbereichs durchfiihren, so empfiehlt es sich
die Karte des Mahroboters zu I6schen. AuBerdem
kann die Karte des Méahroboters witterungsbe-
dingt durch gelbe Stellen im Rasen in den Som-
mermonaten, sowie von herunterfallendem Laub
im Herbst beeinflusst werden. Léschen Sie auch
in diesen Fallen die Karte wie oben beschrieben.
Wir empfehlen in solchen Féllen das aussetzten
des Automatikbetriebs und die Verwendung des
Gerates im Nebenflachenmodus an geeigneten
Stellen des Gartens.

5.9 Gartengrenzen und deren Qualitat

Um den sicheren Betrieb lhres M&hroboters

ohne einen Begrenzungsdraht zu gewéahrleis-

ten, Uberprift der Mahroboter die Grenzen des
Mahbereichs mit der Kameraeinheit (15). Die
Kameraeinheit (15) analysiert den vor ihm liegen-
den Méahbereich (ca. 1m?). Trifft der Mahroboter
auf eine Grenze des Méahbereichs, so kann der
Mahroboter anhand von Parametern einen Grenz-
Qualitatswert bestimmen.

5.9.1 Initialisierungsfahrt — Inbetriebnahme
Achten Sie darauf, dass der Akku des Mahro-
boter zu Beginn der Initialisierungsfahrt voll-
sténdig geladen ist.

Dadurch kann der Mahroboter die Bestimmung
eines Referenzwertes in einem Vorgang abschlie-
Ben. Reicht eine Akkuladung fiir die Initialisie-
rungsfahrt nicht aus, so fahrt der Mahroboter
selbststandig zur Ladestation (19) zurlick und
flihrt seine Fahrt beim nachsten Startvorgang
automatisch fort.

Fur die Bestimmung der Zuverlassigkeit der
Mahbereichsgrenzen, muss flr den Betrieb des
Mahroboters ein individueller Referenzwert je
Mahbereich erstellt werden.

Zur Bestimmung des Referenzwertes bewegt sich
der Mahroboter wie gewdhnlich im M&hbereich
zuféllig in eine Richtung. Trifft der Mahroboter auf
eine Grenze oder ein Hindernis, so stoppt dieser
und bewertet den vor ihm liegenden Méhbereich.
AnschlieBend bewegt sich der Mahroboter in ei-
ner zufélligen Richtung fort.

Aus Sicherheitsgriinden erfolgt die Initialisie-
rungsfahrt mit ausgeschaltetem Mahwerk.
Trifft der Maher auf eine Grenze des Mahbereichs
wird diese bewertet und im Display entsprechend
angezeigt. Dabei signalisiert ein dauerhaft er-
scheinendes Rasensymbol am Display eine zu-
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verlassige Grenze, wahrend ein permanent blin-
kendes Symbol eine unsichere Grenze darstellt.
Fur eine zuverlassige Bestimmung des Referenz-
wertes sind mindestens 200 Kontakte mit einer
Grenze des Mahbereichs nétig. Nach mehr als
200 Kontakten wird der Grenz-Qualitatswert auf
seine Zuverlassigkeit Uberpruft. Entscheidet der
Mahroboter, dass der Wert noch nicht ausrei-
chend zuverlassig ist, so flhrt der Mahroboter
seine Initialisierungsfahrt fir weitere 200 Kontakte
fort.

War die Initialisierungsfahrt erfolgreich und ein
zuverlassiger Grenz-Qualitatswert konnte erstellt
werden, so beginnt der M&hroboter entsprechend
seiner Mahzeiteinstellung den Mahbereich zu
mahen.

Konnte kein zuverlassiger Referenzwert erstellt
werden, so stoppt der Mahroboter und es er-
scheint eine Fehlermeldung am Display (50).
Uberpriifen Sie die Grenzen des Mahbereich

und korrigieren Sie Grenzen, welche sich nicht
eindeutig vom Mé&hbereich unterscheiden lassen.
Achten Sie darauf, dass sich der Mahbereich
eindeutig vom umliegenden Bereich unterschei-
det. Léschen Sie zunéchst den existierenden
Referenzwert (siehe 5.9.4), um anschlieBend die
Initialisierung zu wiederholen.

5.9.2 Uberpriifung der Grenz-Qualitit im Be-
trieb
Im automatischen Betrieb des Mé&hers Uberprtift
der Méahroboter in regelmaBigen Abstanden,
ob sich der aktuelle Grenzqualitatswert des
Mahbereichs im Vergleich zu seinem in der
Initialisierungsfahrt bestimmten Referenzwert
verandert hat. Sofern sich die Grenzqualitat der
Rasenflache stark verschlechtert hat, bleibt der
Mahroboter in der Ladestation stehen und zeigt
dies in einer entsprechenden Fehlermeldung am
Display an.

Leitkabelsymbol leuchtet dauerhaft

Der Mahroboter befindet sich innerhalb oder
in der Nahe der Suchschleife. Oder der Maher
steht in der Ladestation (19), wird jedoch nicht
geladen.

Leitkabelsymbol blinkt

Der Mé&hroboter befindet sich weit weg von der
Suchschleife oder die Stromversorgung zur La-
destation (19) wurde unterbrochen. Das Leitkabel
(24) wurde falsch angeschlossen oder besché-
digt. Der Maher steht in der Ladestation (19) und
wird geladen.

5.9.3 Betrieb des Méahroboters in Nebenfla-
chen
Der Méahroboter kann einen individuellen Grenz-
Qualitatswert fr die Hauptflache und die Ne-
benflache erstellen. Daher ist es nétig auf jeder
neuen Nebenflache eine Initialisierungsfahrt
durchzufuhren. Es ist nur erlaubt den Mahroboter
auf einer Nebenflache zu benutzen. Wollen Sie
mit dem Mahroboter auf einen weiteren Neben-
flache méhen, so ist es zwingend notwendig
den Grenz-Qualitatswert fiir die Nebenflache zu
I6schen und eine Initialisierungsfahrt durchzu-
fUhren.

5.9.4 Léschen der Werte

Nach einer langeren M&hpause kénnen sich die
Grenz-Qualitatswerte verandert haben, was zu
Fehler in der kommenden Saison fihren kann. Es
wird daher empfohlen den Grenz-Qualitatswert
jedes Jahr am Anfang der Saison zu l6schen und
einen neuen Referenzwert zu bestimmen. Da-
durch kann ein sicherer und zuverlassiger Betrieb
des Mahroboters gewahrleistet werden.

Um die Referenzwerte auf lnrem Mahroboter zu
|6schen, wahlen Sie im Einstellungsment den
Punkt ,Maherprotokoll“, anschlieBend ist der
Punkt ,,Grenzwerte |6schen” auszuwahlen und zu
bestétigen.

5.10 Einschalten und Priifen der Installation
5.10.1 Uberpriifung der Installation von Leit-
kabel und Ladestation (Bild 6a)
Sobald die LED-Anzeige (19a) an der Ladestati-
on (19) griin leuchtet, ist der Mahbereich fir den
Mahroboter bereit. Bitte stellen Sie zuerst sicher,
dass die Befestigungshaken (23) am Leitkabel
(24) komplett eingeschlagen sind.
Stellen Sie den Mahroboter in einem gerin-
gen Abstand hinter die Ladestation (19) in die
Suchschleife, um mdglichst die komplette Distanz
des Leitkabels (24) zu Uberprifen. Der Mahrobo-
ter sollte sich dabei noch nicht auf dem Leitkabel
(24) befinden und dem Leitkabel (24) zugewandt
stehen. Schalten Sie den Hauptschalter (7) ein
(ON) (Bild 8).
Driicken Sie die STOP-Taste (3) und 6ffnen Sie
die Bedienfeldabdeckung (13). Entsperren Sie
den Mé&hroboter mit Hilfe der PIN (siehe Kapitel
~Sperrvorrichtung / PIN“). Driicken Sie die Taste
,MODE" (52). Wahlen Sie anschlieBend mit den
Navigationstasten (55) den Punkt ,zur Ladestati-
on“und bestéatigen Sie mit der Taste ,OK" (56).
Driicken Sie die Taste ,START“ (53) und schlie-
Ben Sie anschlieBend die Displayabdeckung.
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Jetzt sucht der M&hroboter nach dem Leitkabel
(24) um zur Ladestation (19) zu finden. Dabei
fahrt er zuerst nach vorne bis der M&hroboter am
Leitkabel (24) angekommen ist. Gegebenenfalls
kann der Mahroboter zuvor kurz stoppen, um sich
neu zu orientieren. Daraufhin folgt der Mahroboter
dem Leitkabel (24) gegen den Uhrzeigersinn.
Achten Sie darauf, dass keine Gegenstande auf
dem Leitkabel (24) liegen.

Der Akku des Méahroboters wird nun vollstandig
geladen. Falls Probleme beim Andocken beste-
hen, kann es sein, dass Sie die Ladestation (19)
in ihrer Ausrichtung neu positionieren mussen, bis
das Andocken ohne Probleme funktioniert.

Mit der roten STOP-Taste (3) kénnen Sie den
Mahroboter jederzeit anhalten. Nach dem Be-
tatigen der STOP-Taste (3) wird der M&hroboter
gestoppt und wartet auf weitere Anweisungen.
Uberpriifen Sie auBerdem Stellen mit groBer
Entfernung zur Suchschleife oder durch Engstel-
len verbundene Bereiche. Wiederholen Sie den
Vorgang, wie oben beschrieben und schicken Sie
den Mahroboter zurlick zur Ladestation (19).

5.10.2 Uberpriifung des Mahbereichs

(Bild 6b)
Um die Grenzen des Mahbereichs zu tGberpri-
fen, gehen Sie entlang der Rasengrenze und
Uberprifen Sie ob der M&hbereich vollstéandig
mit Abgrenzungen bzw. Hindernissen umgeben
ist. Wiederholen Sie dies ebenso mit allen Berei-
chen, die ausgeschlossen werden sollen, wie z.B.
Blumenbeete, Pool, Teich, und tberprifen Sie, ob
diese eindeutig an allen Stellen abgegrenzt sind.
Bei kritischen Stellen, bei denen Sie nicht sicher
sind, ob der Mahroboter diese erkennen kann,
empfiehlt es sich diese Stellen zu Uiberprifen.
Dazu stellen Sie den Mahroboter 1 m entfernt
zu der Uberprifenden Stelle auf. Dabei sollte der
Mahroboter der zu Uberpriifenden Stelle zuge-
wandt sein. Uberpriifen Sie ebenso Bereiche,
welche durch ein Magnetband (27) geschutzt
sind. AnschlieBend den Méaher starten, wie in
Kapitel 6.5.3 beschrieben. Der Mahroboter fahrt
zunachst nach vorne und sollte dann die Rasen-
grenze oder das Hindernis erkennen. Sie kénnen
den Vorgang jederzeit mit Hilfe der STOP-Taste
(3) abbrechen. Wiederholen Sie diesen Vorhang
mit allen Stellen bei denen Sie sich unsicher sind.

5.10.3 Uberpriifung der Position der
Ladestation (Bild 6¢)

Prifen Sie die Position der Ladestation (19), in

dem Sie den Mahroboter nach abgeschlosse-

ner Kalibrierung an verschiedenen Stellen der

Rasenflache positionieren und ihn anschlieBend
die Ladestation (19) suchen lassen. Schicken

Sie nun den Méahroboter zuriick zur Ladestation,
wie in Kapitel 6.5.4 beschrieben. Sie kénnen den
Vorgang jederzeit mit Hilfe der STOP-Taste (3)
abbrechen. Passen Sie gegebenenfalls den Be-
reich, die Verlegung des Leitkabels (24) sowie die
Position der Ladestation (19) an.

5.11 Befestigung der Ladestation

Nachdem die ordnungsgemafe Funktion des
Mahroboters gewahrleistet ist und eine passende
Position fir die Ladestation (19) gefunden wurde,
muss die Ladestation (19) mit den Befestigungs-
schrauben (21) fixiert werden. Schrauben Sie die
Befestigungsschrauben (21) mit dem Sechskant-
schllissel (22) komplett in den Boden (Bild 7).

5.12 Akku-Kapazitadtsanzeige

Driicken Sie auf den Schalter fir Akku-Kapazi-
tatsanzeige. Die Akku-Kapazitatsanzeige signali-
siert Ihnen den Ladezustand des Akkus anhand
von 3 LEDs (Bild 12b).

Alle 3 LED’s leuchten:
Der Akku ist voll aufgeladen.

2 oder 1 LED(’s) leuchten
Der Akku verfugt Uber ausreichende Restladung.

1 LED blinkt:
Der Akku ist leer, laden Sie den Akku auf.

Alle LED’s blinken:

Die Temperatur des Akkus ist unterschritten.
Entfernen Sie den Akku vom Gerat und lassen
Sie den Akku einen Tag bei Raumtemperatur
liegen. Tritt der Fehler wieder auf, so wurde der
Akku tiefentladen und ist defekt. Entfernen Sie
den Akku vom Gerat. Ein defekter Akku darf nicht
mehr verwendet bzw. geladen werden.

Achtung!

Wenn Sie einen Multi-Ah Pack (z.B. 4-6Ah) ver-
wenden, stellen Sie diesen bitte immer auf die
héhere Kapazitat. Durch die schonende Ladung
und Entladung beim Mé&hroboter ist die Nutzung
der geringeren Kapazitat zur Verlangerung der
Lebensdauer nicht notwendig.

5.13 Laden des Akkus mit dem Ladegerét
Im normalen Betrieb wird der Akku (A) des
Méhroboters Uber die Ladestation (19) geladen.
Fur die unabhéngige Verwendung des Akkus (A)
der Power-X-Change-Serie, kann dieser auch im
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externen Ladegerat Power-X-Charger geladen

werden. Achtung! — Das Ladegeréat (B) kann je

nach Modellvariante nicht im Lieferumfang lhres

Mahroboters enthalten sein.

1. Vergleichen Sie, ob die auf dem Typenschild
angegebene Netzspannung mit der vorhan-
denen Netzspannung Ubereinstimmt. Stecken
Sie den Netzstecker des Ladegeréts (B) in
die Steckdose. Die griine LED beginnt zu
blinken.

2. Stecken Sie den Akku (A) auf das Ladegerat
(B) (Bild 12a).
3. Unter Punkt ,Anzeige Ladegeréat” finden Sie

eine Tabelle mit den Bedeutungen der LED
Anzeige am Ladegerat.

Waéhrend des Ladens kann sich der Akku etwas
erwarmen. Dies ist jedoch normal.

Sollte das Laden des Akku-Packs nicht méglich

sein, Uberprifen Sie bitte,

® ob an der Steckdose die Netzspannung vor-
handen ist.

® ob ein einwandfreier Kontakt an den Lade-
kontakten vorhanden ist.

Sollte das Laden des Akku-Packs immer noch
nicht méglich sein, bitten wir Sie,

® das Ladegeréat

® und den Akku-Pack

an unseren Kundendienst zu senden.

Fiir einen fachgerechten Versand kontaktie-
ren Sie bitte unseren Kundendienst oder die
Verkaufsstelle, bei der das Gerat erworben
wurde.

Beachten Sie beim Versand oder Entsorgung
von Akkus bzw. Akkugerat, dass diese ein-
zeln in Kunststoffbeutel verpackt werden, um
Kurzschliisse und Brand zu vermeiden!

Im Interesse einer langen Lebensdauer des Akku-
Packs sollten Sie fiir eine rechtzeitige Wiederauf-
ladung des Akku-Packs sorgen. Dies ist auf jeden
Fall notwendig, wenn Sie feststellen, dass die
Leistung des Gerats nachlasst. Entladen Sie den
Akku-Pack nie vollstandig. Dies fuhrt zu einem
Defekt des Akku-Packs!

6. Bedienung

6.1 Hauptschalter

Der Mé&hroboter ist mit einem Hauptschalter (7)
ausgestattet. Schalten sie den Mahroboter liber
den Hauptschalter (7) ein (ON) und aus (OFF)
(Bild 8). Nach dem Einschalten des Mé&hroboters
wird dieser mit der PIN verriegelt.

6.2 Bedienfeld

Der Mahroboter wurde bereits werksseitig pro-
grammiert und Standardeinstellungen daran vor-
genommen. Diese kdnnen bei Bedarf allerdings
verandert werden. Auch wenn die Werkseinstel-
lungen flr die meisten Garten geeignet sind,
sollten Sie sich mit den verfligbaren Optionen
trotzdem vertraut machen.

Erklarung des Bedienfelds mit LCD-Anzeige

(Bild 9)
50. LCD-Display
51. Taste ,SET“ - Einstellungs-Taste

52.
53.
54.
55.
56.

Taste ,MODE" - M&hprogramm-Taste
Taste ,START” — Start-Taste

Taste ,BACK” — Zuriick-Taste
Navigationstasten

Taste ,OK“ —Bestatigungs-Taste

6.3 Schnitthhenverstellung

Achtung! Das Verstellen der Schnitthéhe darf nur
bei ausgeschaltetem M&hroboter vorgenommen
werden. Driicken Sie dazu die STOP-Taste (3).
Der Mahroboter ermdglicht Gber die Schnittho-
henverstellung (4) eine stufenlose Anpassung der
Schnitthdhe zwischen 20 und 60 mm, welche auf
der Skala abgelesen werden kann.

Bei einer Rasenhéhe uber 60 mm muss der Ra-
sen auf mindestens 60 mm gekurzt werden, um
den Mé&hroboter nicht tbermé&Big zu belasten und
die Betriebseffizienz zu beeintrchtigen. Verwen-
den Sie dazu einen konventionellen Rasenméaher
oder einen Trimmer.

Nach Abschluss der Installation kann die Schnitt-
hohe Uber die Schnitthdhenverstellung (4) an-
gepasst werden. Beginnen Sie immer mit einer
hoheren Schnitth6he und reduzieren Sie diese in
kleinen Schritten bis zur gewlinschten Hohe.

6.4 Sperrvorrichtung / PIN

Die Sperrvorrichtung verhindert eine nicht autori-
sierte Nutzung des Mé&hroboters ohne einen gul-
tigen Code. Dazu mussen Sie einen personlichen
vierstelligen Sicherheitscode eingeben.

.00.
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Entriegelung

Bevor Sie den Mahroboter in Betrieb nehmen,
missen Sie die korrekte PIN eingeben (Standard-
PIN: ,0-0-0-0%). Geben Sie die PIN mithilfe der
Navigationstasten (55) ein.

Standard PIN:
0000

Neue PIN:

PIN &ndern

Um die PIN zu &ndern, gehen Sie wie folgt vor:

1. Entriegeln Sie das Bedienfeld.

2. Driicken Sie zunachst die Taste ,SET“ (51),
um Einstellungen vorzunehmen.

Navigieren Sie im Men( des LCD-Displays
(50) mit den Navigationstasten (55) zum
Punkt ,Allgemein® und anschlieBend ,,PIN-
Code*

Geben Sie zuerst die aktuelle PIN (Standard-
PIN 0-0-0-0) mithilfe der Navigationstasten
(55) ein.

AnschlieBend geben Sie mithilfe der Navigati-
onstasten (55) lhre persdnliche PIN ein.
Bestatigen Sie die vorgenommenen Einstel-
lungen.

Wiederholen Sie Schritt 5. und 6., um die
neue PIN zu bestatigen.

Achtung! Notieren Sie die neue PIN!

3.

7.
8.

PIN anfordern bei Verlust

Halten Sie die Quittung und die Seriennummer
des Mahroboters bereit. Sie brauchen diese, um
lhre PIN zu erhalten!

Variante A:

1. Dricken Sie im verriegelten Status die Taste
LSET“ (51) fiir 6 Sekunden.

2. Die PUK wird nun im Display (50) angezeigt.

3. Wenden Sie sich an den Kundendienst, um
Ihre PIN zu erhalten.

Variante B:

1. SchlieBen Sie am USB-Anschluss (14) wie
abgebildet einen leeren USB-Stick an (Bild
11).

2. Der Mahroboter speichert automatisch die
PUK auf Inren USB-Stick ab und beendet den
Vorgang mit einem Pfeifton.

3. Ziehen Sie den USB-Stick ab. Lesen Sie die

Daten auf dem USB-Stick an einem Compu-
ter aus. Durch den Méhroboter wurde eine
Textdatei (*.txt) erstellt. Diese Datei enthélt
eine PUK, einen personlichen Code. Wenden
Sie sich an den Kundendienst, um lhre PIN
zu erhalten.

6.5 Einstellungen des Méahroboters

Im Hauptmeni des LCD-Displays (50) finden Sie
die aktuellen Datums- und Uhrzeiteinstellungen
des Mahroboters, sowie den aktuellen Akkuzu-
stand. Ebenso wird der Status des Regensen-
sors, des Drahtsignals, dem ausgewahlten Mo-
dus, das GNSS und WLAN in der Symbolleiste
angezeigt. Uber das Bedienfeld haben Sie die
Optionen, mit der Taste ,SET“ (51) Einstellungen
am Mé&hroboter durchzufihren und mit der Taste
“MODE* (52) den Mahroboter mit unterschiedli-
chen Mahprogrammen zu starten. Wechseln Sie
mit den Navigationstasten (55) zur gewlinschten
Stelle, um Einstellungen vorzunehmen. Driicken
Sie die ,BACK“-Taste (54) um das jeweilige Meni
zu verlassen.

6.5.1 Mdhprogramme - Taste ,, MODE* (52)
Im ,MODE* Meni kénnen Sie mit Hilfe der Navi-
gationstasten (55) zwischen den beiden Betriebs-
arten Manuell und Zeitplan wéahlen sowie den
Maher zurtick zur Ladestation schicken.
Manuell:

Hier kdnnen Sie auBerhalb des eingestellten
Zeitplans wahlen, ob Sie den Méahroboter normal
mahen lassen wollen oder ob Spotmowing aus-
geflhrt werden soll. Sie haben jeweils die Még-
lichkeit zwischen Hauptflache und Nebenflache
zu wahlen. Genauere Informationen zu den bei-
den Flachen finden Sie im Kapitel ,,Inbetriebnah-
me*“ unter dem Punkt ,,Haupt- und Nebenflache*

Spot-Mowing

Es kann vorkommen, dass lhr Mahroboter man-
che Stellen nicht ausreichend griindlich maht.
Stellen Sie den Mahroboter an eine gewlinschte
Stelle und starten Sie den Mahroboter. Der
Méhroboter wird dann beginnen den Rasen spi-
ralférmig zu méhen, bis er auf ein Hindernis, oder
die Kamera keine zu mahende Rasenflache er-
kennt. Der Maher fahrt nun so lange weiter bis der
Akku leer ist und kehrt in die Ladestation zurtick.

Zuriick zur Ladestation
Schicken Sie Ihren Mahroboter zuriick in die La-
destation (19) wie in Kapitel 6.5.4 beschrieben.

Zeitplan:

Das Arbeitsfenster des Mahers ist durch Sonnen-
aufgang und -untergang begrenzt. Die aktuellen
Werte sind unter dem Menu ,Zeitplan® am Display
dargestellt.

Liegt die eingestellte Startzeit vor der dargestell-
ten Sonnenaufgangszeit (links oben am Display),
so wird der Mahroboter erst zur Sonnenaufgangs-
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zeit den Méhbetrieb beginnen.

Liegt das eingestellte M&hende nach der darge-
stellten Sonnenuntergangszeit (rechts oben am
Display) so wird der M&hroboter bereits zur dar-
gestellten Uhrzeit zur Ladestation zurlickkehren
und nicht zur definierten.

Wichtig!

Die vom Méahroboter errechnete Sonnen
Auf- und Untergangszeit wird mit einer 30 mi-
niitigen Sicherheitszeit dargestellt um einen
fehlerfreien Betrieb zu gewéhrleisten.

Sie kdnnen in diesem Modus mit Hilfe der
Navigationstasten (55) die M&hzeiten pro Tag
einstellen. Pro Tag kdnnen Sie zwei Mahfenster
definieren. Sie kdnnen die definierten Mahfenster
auf andere Tage Ubertragen, oder auch jeden Tag
individuell planen.

Sofern Sie zwei Mahfenster an einem Tag einstel-
len, dirfen sich die M&hfenster nicht Giberlappen
auBerdem sind die Mahfenster innerhalb eines
Tages zu generieren. Die Mahzeiten durfen sich
nicht bis in den néchsten Tag hinein erstrecken.
Mochten Sie ein eingestelltes Mahfenster
entfernen so miissen Sie das Mahfenster auf
00:00-00:00 einstellen.

Fir die Mahzeiteinstellung wird als grober Richt-
wert 8 Stunden pro Tag bei 500 m2 empfohlen.
Je nach GartengréBBe und Komplexitét ist die ge-
wabhlte Arbeitszeit anzupassen.

6.5.2 Einstellungen - ,,SET“ Taste

Mit der Taste ,SET“ (51) kénnen Sie grundlegen-
de Einstellungen an Ihrem Mé&hroboter vorneh-
men. Wechseln Sie mit den Navigationstasten
(55) zur gewlinschten Stelle und bestatigen oder
verwerfen Sie die vorgenommenen Einstellungen
anschlieBend mit der Taste ,OK“ (56) oder der
,BACK"“-Taste (54).

Ruckfahrweg

Die Ruckfahrstrecke die der Mahroboter aus der
Ladestation (19) fahrt kann eingestellt werden.
Der Mahroboter fahrt entsprechend der einge-
stellten Distanz erst riickwarts, bevor er in die
Mahflache dreht. Stellen Sie sicher, dass der
Mahroboter durch die eingestellte Ruckfahrstre-
cke, den Mahbereich hierdurch nicht verlasst.

Regensensor

Der Regensensor (5) lasst sich Uber diese
Einstellung programmieren. Die werksseitige
Standardeinstellung fiir den Sensor ist ,Ein“. Sie
kénnen den Regensensor (5) aktivieren bzw.
deaktivieren und dessen Verzégerungszeit ein-
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stellen. Die Verzdgerungszeit definiert die Zeit,
welche der Mahroboter nach dem Abtrocknen
des Regensensors (5) weiterhin in der Ladestati-
on (19) bleibt.

Maherprotokoll

Bei diesem Unterpunkt kénnen Sie den Feh-
lerspeicher einsehen sowie die Karte I6schen,
Grenzwerte l6schen oder die Bilder I6schen.

Allgemein

- PIN-Code: Sie kénnen die PIN des Méahroboters
andern und Ihre persénliche PIN verwenden.
Dazu gehen Sie wie im Kapitel ,Sperrvorrichtung
/ PIN“ beschrieben vor. Achtung! Notieren Sie die
neue PIN.

- Datum & Zeit: Wechseln Sie mithilfe der Navi-
gationstasten (55) an die entsprechende Stelle
und nehmen Sie die gewiinschten Einstellungen
Vor.

- Sprache: Wechseln Sie mithilfe der Navigati-
onstasten (55) zur gewlinschten Sprache.

- Softwareversion: Hier ist die aktuelle Soft-
wareversion des Mahroboters vermerkt.

APP-Link

Bei diesem Unterpunkt kénnen Sie die Wi-Fi-
Verbindung des Mahroboters mit Hilfe ihres
Smartphones einrichten. AuBerdem kdnnen Sie
die Wi-Fi-Verbindung zurlicksetzten und Informa-
tionen zur Wi-Fi-Verbindung erhalten.

Zuriicksetzen

Hier kann der Mahroboter auf Werkseinstellungen
zurlickgesetzt werden, dabei werden alle vorge-
nommenen Einstellungen geléscht und auch die
Wi-Fi Verbindung aufgehoben.

6.5.3 Startvorgang

1. Dricken Sie die STOP-Taste (3) und &ffnen
Sie die Displayabdeckung (23) vollstandig.

2. Entriegeln Sie das Bedienfeld (2).

3. Wahlen Sie Uber die Taste ,MODE" (52) das
gewlinschte Mahprogramm sowie die jeweili-
ge Arbeitsflache aus.

4. Dricken Sie die Taste ,START (53).

5. SchlieBen Sie die Displayabdeckung (23).

Der Mahroboter arbeitet nun entsprechend
dem eingestellten Betriebsmodus. Wahrend der
Arbeitszeit wird der Akkuladezustand auf dem
LCD-Display (50) angezeigt. Sobald der Akku-
ladezustand auf 30% fallt, kehrt der Mahroboter
automatisch zur Ladestation (19) zurtick.
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Hinweis: Fir den Betrieb des Mahroboter ist
ein Referenzwert des Qualitatswert notig.
Dieser wird wie im Kapitel ,,Gartengrenzen -
Grenz-Qualitatswert“ beschrieben bestimmt,
weshalb der Mahroboter zunachst mit ausge-
schaltetem Mahwerk beginnt. Wurde der Wert
einmal bestimmt, so beginnt der Méhroboter
mit dem Startvorgang nach der eingestellten
Méhzeiteinstellung.

6.5.4 Abbrechen des Mahvorgangs

1. Driicken Sie die STOP-Taste (3), um den
Mahroboter sofort anzuhalten.

2. Offnen Sie die Displayabdeckung (23) voll-
standig.

3. Entriegeln Sie das Bedienfeld (2).

4. Driicken Sie die Taste ,MODE" (52) und wah-
len Sie ,Zur Ladestation®, um den Mahroboter
zur Ladestation (19) zurlickzusenden.

5. Driicken Sie die Taste ,START* (53).

6. SchlieBen Sie die Displayabdeckung (23).

6.5.5. STOP-Status:

Durch Driicken der STOP-Taste (3) befindet sich
der Mahroboter in einem STOP-Status, welcher
im LCD-Display (50) angezeigt wird. Der Mé&hro-
boter pausiert seinen Méahbetrieb bis dieser wie-
der aufgehoben wird.

Nach Entriegelung des Bedienfeldes (2) erscheint
ein Fenster, welches die Aufhebung des STOP-
Status vorschlagt. Durch Bestatigung ist der Sta-
tus aufgehoben. Andernfalls bleibt der Mahrobo-
ter gestoppt. Wird der M&hroboter gestartet oder
zurlick zur Ladestation (19) geschickt, wird der
STOP-Status ebenfalls aufgehoben. SchlieBen
Sie die Displayabdeckung (23).

6.6 Steuerung des Mahroboters mit Hilfe der
Einhell Connect App

Mit Hilfe der Einhell Connect App kénnen Sie den

Méahroboter bequem von Uberall steuern. Laden

Sie sich daflr die App unter den folgenden Links

bzw. QR-Codes herunter:

iOS: http://gr.einhell.com/12e103ce

Android: http:/qr.einhell.com/176c0443

Verbinden Sie den Mahroboter mit Inrem Smart-
phone und folgen Sie den angezeigten Schritten.

Hinweise Zur Verbindung:

® Um das Gerat zu registrieren, muss am Be-
dienfeld die Taste ,Set“ (51) gedrickt werden.
Klicken Sie sich mit den Navigationstasten
(55) nach unten und wahlen Sie das Unter-
menl ,,APP-Link® aus.

® Zur Registrierung von Geraten wird ein
Benutzerkonto in der Einhell Connect App
bendtigt.

® Der Standort des Gerates muss freigegeben
werden, um die Bluetooth-Verbindung zu
nutzen.

® Um den Mahroboter zu registrieren, starten
Sie den Kopplungsmodus Uber das Maher
Display. Sie werden in der App ausfihrlich
durch den Registrierungsprozess geleitet.
Koppeln Sie den Mahroboter ausschlie3lich
innerhalb der Einhell Connect App.
Die Reichweite einer Bluetooth-Verbindung ist
begrenzt. Bleiben Sie daher zur Erstinbetrieb-
nahme in der Nahe des Mahers.

7. Reinigung, Wartung und
Ersatzteilbestellung

Gefahr!

Vor allen Reinigungs- und Wartungsarbeiten ist
das Gerat spannungsfrei zu schalten, hierzu zie-
hen Sie den Netzstecker aus der Steckdose und
schalten das Gerat Uber den Hauptschalter (7)
aus (OFF) (Bild 8). Entnehmen Sie auBerdem den
Akku (A) aus dem Mahroboter (Bild 3b).
Vorsicht! Arbeitshandschuhe tragen!

7.1 Reinigung

® Halten Sie Schutzvorrichtungen, Luftschlitze
und Motorengehause so staub- und schmutz-
frei wie moéglich. Reiben Sie das Gerat mit
einem sauberen Tuch ab oder blasen Sie es
mit Druckluft bei niedrigem Druck aus.

e Der Mahroboter darf nicht mit flieBendem
Wasser, insbesondere unter Hochdruck, ge-
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reinigt werden.

® Reinigen Sie das Gerat regelmaBig mit einem
feuchten Tuch und etwas Schmierseife. Ver-
wenden Sie keine Reinigungs- oder Lésungs-
mittel; diese kdénnten die Kunststoffteile des
Geréates angreifen. Achten Sie darauf, dass
kein Wasser in das Gerateinnere gelangen
kann.

e Séaubern Sie den Méhroboter mdglichst mit
Bursten oder Lappen.

* Kontrollieren Sie die Beweglichkeit der Klin-
gen (10) und der Messerscheibe (11).

® Verwenden Sie zur Reinigung der Ladekon-
takte am Mahroboter (1) und Ladestation
(19) Reinigungsmittel fur Metall oder ein sehr
feines Schleifpapier. Sdubern Sie diese, um
einen effizienten Ladevorgang zu gewahrleis-
ten.

7.2 Wartung

* Kontrollieren Sie regelméaBig die Linse der
Kameraeinheit (15) auf Verschmutzungen
und reinigen Sie diese. Besonders durch Re-
genfélle kann es zu Verschmutzung der Linse
kommen. Verwenden Sie dazu keine aggres-
siven Reinings- oder L&sungsmittel.

® Abgenutzte oder beschadigte Klingen (10)
sowie deren Befestigungsschrauben sind im-
mer satzweise zu ersetzen.

* Ersetzen Sie verschlissene oder beschadigte
Teile.

® Fur eine lange Lebensdauer sollten alle
Schraubteile sowie die Rader und Achsen
gereinigt und anschlieBend gedlt werden.

* Die regelmaBige Pflege des Méhroboters
sichert nicht nur lange Zeit seine Haltbarkeit
und Leistungsféhigkeit, sondern tragt auch
zu einem sorgféltigen und einfachen M&hen
Ihres Rasens bei.

® Die am starksten dem Verschlei3 ausgesetz-
ten Bauteile sind die Klingen (10). Priifen Sie
regelmaBig den Zustand der Klingen (10)
sowie die Befestigung derselben. Sollten
UbermaBige Vibrationen des M&hroboters
auftreten, kann dies bedeuteten, dass die
Klingen (10) beschadigt sind bzw. durch Sto-
Be verformt wurden. Sind die Klingen (10) ab-
genutzt oder beschédigt, missen diese sofort
ausgewechselt werden.

* Kontrollieren Sie regelmaBig das Schnittbild
des Rasens. Durch unscharfe Klingen wer-
den Grashalme nur unsauber abgeschnitten.
Dadurch kann der Rasen an der Oberflache
leicht vertrocknen und wird braun. Wechseln
Sie daher die Klingen regelméafBig, um einen

sauberen und geraden Schnitt zu erhalten.

e Kontrollieren Sie regelmaBig die Unterseite
des Mahroboters auf Verschmutzungen.
Reinigen Sie den Méhroboter regelmasig.
Beseitigen Sie starkere Verunreinigungen
umgehend.

¢ Inden ersten Wochen nach der Inbetriebnah-
me und vorherigem Mé&hen mit einem kon-
ventionellen Rasenmaher, kann es schnell zu
starken Verunreinigungen lhres Mahroboters
kommen. Kontrollieren Sie daher die Unter-
seite lhres Mahroboters in diesem Zeitraum
haufiger.

e Kirzen Sie den Rasen nur in kleinen Schrit-
ten, um eine starke Verunreinigung zu vermei-
den.

* Im Gerateinneren befinden sich keine weite-
ren zu wartenden Teile.

7.2.1 Auswechseln der Klingen

Den Akku vor dem Messerwechsel abziehen.
Verwenden Sie nur Originalklingen, da andern-
falls Funktion und Sicherheit nicht gewahrleistet
sind.

Der Mé&hroboter ist mit drei an einer Messerschei-
be (11) montierten Klingen (10) ausgestattet. Die-
se Klingen (10) haben eine Lebensdauer von bis
zu 3 Monaten (wenn keine Hindernisse getroffen
werden). Bitte ersetzen Sie alle drei Klingen (10)
gleichzeitig, um eine Beeintrachtigung der Effizi-
enz und Balance Ihres Gerates auszuschlieBen.

Zum Wechseln der Klingen (10) gehen Sie wie
folgt vor (Bild 10) - Achtung! - Handschuhe tra-
gen:

1. Blockieren Sie mit einem Schraubendreher
die Rotation der Messerscheibe (11). Stecken
Sie hierfur den Schraubendreher durch die
vorgesehenen Lécher in der Messerscheibe
(11) und dem Schutzkamm.

2. Losen Sie die Befestigungsschrauben.

3. Nehmen Sie die Klingen (10) ab und ersetzen
Sie diese gegen neue. Ersetzen Sie alle drei
Klingen (10) immer satzweise.

4. AnschlieBend ziehen Sie die Befestigungs-
schraube wieder fest. Stellen Sie sicher, dass
sich die neuen Klingen (10) frei drehen las-
sen.

Flhren Sie regelméaBig eine allgemeine Kontrolle

des Mahroboters durch und entfernen Sie alle an-

gesammelten Rickstande. Vor jedem Saisonstart
den Zustand der Klingen (10) unbedingt Gberpri-
fen. Wenden Sie sich bei Reparaturen an unsere

Kundendienststelle. Verwenden Sie nur Original

Ersatzteile.

-26-

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 26 29.08.2024 09:07:18



7.2.2 Software Update

Wenn Sie die Software updaten mdchten, ko-

pieren Sie die neue Software auf einen leeren

USB-Stick (gegebenenfalls den USB-Stick zuvor

formatieren). Stellen Sie sicher, dass der Akku

vollstandig geladen ist, bevor Sie folgende Schrit-
te ausflihren.

1. Stellen Sie den Mahroboter in den Méah-
bereich. Der Mahroboter darf sich beim
Software-Update nicht in der Ladestation
befinden.

2. SchlieBen Sie am USB-Anschluss wie abge-
bildet einen USB-Stick an (Bild 11).

3. Der Mahroboter startet nun das Update der
Software und zeigt den aktuellen Status an.

4. Ist der Update-Vorgang abgeschlossen, zie-
hen Sie den USB-Stick ab und starten Sie
den Méahroboter liber den Hauptschalter (7)
neu.

Alternativ kann das Software-Update auch tber

die Einhell Connect App durchgefiihrt werden.

Wabhlen Sie in der APP ,Einstellungen® aus und

anschlieBend ,Firmware Update® und folgen Sie

den weiteren Anweisungen in der APP.

7.2.3 Reparatur des Leitkabels

Trennen Sie zunachst die Ladestation (19) von
der Stromversorgung. Sollte es zu einer Durch-
trennung des Leitkabels (24) an einer beliebigen
Stelle kommen, verwenden Sie zur Reparatur die
beiliegenden Kabelverbinder (25). Dazu flihren
Sie beide Enden des durchtrennten Leitkabels
(24) in den Kabelverbinder (25) ein und driicken
ihn mit der Hilfe einer Zange zusammen.
Verbinden Sie den Netzstecker mit der Steck-
dose. Uberpriifen Sie anschlieBend anhand der
LED-Anzeige (19a) an der Ladestation (19) die
Funktion.

7.3 Ersatzteilbestellung:

Bei der Ersatzteilbestellung sollten folgende An-

gaben gemacht werden:

® Typ des Gerates

®  Artikelnummer des Gerates

® Ident-Nummer des Gerates

o Ersatzteilnummer des erforderlichen Ersatz-
teils

Aktuelle Preise und Infos finden Sie unter

www.Einhell-Service.com

Ersatzklingen Art.-Nr.: 34.140.20

8. Lagerung

Laden Sie den Akku (A) vor der Lagerung Uber
den Winter vollstandig auf und schalten Sie den
Méhroboter Uber den Hauptschalter (7) aus
(OFF). Entnehmen Sie den Akku (A) aus dem Ge-
rat. Trennen Sie das Netzteil (20) von der Strom-
versorgung und der Ladestation (19).

Das Leitkabel (24) kann iber den Winter im Frei-
en gelassen werden. Stellen Sie allerdings sicher,
dass die Anschlusse gegen Korrosion geschutzt
sind. Trennen Sie dafiir die Anschllsse des Leit-
kabels (24) von der Ladestation (19).

Lagern Sie das Gerat und dessen Zubehor an ei-
nem dunklen, trockenen und frostfreien sowie fur
Kinder unzugénglichen Ort. Die optimale Lager-
temperatur liegt zwischen 5 °C und 30 °C. Bewah-
ren Sie das Gerat in der Originalverpackung auf.

9. Transport

® Schalten Sie das Gerat Uber den Hauptschal-
ter (7) aus (OFF) (Bild 8).

® Bringen Sie, falls vorhanden, Transport-
schutzvorrichtungen an.

e Schitzen Sie das Gerat gegen Schaden und
starke Vibrationen, die insbesondere beim
Transport in Fahrzeugen auftreten.

® Sichern Sie das Gerat gegen Verrutschen
und Kippen.

® Tragen Sie den Mahroboter am Tragegriff (6)
mit der Messerscheibe (11) vom Kérper weg
gerichtet.

10. Entsorgung und
Wiederverwertung

Das Gerat befindet sich in einer Verpackung,

um Transportschaden zu verhindern. Diese
Verpackung ist Rohstoff und ist somit wiederver-
wendbar oder kann dem Rohstoffkreislauf zurtick-
geflhrt werden. Das Gerat und dessen Zubehor
bestehen aus verschiedenen Materialien, wie
z.B. Metall und Kunststoffe. Defekte Gerate ge-
héren nicht in den Hausmlll. Zur fachgerechten
Entsorgung sollte das Geréat an einer geeigneten
Sammelstelle abgegeben werden. Wenn lhnen
keine Sammelstelle bekannt ist, sollten Sie bei
der Gemeindeverwaltung nachfragen.
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Nur fr EU-Lander

Das Symbol des durchgestrichenen Miilleimers besagt, dass dieses Elektro- bzw. Elektronikgerat am
Ende seiner Lebensdauer nicht im Hausmull entsorgt werden darf, sondern vom Endnutzer einer get-
rennten Sammlung zugefihrt werden muss.

Zur Rickgabe stehen in Ihrer Nahe kostenfreie Sammelstellen fur Elektroaltgerate sowie ggf. weitere
Annahmestellen flr die Wiederverwendung der Gerate zur Verfligung. Die Adressen kénnen Sie von
Ihrer Stadt- bzw. Kommunalverwaltung erhalten.

Auch Vertreiber mit einer Verkaufsflache fir Elektro- und Elektronikgerate von mindestens 400 Quad-
ratmetern sowie Vertreiber von Lebensmitteln mit einer Gesamtverkaufsflache von mindestens 800
Quadratmetern, die mehrmals im Kalenderjahr oder dauerhaft Elektro- und Elektronikgeréte anbieten
und auf dem Markt bereitstellen, sind verpflichtet unentgeltlich alte Elektro- und Elektronikgerate zu-
rickzunehmen. Diese miissen bei der Abgabe eines neuen Elektro- oder Elektronikgerétes an einen
Endnutzer ein Altgerat des Endnutzers der gleichen Geréateart, das im Wesentlichen die gleichen Funk-
tionen wie das neue Gerat erfiillt, am Ort der Abgabe oder in unmittelbarer Nahe hierzu unentgeltlich
zurtickzunehmen sowie ohne Kauf eines Elektro-oder Elektronikgerates auf Verlangen des Endnutzers
bis zu drei Altgerate pro Geréateart, die in keiner &uBeren Abmessung gréBer als 25 Zentimeter sind,

im Einzelhandelsgeschéaft oder in unmittelbarer Nahe hierzu unentgeltlich zuriickzunehmen. Bei einem
Vertrieb unter Verwendung von Fernkommunikationsmitteln gelten als Verkaufsflachen des Vertreibers
alle Lager- und Versandflachen. Informieren Sie sich auch bei Inrem Handler liber die Riicknahmemagli-
chkeiten vor Ort.

Sofern das alte Elektro- bzw. Elektronikgerat personenbezogene Daten enthalt, sind Sie selbst fiir deren
Léschung verantwortlich, bevor Sie es zurlickgeben.

Sofern dies ohne Zerstérung des alten Elektro- oder Elektronikgerates moglich ist, entnehmen Sie die-

sem bitte alte Batterien oder Akkus sowie Altlampen, bevor sie es zur Entsorgung zurlickgeben, und
fhren diese einer separaten Sammlung zu.

Der Nachdruck oder sonstige Vervielfaltigung von Dokumentation und Begleitpapieren der Produkte,
auch auszugsweise, ist nur mit ausdriicklicher Zustimmung der Einhell Germany AG zulassig.

Technische Anderungen vorbehalten
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11. Anzeige der Ladestation und Fehlerbehebung

LED-Anzeige (19a)

Beschreibung

Lésung

Aus

Keine Stromversorgung

- Prufen Sie die Stromversorgung

Leuchtet Griin

Bereit zum Mahen

Akku vollstéandig geladen
Leitkabel (24) angeschlos-
sen

Blinkt Grlin

Leitkabel (24) durchtrennt

Untersuchen Sie das Leitkabel (24) auf
einen Bruch

Leuchtet Rot

Akku wird geladen

- Warten Sie, bis der Akku vollstandig gela-
den ist.

Blinkt Rot

Stérung an der Station

- Prufen sie die Zuleitung der Ladestation

12. Anzeige des Méahroboters und Fehlerbehebung

Fehlermeldung des Méahroboters im LCD Display (50)

keine Rasenflache oder Ra-
sengrenze und befindet sich
daher auBerhalb des Mahbe-
reichs

Fehler Mégliche Ursache Beseitigung
Kein Signal Leitkabel (24) falsch ange- Prifen Sie, ob die LED-Anzeige (21) an der
schlossen Ladestation (19) griin leuchtet.
Keine Stromversorgung - Stellen Sie sicher, dass das Leitkabel (24)
Leitkabel (24) durchtrennt korrekt und mittig unter der Ladestation
(19) verlegt ist.
- Prufen Sie die Position der Ladestation
(19).
AuBerhalb Der Méahroboter erkennt Driicken Sie die Stop-Taste um die Diplaya-

bdeckung (13) zu 6ffnen. Starten Sie den

Mahvorgang Uber das Bedienfeld neu.

- Stellen Sie sicher, dass sich der Mahro-
boter im Méahbereich befinden, tberprifen
Sie die akt. Stelle auf welcher der Mahro-
boter liegen geblieben ist.

Batteriefehler

Bei dem Méahroboter ist ein
Batteriefehler aufgetreten
Akku lasst sich nicht laden
Akku hat das Ende seiner
Lebensdauer erreicht

- Stellen Sie sicher, dass der Akku richtig

montiert wurde.

Prifen Sie, ob der Hauptschalter (7)

eingeschaltet (ON) ist, wahrend sich der

Mahroboter in der Ladestation (19) befin-

det.

- Prifen Sie die Position der Ladestation
(19). Tauschen Sie falls erforderlich den
Akku aus.
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einer Minute mehrfach akti-
viert

- Hindernissensor fiir 10 Se-
kunden dauerhaft aktiviert

- Hindernissensor wahrend
der Fahrt zurlick zu Ladesta-
tion (19) dreimal aktiviert

Fehler Mégliche Ursache Beseitigung
Batterie-Tempera- Zu hohe / zu niedrige Akkutem-
turfehler peratur bzw. Ubertemperatur
der Steuerung
- Bei einer Batterietemperatur | - Verlegen Sie die Arbeitszeit im Sommer
lber 65 °C kehrt der Mé&hro- auf die frihen Morgenstunden und ver-
boter zur Ladestation (19) meiden Sie den Betrieb des Mahroboters
zurlck. wahrend der heiBen Stunden des Tages.
- Bei einer Batterietemperatur | - Nach dem Abkuhlen des Akkus bzw. der
Uber 45 °C oder unter 0 °C Steuerung in den zulassigen Tempera-
wird der Ladevorgang ge- turbereich, kehrt der Mé@hroboter auto-
stoppt und der M&hroboter matisch in den programmierten Betrieb
wartet an der Ladestation zurlick.
(19).
Méaher angehoben - Hebesensor kontinuierlich fir | Driicken Sie die STOP-Taste (3), um die
10 Sekunden ausgel6st Displayabdeckung (23) zu 6ffnen. Starten
Sie den Mahvorgang uber das Bedienfeld
(2) neu:
- Falls dieser Fehler haufiger auftritt, prifen
Sie den Méhbereich auf Hindernisse mit
einer Héhe Uber 10 cm und entfernen Sie
diese oder trennen Sie die Hindernisse
mit dem Magnetband(27) vom Mahbe-
reich ab.
Maher blockiert - Hindernissensor innerhalb Driicken Sie die STOP-Taste (3), um die

Displayabdeckung (23) zu 6ffnen. Starten
Sie den Méahvorgang tber das Bedienfeld
(2) neu:

- Prufen Sie, ob der Mé@hroboter durch
ein Hindernis blockiert oder zwischen
B&umen, Blschen etc. eingeklemmt ist.
Beseitigen Sie das Hindernis oder vermei-
den Sie diesen Bereich.

- Falls dieser Fehler haufiger auftritt, priifen
Sie die Verlegung des Leitkabels (24).
Achten Sie besonders auf enge Winkel,
Korridore, Zaune, Felsen etc. und passen
Sie das Layout des Leitkabels (24) an,
falls erforderlich.

- Prufen Sie, ob das Gras zu hoch ist und
der Méahroboter blockiert wird. Mahen Sie
das Gras in diesem Fall auf unter 60 mm.
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Fehler

Mégliche Ursache

Beseitigung

Zu nahe an Station

- Mahroboter wurde zu nahe
an der Ladestation (19) zu-
rickgeschickt.

Driicken Sie die STOP-Taste (3), um die

Displayabdeckung (13) zu 6ffnen. Starten

Sie den Méahvorgang Uber das Bedienfeld

(2) neu:

- Der Méahroboter sollte mit einem Mindest-
abstand von 2 m zuriick zur Ladestation
(19) geschickt werden.

Umgefallen

- Mahroboter wurde fur 10 Se-
kunden dauerhaft gekippt

- Mahroboter fir langere Zeit
in eine Richtung geneigt

Driicken Sie die STOP-Taste (3), um die

Displayabdeckung (13) zu 6ffnen. Starten

Sie den Méahvorgang uber das Bedienfeld

(2) neu:

- Bringen Sie den Mahroboter auf eine ebe-
ne Flache und starten Sie ihn neu.

- Falls der Mahroboter aufgrund eines
steilen Abhangs im Mahbereich gekippt
ist, sichern Sie diese Stelle mit Hilfe des
mitgelieferten Magnetbands (27) ent-
sprechend ab, um starke Steigungen zu
umfahren.

Radfehler

- Hinterrader (8) wurden durch
ein Hindernis angehoben

- Hinterrader (8) kénnen sich
durch unebenen Rasen frei
drehen

Driicken Sie die STOP-Taste (3), um die

Displayabdeckung (23) zu 6ffnen. Starten

Sie den Méahvorgang tber das Bedienfeld

(2) neu:

- Bringen Sie den Mahroboter auf eine ebe-
ne Flache und starten Sie ihn neu

STOP-Knopf Fehler

Die Displayabdeckung (13) ist
geodffnet, aber die STOP-Taste
(3) wurde nicht ausgeldst

Driicken Sie die STOP-Taste (3), um die

Displayabdeckung (13) zu 6ffnen. Starten

Sie den Méahvorgang tiber das Bedienfeld

(2) neu:

- Uberprifen Sie, dass sich die Displayab-
deckung (13) mit der STOP-Taste (3) frei
o6ffnen und schlieBen lasst.

- Uberpriifen Sie die Funktionalitat der
STOP-Taste (3).
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Fehler Mégliche Ursache Beseitigung
PCB Ubertempe- Zu hohe / zu niedrige Akkutem-
ratur peratur bzw. Ubertemperatur
der Steuerung
- Bei einer Batterietemperatur | - Verlegen Sie die Arbeitszeit im Sommer
lber 65 °C kehrt der Mé&hro- auf die frihen Morgenstunden und ver-
boter zur Ladestation (19) meiden Sie den Betrieb des Mahroboters
zurlck. wahrend der heiBen Stunden des Tages.
- Bei einer Batterietemperatur | - Nach dem Abkuhlen des Akkus bzw. der
Uber 45 °C oder unter 0 °C Steuerung in den zulassigen Tempera-
wird der Ladevorgang ge- turbereich, kehrt der Mé@hroboter auto-
stoppt und der M&hroboter matisch in den programmierten Betrieb
wartet an der Ladestation zurlick.
(19).
Regen - Der Regensensor (5) hat - Warten Sie bis der M&hroboter trocken ist.

ausgelost.

- Eine detaillierte Beschreibung zum Sen-
sor ist in Kapitel 5.2 nachzulesen.

Sensorfehler (Leit-
kabel-, Abstands-,
Magnetsensor)

- Mahroboter wurde aufgrund
eines Sensorfehlers ange-
halten

Schalten Sie den Hauptschalter (7) aus
(OFF) und wieder ein (ON), um den Méahro-
boter neu zu starten.

Motorfehler/
Motorlberstrom

- Mahroboter aufgrund eines
Uberstroms im Motor oder
eines Motorfehlers angehal-
ten

Schalten Sie den Hauptschalter (7) aus
(OFF) und wieder ein (ON), um den Mahro-
boter neu zu starten.

- Prifen Sie die Hohe des Grases im Mah-
bereich und méhen Sie bei Bedarf mit
einem konventionellen Rasenméaher das
Gras auf unter 60 mm.

- Erhdhen Sie die Schnitthdhe. Beginnen
Sie immer mit einer héheren Schnitthohe
und reduzieren Sie diese in kleinen Schrit-
ten bis zur gewlnschten Héhe.

- Untersuchen Sie die Messerscheiben (11)
und Rader auf Verschmutzung und reini-
gen Sie diese Teile grindlich.

- Prifen Sie die Hinterrader und die Mes-
serscheibe (11) auf Blockaden. Falls Sie
diese Blockaden nicht [6sen kdnnen,
wenden Sie sich an den zustandigen Kun-
dendienst.

Betriebsfehler

- Mahroboter wurde aufgrund
eines Betriebsfehlers ange-
halten

Schalten Sie den Hauptschalter (7) aus
(OFF) und wieder ein (ON), um den Méhro-
boter neu zu starten.

Schlechte Grenze

Der Mahroboter befindet sich
in der Ladestation oder inner-
halb der Suchschleife und die
Abweichung zum Referenz-
Qualitatswert hat sich stark
verschlechtert.

Uberpriifen Sie die Grenzen des Méhbe-
reichs. AnschlieBend den Referenzwert
I6schen und eine neue Initialisierung des
Grenz-Qualitatswert durchfiihren.
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Fehler

Mégliche Ursache

Beseitigung

Kein Kamera Signal

Der M&hroboter empféngt kein
Signal von der Kameraeinheit

Schalten Sie den Hauptschalter aus (OFF)
und wieder ein (ON) um den Mahroboter
neu zu starten.

Zu weit entfernt

Der Mahroboter ist zu weit von
der Ladestation (19) entfernt

Bringen Sie den Mahroboter in den Mahbe-
reich, welcher in der Nahe der Ladestation
ist. Schalten die den Hauptschalter aus
(OFF) und wieder ein (ON) um den Mahro-
boter neu zu starten.

Zu nahe am Mag-
netband

Der Méaher erkennt ein Mag-
netbandsignal in unmittelbarer
Néhe

Der Mahroboter muss zum Starten mindes-
tens 1m vom Magnetband entfernt sein.

Keine GPS Daten

Wi-Fi-Symbol:

Fehler Mégliche Ursache Beseitigung
WLAN-Symbol Mahroboter empfangt kein - Starten Sie den Méahroboter neu
durchgestrichen WLAN-Signal - Uberprufen Sie die WLAN Verbindung

- Richten Sie ggf. die WLAN Verbindung
neu ein.
WLAN-Signal Der Méahroboter reagiert stark Uberpriifen Sie die WLAN Abdeckung in
schwach zeitverzogert, oder reagiert ihrem Garten.
nicht.
GNSS-Symbol:

Fehler Mégliche Ursache Beseitigung
GNSS-Symbol Mahroboter empfangt kein Achten Sie darauf, dass der Mahroboter
durchgestrichen GNSS-Signal sich im freien befindet und das GNSS Signal

nicht abgeschirmt wird

kalibriert die Positionierung der
Ladestation.

GNSS-Symbol GNSS-Signal ungenau Blinkt das GNSS Signal dauerhaft ist das
blinkt empfangen Signal sehr schwach (Abschir-
mung durch Gebaude/Baum) und die Posi-
tioin der Ladestation soll angepasst werden.
GNSS-Symbol Der Mé&hroboter such nach Warte bis die Kalibrierung abgeschlossen
schwéngt einer GNSS-Verbindung und ist.
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Fehlersuche

Fehler

Mégliche Ursache

Beseitigung

Der Mahroboter steht

im Mahbereich.

Der Mahroboter lasst

sich nicht einschalten.

Akkuspannung zu gering
Fehler am Stromkreis oder der
Elektronik

Bringen Sie den Méhroboter zum Aufladen zur
Ladestation (19) zuriick.

Schalten Sie den Hauptschalter (7) an (ON).
Wenden Sie sich an den Kundendienst.

Der Mahroboter kann
nicht in die Ladestation
fahren.

Ladestation (19) nicht korrekt
installiert.

Stellen Sie sicher, dass die LED-Anzeige (19a)
an der Ladestation (19) grin leuchtet.

Stellen Sie sicher, dass das Leitkabel (24) an
der Ladestation (19) angeschlossen ist und das
vordere Leitkabel (24) mittig unter der Ladestati-
on (19) verlegt ist.

Stellen Sie sicher, dass die Ladestation (19)
korrekt positioniert ist.

Der Méahroboter ist
sehr laut.

Klingen (10) beschadigt

An den Klingen (10) haften viele
Fremdstoffe an

Méhroboter zu nah an Hindernis-
sen gestartet

Messerantrieb oder Antriebsmo-
tor beschadigt

Andere Teile des Méhroboters
beschéadigt

Tauschen Sie die Klingen (10) aus. Die 3 Klin-
gen (10) missen gleichzeitig getauscht werden.
Die Betriebseffizienz des Méhroboters hangt
von der Scharfe der Klingen (10) ab. Halten Sie
die Klingen (10) deshalb in gutem Zustand.
Schalten Sie den Mahroboter sicher ab und
tragen Sie Arbeitshandschuhe, wéahrend Sie die
Klingen (10) reinigen, um Schnittverletzungen
zu vermeiden.

Lassen Sie den Motor durch den Kundendienst
reparieren oder austauschen.

Der Méahroboter bleibt
in der Ladestation.
Der Mahroboter kehrt
immer wieder zur La-
destation zurtick.

Falsche Arbeitszeiteinstellungen
Der Akkuladezustand ist zu ge-
ring und sinkt auf unter 30 %.
Der Regensensor hat ausgeldst.
Der Mahroboter ist Gberhitzt.

Es beginnt zu Dammern, wo-
durch die Kameraeinheit nicht
mehr richtig arbeiten kann.

Prifen Sie die Arbeitszeiteinstellungen.

Der Mahroboter beginnt und beendet seine Ar-
beit je nach eingestelltem Zeitfenster. AuBBerhalb
dieses Zeitfensters bleibt der Mahroboter in der
Ladestation (19).

Der Mahroboter kann
die Ladestation (19)
nicht finden

Die Ladestation (19) befindet
sich an einer Position, an der nur
ein schwaches GNSS-Signal
empfangen wird

Hindernisse in unmittelbarer
Nahe zur Leitkabelschleife ver-
hindern das Anfahren der Schlei-
fe.

Passen Sie die Position der Ladestation (19) an
und Léschen Sie wie in der Bedienungsanlei-
tung beschrieben die Kartierung.

Passen Sie die Form der Leitkabelschleife an /
VergréBern Sie die Leitkabelschleife.

ACHTUNG! Ein durchtrenntes Leitkabel und Folgeschaden unterliegen nicht der Garantie!
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Fehlersuche Magnetband (27)

Fehler

Mégliche Ursache

Beseitigung

Méahroboter erkennt
das Magnetband
(27) nicht und féahrt
dartiber hinweg.

Das Magnetband (27) ist zu
tief im Boden verlegt.

Das Magnetband (27) funk-
tioniert nicht richtig, weil die
AuBentemperatur zu hoch
ist.

Verlegen Sie das Magnetband (27) auf
dem Boden oder ca. 5 cm im Boden.
Warten Sie, bis sich die Temperatur abge-
kiihlt hat. Vermeiden Sie den Betrieb des
Mahroboters wahrend der hei3en Stun-
den des Tages.

Der Mahroboter
stoppt bzw. fahrt
unkontrolliert in der
Nahe des Begren-
zungsbereichs.

Das Magnetband (27) ist zu
nahe am Leitkabel (24) ver-
legt. Die Distanz zwischen
zwei unabhangigen Begren-
zungsbereichen mit Magnet-
band (27) ist zu gering.

Im Mé&hbereich kommt es
aufgrund von elektrischen
Kabeln zu Stérungen.

Halten Sie einen Abstand von mindestens
80 cm zwischen dem Leitkabel (24) und
dem Magnetband (27) oder zwischen
zwei Begrenzungsbereichen ein.

Vermeiden Sie elektrische Kabel die

im Mahbereich verlaufen. Positionieren
Sie die Ladestation (19) am Rand des
Mahbereichs. Halten Sie einen Abstand
zu fremden Mahflachen (z.B. Nachbarn),
welche mit einem Begrenzungsdraht be-
trieben werden.

Der Mé&hroboter
dringt in den Be-
grenzungsbereich
ein.

Der Mahroboter rutscht tber
das Magnetband (27).

Vermeiden Sie es, das Magnetband (27)
an Steigungen zu verlegen.

Achten Sie auf die angegebenen Installa-
tionsbedingungen.
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D
13. Datenschutzhinweise FREELEXO CAM PLUS

Die Einhell Germany AG freut sich tber Ihre Nutzung des FREELEXO CAM PLUS Méhroboters. Der
Schutz personenbezogener Daten ist uns ein wichtiges Anliegen. Im Nachfolgenden beschreiben wir,
welche Daten im Allgemeinen bei Nutzung des Geréts verarbeitet werden.

e Standort der Ladestation
Der Méahroboter speichert lokal am Gerat den Gber GNSS-Positionsbestimmung ermittelten Stand-
ort der Ladestation. Dieser wird benétigt, um das Gerat nach Abschluss der Maharbeit zurlick zur
Ladestation bzw. zum Leitkabel zu navigieren. Im Servicefall, kann diese Information Uiber das Logfi-
le physisch am Geréats ausgelesen werden.

e Zeitpunkt Sonnenaufgang/Sonnenuntergang
Der Méahroboter speichert lokal am Gerat den Gber GNSS-Positionsbestimmung ermittelten Zeit-
punkt des Sonnenaufgangs bzw. Sonnenuntergangs. Dies wird benétigt, damit das Gerat nur in
einem Zeitintervall gestartet werden kann, in dem die Kameraeinheit Bilder generieren kann, mit
ausreichender Helligkeit. Im Servicefall, kann diese Information tUber das Logfile physisch am Gerat
ausgelesen werden.

¢ Bilder der Kameraeinheit
Der Méahroboter speichert lokal am Gerat, Bilder welche Uber die Kameraeinheit generiert wurden.
Dies wird systemseitig benétigt, um den Algorithmus des Mahroboters stetig zu verbessern. Am
Maher befinden sich Bilder, welche wéhrend der letzten 15 Minuten M&harbeit generiert wurden.
Dieser Datensatz wird laufend Uberschrieben. Befindet sich der Mé&her in der Ladestation werden
keine Bilder generiert. Im Servicefall, kdnnen diese Bilder lokal ausgelesen werden, um aufgetrete-
ne Fehler nachvollziehen zu kénnen. Diese Bilder werden anschlieBend geldscht.

Sie kdnnen selbst, sowohl die standortspezifischen Informationen, als auch die generierten Bilder

vom Gerét |6schen. Betatigen Sie die Taste SET und wéahlen Sie das Untermenl Méherprotokoll aus.
AnschlieBen kénnen Sie Uber ,Karte I6schen” die Standortinformationen am Gerat entfernen bzw. Giber
,Bilder ldschen” die gespeicherten Bilder der Kamera l6schen.

Eine ausfiihrliche Dokumentation zu unseren Datenschutzrichtlinien finden Sie auf unserer Homepage
unter Datenschutz.
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14. Anzeige Ladegerat

Anzeigestatus

Rote LED

Griine LED

Bedeutung und MaBnahme

Aus

Blinkt

Betriebsbereitschaft
Das Ladegeréat ist an das Netz angeschlossen und betriebsbereit,
Akku ist nicht im Ladegerét

An

Aus

Laden

Das Ladegerét l1adt den Akku im Schnellladebetrieb.

Die entsprechenden Ladezeiten finden Sie direkt am Ladegerét.
Hinweis! Je nach vorhandener Akkuladung kénnen die tatséchlichen
Ladezeiten von den angegebenen Ladezeiten etwas abweichen.

Aus

An

Der Akku ist aufgeladen und einsatzbereit. (READY TO GO)
Danach wird bis zur vollstandigen Ladung auf eine Schonladung um-
geschaltet.

Lassen Sie hierzu den Akku etwa 15 min. langer am Ladegerat.
MaBnahme:

Entnehmen Sie den Akku aus dem Ladegerat. Trennen Sie das Lade-
gerat vom Netz.

Blinkt

Aus

Anpassungsladung

Das Ladegerat befindet sich im Modus fir schonende Ladung.

Hierbei wird der Akku aus Sicherheitsgriinden langsamer geladen

und bendtigt mehr Zeit. Dies kann folgende Ursachen haben:

- Akku wurde sehr lange Zeit nicht mehr geladen.

- Die Akkutemperatur liegt nicht im Idealbereich zwischen 10° C und
45° C.

MaBnahme:

Warten Sie bis der Ladevorgang abgeschlossen ist, der

Akku kann trotzdem weiter geladen werden.

Blinkt

Blinkt

Fehler

Ladevorgang ist nicht mehr mdglich. Der Akku ist defekt.
MaBnahme:

Ein defekter Akku darf nicht mehr geladen werden.
Entnehmen Sie den Akku aus dem Ladegerat.

An

An

Temperaturstérung

Der Akku ist zu heil3 (z. B. direkte Sonnenbestrahlung) oder zu kalt
(unter 0° C).

MaBnahme:

Entnehmen Sie den Akku und bewahren Sie diesen

1 Tag bei Raumtemperatur (ca. 20° C) auf.
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Service-Informationen

Wir unterhalten in allen Landern, welche in der Garantieurkunde benannt sind, kompetente Service-
Partner, deren Kontakte Sie der Garantieurkunde entnehmen. Diese stehen Ihnen fiir alle Service-
Belange wie Reparatur, Ersatzteil- und VerschleiB3teil-Versorgung oder den Bezug von Verbrauchsmate-
rialien zur Verfugung.

Es ist zu beachten, dass bei diesem Produkt folgende Teile einem gebrauchsgeméBen oder naturlichen
Verschlei3 unterliegen bzw. folgende Teile als Verbrauchsmaterialien benétigt werden.

Kategorie Beispiel
VerschleiBteile* Akku
Verbrauchsmaterial/ Verbrauchsteile* Klingen
Fehlteile

* nicht zwingend im Lieferumfang enthalten!

Bei Mangel oder Fehlern bitten wir Sie, den Fehlerfall im Internet unter www.Einhell-Service.com anzu-
melden. Bitte achten Sie auf eine genaue Fehlerbeschreibung und beantworten Sie dazu in jedem Fall
folgende Fragen:

® Hat das Geréat bereits einmal funktioniert oder war es von Anfang an defekt?
e IstIhnen vor dem Auftreten des Defektes etwas aufgefallen (Symptom vor Defekt)?

® Welche Fehlfunktion weist das Gerat Ihrer Meinung nach auf (Hauptsymptom)?
Beschreiben Sie diese Fehlfunktion.
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Danger! - Read the operating instructions to reduce the risk of injury.

Children are not allowed to use this equipment. This equipment can be used by people with limited phy-
sical, sensory or mental capacities or those with no experience and knowledge if they are supervised or
have received instruction in how to use the equipment safely and understand the dangers which result
from such use. Children are not allowed to play with the equipment.

Children are not allowed to clean the equipment or carry out user-level maintenance work.
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Danger!

When using this equipment, a number of safety
precautions must be observed to avoid injuries
and damage. Please read the complete operating
instructions and safety information with due care.
Keep these operating instructions in a safe place
so that the information is available at all times. If
you give the equipment to any other person, hand
over these operating instructions and the safety
information as well. We cannot accept any liabi-
lity for damage or accidents which arise due to
failure to follow these instructions and the safety
information.

1. Safety Information

For the relevant safety information please refer to
the booklet included in delivery.

Warning!

Read all the safety information, instructions,
illustrations and technical data provided on
or with this power tool. Failure to adhere to the
following instructions may result in electric shock,
fire and/or serious injury.

Keep all the safety information and instruc-
tions in a safe place for future use.

Explanation of the symbols used (see Fig. 13)

A. WARNING - Read the operating instructions
before you start using the machine!

B. WARNING - Keep a safe distance away from
the machine when it is in operation!

C. WARNING - Always actuate the locking me-
chanism before carrying out any work on the
machine or before lifting the machine! CAUTI-
ON - Do not touch rotating blades!

D. WARNING - Do not ride on the machine!
CAUTION - Do not touch rotating blades!

E. Protection class Il (double-insulated).

F.  Store the battery only in dry rooms with an
ambient temperature of +10°C to +40°C.
Place only charged batteries in storage (char-
ged at least 40%).

G. Protection class Il

H. Slow fuse 2 A

I. Foruse in dry rooms only.

J. WARNING: To charge the battery, use only
the removable power supply unit NT24/1 /
PS24/ 1 delivered with this tool.

Important!

Pull out the power plug and disconnect the guide
cable from the charging station during a thunder
storm.

2. Layout and items supplied

2.1 Layout (Fig. 1/2)

1. Robot lawn mower

2. Control panel

3. ,STOP*button / release button for the control
panel cover

4. Cutting height adjustment facility

5. Rain sensor

6. Carry-handle

7. Main switch

8. Rear wheel

9. Battery compartment cover

10. Blades

11. Blade plate

12. Front wheel

13. Control panel cover

14. USB connection

15. Camera unit

16. Distance sensors

19. Charging station

19a. Charging station LED display

19b. Charging station charging pin

20. Power supply unit (cable)

21. Fastening screw

22. Hexagon key

23. Fastening peg

24. Guide cable

25. Cable connector

26. Spare blades

27. Magnetic tape

28. Ruler (for detaching)

29. Magnetic sensor

2.2 Items supplied and unpacking

Please check that the article is complete as

specified in the scope of delivery. If parts are

missing, please contact our service center or the
store where you made your purchase at the latest
within 5 work days after purchasing the article and
upon presentation of a valid bill of purchase. Also,
refer to the warranty table in the service informati-
on at the end of the operating instructions.

® Open the packaging and take out the equip-
ment with care.

° Remove the packaging material and any
packaging and/or transportation braces (if
present).

® Check to see if all the items are present.

® Inspect the grass trimmer and accessories for
transport damage.

® [f possible, keep the packaging until the end
of the guarantee period.
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Danger!
The equipment and packaging material are

not toys. Do not let children play with plastic

bags, foils or small parts. There is a risk of
choking and suffocating!

Scope of delivery, assembly material and ac-

cessories (some not included):
Details of the scope of delivery can be found in
the enclosed related information sheet.
Robot lawn mower

Power supply unit (cable)
Charging station

Fastening screws (4 pcs)

Spare blades

Fastening pegs

Guide cable

Cable connector

Magnetic tape

Hexagon key

Battery

Ruler (for detaching)

Original Operating Instructions
Safety Information

Required aids (not supplied)
® Hammer

®  Pair of pliers

®  Wire stripper

e  Spirit level (optional)

3. Intended use

The robot lawn mower is intended for private use,
i.e. for use in home and garden environments and

only for mowing lawns.

The equipment is allowed to be used only for its
prescribed purpose. Any other use is deemed to
be a case of misuse. The user/operator and not
the manufacturer will be liable for any damage or

injuries of any kind resulting from such misuse.

Please note that our equipment has not been de-
signed for use in commercial, trade or industrial

applications. Our warranty will be voided if the

equipment is used in commercial, trade or indust-

rial businesses or for equivalent purposes.

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 41

4. Technical data

VORAGE ..o 18V
Motor speed ..........ccoeiciiiiiiiiiiii 3400 min™
Protection ... IPX4
Protection class ...........cccocoiiiiiiiiiiiie 1]
Weight ... 8.75 kg
Cutting width ......oooiiiiiiie 18.cm
Number of blades ..........cccccvvviviiiiiiicce e 3
Max. gradient .........ccccooveiiniiiiiecee 25 %
Sound pressure level L ,.........cc.cc........ 46 dB(A)
Uncertainty K ..o 2.3dB
Sound power level L ... ...57 dB(A)
Uncertainty K ... 2.3dB

Cutting height adjustment .... 20-60 mm; infinitely
adjustable

Guide cable antenna
Operating frequency band: .............. 0-148.5 KHz

Maximum transmission power: ...... 67.05 dBuA/m

WiFi:

Operating frequency band: ...... 2400-2483.5 MHz
Maximum transmission power: ................. 20dBm
Bluetooth:

Operating frequency band: ...... 2400-2483.5 MHz
Maximum transmission power: ................. 10dBm
GNSS:

Operating frequency band: .......... 1559-1610MHz

Power supply unit

Input voltage: ..................... 100-240V ~ 50/60 Hz
Output voltage: ...

Output current: ... .
Protection class: .......ccccoeiiiieiiiiiie Il/@

Sound values were measured in accordance with
the standards EN ISO 3744:1995 and ISO 11094:
1991.

Warning!

This equipment generates an electromag-
netic field during operation. Under certain
circumstances this field might actively or
passively impede medical implants. To re-
duce the risk of serious or fatal injuries, we
recommend persons with medical implants
to consult their doctor and the manufactu-
rer of the medical implant prior to using the
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equipment.

5. Starting up

Read the operating instructions fully before
you start work on the installation of the robot
lawn mower. The quality of the installation
work has a direct effect on the mowing re-
sults.

5.1 How it works

Follow the operating instructions carefully in order
to ensure that the robot lawn mower works cor-
rectly and safely.

The robot lawn mower chooses its direction on

a random basis. The entire garden gets mowed
by the robot lawn mower reaching all areas that
are not blocked off by boundaries and obstacles.
When the robot lawn mower discovers that it

has reached a lawn boundary or recognizes an
obstacle, it will change its direction and mow in
a different random direction. Using sensors the
robot lawn mower can distinguish between obsta-
cles and lawn areas, enabling it to move freely
within its work area.

The robot lawn mower has a camera unit which
generates and processes images of the area lying
ahead. On this basis the area lying ahead is ex-
amined as to whether it is an area for mowing or
a lawn boundary or an obstacle. If the area lying
ahead is assessed as being an area for mowing,
the robot lawn mower will move straight ahead
with the mower unit activated. If the area lying
ahead is assessed as being a lawn boundary

or an obstacle, the robot lawn mower will stop,
check again for an area for mowing and continue
mowing in a random direction. The area for mo-
wing must be checked and adapted carefully so
that the robot lawn mower has enough room to re-
cognize where it ends. The lawn boundaries must
be clearly defined so that the robot lawn mower
can recognize them within its reaction time.

The purpose of the laid guide cable (24) is to get
the robot lawn mower to dock punctually in the
charging station (19); it does not set any limits du-
ring mowing. It is imperative therefore for the robot
lawn mower to be on a lawn area with clear op-
tical or physical limits. For the robot lawn mower
to find the guide cable (24) and subsequently the
charging station (19) it must be in the charging

station (19) when mowing mode is started for
the first time. It uses a global navigation satellite
system (GNSS) to determine the position of the
charging station (19). If the position of the char-
ging station (19) is ever changed, it is essential
for the robot lawn mower to be placed again in the
charging station (19) for calibration. Make sure
that there is no shielding or roofing which could
prevent the positioning operation. Avoid placing
the charging station (19) near high buildings. Un-
der some circumstances calibration might fail In
such cases due to a poor signal.

When the battery charge level is low, the robot
lawn mower will return to the charging station
(19). With the help of the GNSS module the robot
lawn mower will determine its distance from the
charging stations (19) and look for it. If the robot
lawn mower comes up against a garden bounda-
ry or any obstacles on its way to the search loop,
it will save its position and the mowing area will
be mapped. This will help the robot lawn mower
to return to the charging station (19) faster in
future use. When the robot lawn mower arrives at
the guide cable (24) it will return to the charging
station (19) using its wire recognition sensors.
This can take several minutes depending on the
garden’s size and complexity.

The global navigation satellite system (GNSS) is
also used to acquire location-specific sunrise and
sunset data. There must be sufficient daylight for
the robot lawn mower to work properly. Check the
lens of the camera unit (15) regularly for signs of
dirt.

5.2 Sensors

The robot lawn mower is equipped with a number

of safety sensors. These sensors enable the robot

lawn mower to move within its mowing area.

e Lifting sensor:
If the robot lawn mower is raised at the back
by more than 30° from the ground or if a front
wheel (12) loses contact with the ground, the
robot lawn mower and the rotation of the bla-
des (10) will be stopped immediately.

e Tilting sensor:
If the robot lawn mower tilts severely in any
direction, the robot lawn mower and the
rotation of the blades (10) will be stopped
immediately.

® Obstacle sensor:
The robot lawn mower is able to detect
obstacles in its path. If the robot lawn mower
collides with an obstacle, the robot lawn
mower and the rotation of the blades (10) will
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be stopped immediately and the mower will
reverse away from the obstacle.

e Camera unit:
The robot lawn mower comes with a camera
unit (15) which analyzes the mowing area
(approx. 1m?) lying ahead of it. The camera
is directed at the ground so that the objects
lying in the screen area appear with a ma-
ximum height of 50 cm. The image material
to be processed is saved only locally and
temporarily on the robot lawn mower and is
continually overwritten. The robot lawn mower
can recognize obstacles and the work area in
which there is no longer any lawn. When the
robot lawn mower comes across an obstacle
or no longer detects any lawn, it will stop and
begin to mow again in a random direction.
Because of the camera unit it is impossible
for the robot lawn mower to work in twilight or
during the night. The selected work window
should lie within daytime hours when there is
enough daylight for the robot lawn mower to
work reliably. This also helps to protect semi-
nocturnal animals such as hedgehogs.

* Distance sensors:
The robot lawn mower is equipped with dis-
tance sensors (16) which enable it to detect
obstacles along its path. When the robot lawn
mower comes across an obstacle, it will stop
and begin to mow again in a random direc-
tion.

° Magnetic tape sensor
The robot lawn mower (29) is equipped with a
magnetic tape sensor for recognizing a mag-
netic tape (27) lying on the ground. When the
robot lawn mower comes across a magnetic
tape it will stop and begin to mow againin a
random direction. The magnetic tape serves
as a virtual boundary for creating areas of the
garden where the robot lawn mower is not
allowed to mow.

® Rain sensor:
The robot lawn mower is equipped with a
rain sensor (5) to prevent it from operating in
the rain. When the robot lawn mower detects
rain it will return to the charging station (19)
and be completely recharged there. Once the
rain sensor (5) is dry again, the robot lawn
mower will stay in the charging station (19)
for the preselected delay time. Only then will
it begin working again, provided it is still in an
active time window. If the rain sensor (5) has
been activated (this is recommended in or-
der to exert less stress on the lawn), you will
see a bright cloud in the display (50). If the
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sensor triggers, a dark cloud with rain drops
will appear. Do not short-circuit the two metal
sensors with metal or any other conductive
material. This will impede the correct operati-
on of the robot lawn mower.

® GNSS module
The robot lawn mower determines its position
and the position of the charging station (19)
by means of a global navigation satellite sys-
tem (GNSS). This helps the robot lawn mower
to find its way back to the charging station
(19).
The robot lawn mower can use the GNSS
module to determine the local times for sun-
rise and sunset so that it is prevented from
mowing in twilight and during the night. This
also means that the robot lawn mower can
work reliably with its camera unit (15).
The robot lawn mower also uses the GNSS
module at all times to determine its distance
from the charging station (19). The robot lawn
mower is allowed to move no more than 1000
m from the charging station (19) or else a fault
message will appear on the display and the
robot lawn mower cannot be operated in Main
Area mode. The mower’s distance from the
charging station (19) is irrelevant for operation
in Secondary Area mode.

* Wi-Fi:
The robot lawn mower is equipped with a Blu-
etooth WLAN module. The status and signal
strength of the WLAN are indicated accordin-
gly on the display.

5.3 Preparations

If the grass is taller than 60 mm it has to be
shortened first to avoid exposing the robot lawn
mower to excessive load and adversely affecting
its operating efficiency. Use a conventional lawn
mower or trimmer to do this. Remove all loose
objects from the lawn which could get damaged
by the robot lawn mower or cause damage to the
robot lawn mower itself.

Check the mowing area, the lawn boundary and
any areas that you don’t want to be mowed. The
following sections of these operating instructions
contain information about how you can define
precise lawn boundaries and protect specific are-
as. Some obstacles can be detected by the robot
lawn mower in good time and require no elabora-
te protection.

Have the following tools ready: A hammer, tongs,
a wire stripper and a spirit level (optional).
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5.3.1 Calculating the gradient of the lawn
The robot lawn mower can cope with gradients
of up to 25%. You therefore need to avoid steeper
gradients. The gradient can be determined on the
basis of height divided by distance (Fig. 3a).

Example: a/b =25 cm/100 cm =25 %

5.3.2 Installing the battery

A battery (A) from the Power-X-Change series

is needed to operate the robot lawn mower. Im-
portant: Depending on the model of your robot
lawn mower, it might not come complete with the
battery (A). Open the battery compartment cover
(9). Press the pushlock button of the battery (A)
and push the battery (A) into the mount provided.
Close the battery compartment cover (9) and
make sure that it latches in place correctly (Fig.
3b). To remove the battery (A), open the battery
cover (9). Press the pushlock button of the battery
(A) and pull out the battery (A).

5.4 Charging station

5.4.1 Position of the charging station

Begin by determining the best position for the
charging station (19). You need an outdoor socket
outlet with a permanent supply of electricity so
that the robot lawn mower works at all times. The
charging station (19) must be placed on a flat
area at the level of the turf. Make sure that the
area is flat and dry. Ideally you should position the
charging station (19) at the edge of the mowing
area. Please note that the power cable for the
charging station (19) should not be laid inside the
mowing area. If it is, it will need to be buried to
avoid it being damaged by the robot lawn mower.
Position the charging station (19) together with
the guide cable (24) on an open area free of
obstacles which is as accessible as possible from
all directions. Avoid positioning the charging sta-
tion (19) in hard-to-reach corners or in areas that
can be reached only through bottlenecks. Make
sure that when the robot lawn mower is in the
charging station it has an adequate connection to
WLAN. The maximum distance from the charging
station (19) to a lawn boundary is not allowed to
exceed 1000 m. This serves to reduce the risk

of theft. At greater distances a fault message will
appear on the display (50) and the robot lawn mo-
wer cannot be operated in Main Area mode. The
mower’s distance from the charging station (19) is
irrelevant for operation in Secondary Area mode.
To guarantee efficient and automatic mowing it

is recommended to restrict the distance from the

lawn boundary to the charging station (19) to 50
m. As the distance from the charging station (19)
increases, it is possible that the robot lawn mower
will no longer have enough battery power for it to
return to the charging station (19). Use a battery
with greater capacity for larger mowing areas.
Select a position in the shade because it is best
to charge the battery in cool surroundings. Tall
buildings or trees can weaken the GNSS signal
so that the robot lawn mower is no longer able

to find its way back to the charging station (19)
automatically. It is important therefore to keep a
reasonable distance away from tall buildings and
trees and to make sure that the charging station
(19) lies under the open sky. Also note that the
guide cable (24) must be laid in a straight line

for least 1 min front of the charging station (19)
and for at least 0.5 m behind the charging station
(19) (Fig. 4a). Curves immediately in front of the
charging station (19) could cause problems when
docking for charging.

5.4.2 Localization of the charging station
When the battery is almost empty, the robot lawn
mower will return to the charging station (19) by
following the guide cable (24). The robot lawn
mower compares its actual position with the cali-
brated position of the charging station in regular
intervals with the help of GNSS. The robot lawn
mower travels in the direction of the charging
station (19) and looks for the guide cable (24) in
several steps. As it does so, the robot lawn mower
stops now and again before setting off if necessa-
ry in a different direction in order to reach the gui-
de cable (24). When the robot lawn mower gets
near to the guide cable (24) it will begin to detect
its position with the help of rotary movements and
the strength of the signal transmitted by the guide
cable (24).

If the robot lawn mower comes across an obstac-
le or a lawn boundary while mowing, this position
will be saved. The map produced as the result
helps the robot lawn mower to find the charging
station (19) more quickly.

When the robot lawn mower reaches the guide
cable (24) it will follow it counter-clockwise to the
charging station (19). Make sure, therefore, that
the charging station (19) faces in the right direc-
tion when you position it (Fig. 4a).

5.4.3 Connecting the charging station to the
power supply unit

1. Before you connect the charging station (19)
to the power supply, check that the mains po-
wer supply is 100-240 V at 50/60 Hz.
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2. Connect the power supply unit (20) directly to
a socket outlet. Do not use the cable for any
other use.

3. Do not use the power supply unit if it is da-
maged (20). In the event of any damage to
cables or the power supply unit (20), contact
an authorized professional immediately for
replacement.

4. Do not charge the robot lawn mower in a
damp location. Do not charge the robot lawn
mower at temperatures above 40°C or below
5°C.

5. Keep the robot lawn mower and the power
supply unit (20) away from water, sources of
heat and chemicals. Keep the cable of the
power supply unit (20) away from sharp edges
in order to prevent damage.

6. Connect the power supply unit (20) to the
charging station (19) (Fig. 4b).

7. With the main switch (7) set to ON and with a
battery inserted, place the robot lawn mower
in the charging station (19) and charge it fully
before you use it for the first time.

5.4.4 Information about charging

The robot lawn mower will return to the charging

station (19) in each of the following situations:

® You send the robot lawn mower back manu-
ally.

® The battery charge level drops below 30%.

® The end of the daily work time has been
reached.

® The rain sensor has tripped.

®  The robot lawn mower has become overhea-
ted.

®  When twilight falls, making it impossible for
the camera unit to work correctly.

In this case the robot lawn mower looks for the
guide cable (24) and then travels automatically
clockwise along the guide cable (24) as far as the
charging station (19).

The LED indicator (19a) on the charging station
lights up red while the battery is being charged.
When the battery is fully charged, the LED dis-
play (19a) at the charging station (19) will light

up green. A battery symbol will also indicate the
battery charge level in the display. A lightning flash
will appear in the battery symbol while the battery
is being charged.

If there is an obstacle on the guide cable (24)
during the trip back to the charging station (19),
the robot lawn mower will come to a stop in front
of the obstacle after several attempts and will not
be able to get back to the charging station (19).

Remove all obstacles on the guide cable (24).
If the temperature of the battery exceeds 45 °C,
charging will stop in order to prevent damage to
the battery. Charging will resume automatically
once the temperature has dropped again.

If the temperature of the robot lawn mower con-
troller exceeds 65 °C, the robot lawn mower will
return to the charging station (19). Operation will
resume in accordance with the settings once the
temperature has dropped again. If the battery
becomes empty before the robot lawn mower has
returned to the charging station (19), the robot
lawn mower will be unable to start up again. Bring
the robot lawn mower back to the charging station
(19) and leave the main switch (7) switched on.
The robot lawn mower will be charged up auto-
matically.

5.5 Guide cable

IMPORTANT! A severed guide cable and any
consequential damages are not covered by the
warranty!

5.5.1 Laying the guide cable

The guide cable (24) can be laid both on the

ground and in the ground. The fastening pegs (23)

might break while they are being hammered into

hard or dry ground. If the ground is very dry, water

the lawn before installing the guide cable (24).

* Installation on the ground
Lay the guide cable (24) securely on the
ground and fasten it with the supplied faste-
ning pegs (23). You can adjust the position of
the guide cable (24) during the first weeks of
using the robot lawn mower. In the course of
time, however, the guide cable will become
overgrown with grass and will be no longer
visible. Install the guide cable (24) with a ma-
ximum distance of 1 m between the fastening
pegs (23). Avoid situations in which the guide
cable (24) is not actually lying on the ground.
Make sure that the guide cable (24) cannot be
severed by the robot lawn mower. While the
robot lawn mower is mowing, it will travel with
its activated mower unit over the guide cable .

¢ Installation in the ground
Bury the guide cable (24) in the ground at a
depth of up to 5 cm. This will prevent damage
to the guide cable (24) during for example
scarifying or aeration.

Important!
Because the guide cable (24) is not always laid
along the lawn boundary, it is important to make
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a note of where the guide cable (24) is positioned
so that it is not damaged during future garden
projects. Make a drawing or take photos to docu-
ment the arrangement. If the guide cable (24) is
not buried in the ground you should not scarify or
aerate near the guide cable (24) so as to avoid
damaging it.

5.5.2 Installing the search loop

® The guide cable (24) forms a search loop
which is used by the robot lawn mower to find
its way back to the charging station (19).

Lay the guide cable (24) in a straight line for
least 1 min front of the charging station (19)
and for at least 0.5 m behind the charging
station (19) (Fig. 4a). Curves immediately in
front of the charging station (19) could cause
problems when docking for charging.

The guide cable (24) should enclose a mini-
mum area of 5 m? (Fig. 4a). It is recommen-
ded to use the entire length of the guide cable
(24) and to lay it in the shape of a square as
far as possible. The search loop should be ori-
entated so that the robot lawn mower is well
able to get to the charging station (19) from
any point in the garden.

The distance between two guide cables (24)
should amount to at least 0.8 m (Fig. 4a).

The guide cable (24) is not allowed to cross
over itself.

Make sure there are no obstacles on the gui-
de cable (24).

Make sure there are no obstacles within a di-
stance of approx. 30 cm to the left and right of
the guide cable (24) (Fig. 4c). Keep away from
the garden boundary and from overly high
paving stones. If the path runs at ground level
with the lawn you can lay the guide cable (24)
there without leaving a gap.

5.6 Connecting the charging station

Finish laying the complete guide cable (24) before
you connect the free end to the charging station
(19).

Pull out the power plug before you connect the
guide cable (24) to the charging station (19). The
guide cable is already partly fitted to the charging
station. Namely, the guide cable is already laid
underneath the charging station and is connected
to the left black connector. Check that this con-
nection is securely seated.

After the guide cable (24) has been laid, pass the
free end through the hole and connect it to the red
connection on the right (Fig. 4d).

Important! The guide cable (24) is not allowed to
cross over itself!

Then connect the power supply. When the ins-
tallation is completed correctly, the LED display
(19a) on the charging station (19) should light up
green permanently. If the LED does not light up,
check the connections first.

If the LED lights up green but not permanently,

read the table entitled “Display on the charging
station and troubleshooting” at the end of these
operating instructions.

5.7 Mowing area - Obstacles and mowing
area boundaries
5.7.1 Lawn boundary
The mowing area must have a precise and fully
enclosing lawn boundary. Familiarize yourself with
the possibilities for defining a lawn boundary as
described in this section. Then start at any point of
the lawn boundary with an examination of the gar-
den boundary and follow the boundary in a circle
until you arrive back at your starting point.
Any sections of the work area that you want to
exclude must be enclosed likewise with a precise
lawn boundary. Proceed in the same way as for
the outer boundaries of the mowing area.
° Bottlenecks
If the lawn area has a bottleneck, your robot
lawn mower will be able to operate there as
long as the corridor has a width of at least 1.2
m and a maximum length of 8 m (Fig. 5a). In
the case of long and narrow bottlenecks, the
robot lawn mower might no longer be able to
find its way back to the charging station (19).
Distance from the lawn boundary
When the robot lawn mower approaches the
lawn boundary, this will be detected by the
camera unit (15) at the front of the robot lawn
mower. The lawn-free distance should amount
to at least 30 cm (Fig. 5b). Check that there is
no difference in height at the lawn boundary
as the robot lawn mower might travel beyond
the exact lawn boundary before it stops and
sets off again in a different direction. Deeper
lying garden beds or elevated paving edges
might result in damage to the robot lawn
mower. Check the lawn boundaries regularly
because if they become overgrown this could
result in the robot lawn mower leaving the
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mowing area. It is also possible for the lawn
boundary to be edged in with flat path stones
to create a clear separation from the mowing
area.

¢ Lawn boundary with water
As a general rule the robot lawn mower will re-
liably recognize the lawn boundary as descri-
bed above. However, given the possibility that
the robot lawn mower will overrun the lawn
boundary we recommend a gap of approx.
50 cm between the lawn boundary and any
water feature (a pond, pool, etc.) (Fig. 5¢). Al-
ternatively we recommend isolating the water
feature with a raised all-round edge in order to
protect the robot lawn mower more reliably.

° Lawn boundary with a raised edge higher
than 25 cm
The robot lawn mower can use the distance
sensors (16) to recognize obstacles with a mi-
nimum height of 25 cm (Fig. 5d). You can also
use high obstacles to demarcate your lawn
boundary. The robot lawn mower will stop at
a distance of approx. 20 cm in front of the
obstacle and turn so that it can continue mo-
wing in another direction. Important! - This
means that the robot lawn mower does not
mow as far as the lawn boundary but leaves
an area of approx. 20 cm unmowed.

® Lawn boundary with a raised edge higher
than 10 cm
The robot lawn mower can use the collision
sensors to collide with obstacles below 25
cm. This function can also be used to define
a lawn boundary. In this case make sure that
the edging is sturdy and at least 10 cm high
(Fig. 5e).

5.7.2 Obstacles
Obstacles are objects situated in the mowing
area. The robot lawn mower can recognize many
obstacles by means of the sensors. Soft, unstable
and valuable objects must be protected where
necessary. See the possibilities described above
for separation from the lawn boundary.
® Obstacles with a height over 25 cm (Fig.
5f)
Solid obstacles which are over 25 cm in
height and have a minimum width of 3 cm,
e.g. trees, walls, fences, garden furniture, etc.,
are detected by the distance sensors (16). If
the robot lawn mower comes up against an
obstacle, it will stop and continue mowing
in a different direction. In this case the area
stretching approx. 20 cm to the obstacle will
not be mowed.

® Obstacles with a height under 25 cm (Fig.
5g)

If an obstacle is not recognized by the dis-
tance sensors (16), the robot lawn mower will
collide with the obstacle and trigger the colli-
sion sensors. The robot lawn mower will stop
and continue mowing in a different direction.
The obstacles must have a height of at least
10 cm. Protect sensitive and unstable objects
with all-round edging.

* Stones and low obstacles under 10 cm
Stones, rocks and low obstacles of less than
10 cm in the mowing area need to be protec-
ted because otherwise the robot lawn mower
could run over them. If not, this could result in
the robot lawn mower getting damaged or blo-
cked. (See the section “Lawn boundary”).
The robot lawn mower treats trees as obsta-
cles. However, where any tree roots project
above the ground to a height of less than 10
cm, the area in which they are located needs
to be protected. This will prevent damage to
the roots and to the robot lawn mower.

5.7.3 Magnetic tape (Fig. 5h-1)

Obstacles such as fences and hedges which

poorly reflect the distance signal transmitted by

the robot lawn mower are not detected in part

or only very late. Obstacles with a weak optical

contrast relative to the mowing areas can also be

difficult to recognize. Such areas can be protected

by magnetic tape (27) as a safe and contact-free

means of getting the robot lawn mower to change

its direction.

The magnetic tape (27) serves as a mobile and

temporary boundary in the mowing area. The

magnet sensors installed in the robot lawn mower

detect the magnetic tape (27) and turn away at its

limits. In this way you can separate off parts of the

garden which are off limits, for example:

®  Short-term separation of a part of the garden
for a garden party where the robot lawn mo-
wer is not allowed to enter.

® Placement of a trampoline or swimming-pool
in the mowing area over the summer months.

e Arecently planted tree is still very sensitive
and is best protected at an early stage from
collisions with the robot lawn mower.

® A seasonal flower meadow is planned to
attract insects. This area is off-limits for the
robot lawn mower and needs to be protected
from the outset.

® Anew lawn has been sown in one area and
you want to protect this area initially. The
subsoil is still not firm and you want to wait for
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strong turf to form.

Lay the magnetic tape (27) a few centimeters
away from the area or object in question. Shorten
the magnetic tape (27) to suit your requirements
(50 cm minimum length). To enable a boundary
made up of several magnetic tape elements to be
recognized reliably, the maximum distance bet-
ween the respective ends should not exceed 8 cm
(Fig. 5k). Make sure that the outer boundary of the
mowing area is defined by an optical or physical
separation. Fasten the magnetic tape (27) to the
ground by means of pegs (23) spaced a maxi-
mum of 1 m apart.

Keep a distance of at least 80 cm away from the
guide cable (24) and between two independent
boundary areas so that the robot lawn mower can
travel through without difficulty. (Fig. 5I).

Avoid laying the magnetic tape (27) on gradients
because in such cases there is a risk of the robot
lawn mower slipping out over the boundary area
and the boundary not being recognized.

Like the guide cable (24), the magnetic tape (27)
can be installed both on the ground and at a depth
of approx. 5 cm in the ground. Take care not to lay
the magnetic tape (27) too deep in the ground be-
cause then there is no longer any guarantee that it
will be recognized by the robot lawn mower.

5.7.4 Main area and secondary area (Fig. 5m)
A secondary area (B) refers to a work area that is
not directly connected to the main area (A), e.g. a
bottleneck. The robot lawn mower cannot reach a
secondary area directly and independently.

To be able to mow the secondary area (B) you
must carry the robot lawn mower manually into the
secondary area (B). The robot lawn mower must
be switched on with the main switch (7). Start the
required mowing program and select “Secondary
area” in the sub-menu (see “Settings of the robot
lawn mower“). When the robot lawn mower is in
the secondary area (B) it will not try to return to
the charging station (19) if the battery charge level
is low. The robot lawn mower will mow until the
battery is empty. Then you must either charge the
battery or carry the robot lawn mower back to the
charging station (19).

Important!

The robot lawn mower is allowed to move no more
than 1000 m from the charging station (19) or else
a fault message will appear on the display (50)
and the robot lawn mower cannot be operated in
Main Area mode. The mower’s distance from the
charging station (19) is irrelevant for operation in

Secondary Area mode.

5.7.5 Distance from mowed areas not belon-
ging to you

Keep away from mowed areas which do not be-

long to you but to your neighbors, for example,

and which are operated with a perimeter wire. The

signal produced by the perimeter wire can lead

to problems when your robot lawn mower tries to

find its way back to its charging station.

5.8 GNSS module

5.8.1 Calibrating the position of the charging
station

The robot lawn mower must calibrate the position

of the charging station (19) with the help of a glo-

bal navigation satellite system (GNSS) in order

to find its way back to the search loop and to the

charging station (19).

For this purpose you must place the robot lawn
mower in ready-to-use condition and with the
main switch (7) activated in the charging station
(19). The GNSS symbol in the display (50) will
oscillate during the calibration process. Once
this operation is completed carefully, the GNSS
symbol will light up continuously or it will blink if
the signal is weak. This process can take several
minutes.

Make sure that there is no shielding or roofing
which could prevent the positioning operation.
Avoid placing the charging station (19) near tall
buildings. Keep a reasonable distance away from
tall buildings and trees. Under some circum-
stances calibration might fail due to poor signal
coverage.

5.8.2 Mapping

When the robot lawn mower needs to return to the
charging station (19), it determines its distance

to the charging station (19) with the help of the
GNSS module. If the robot lawn mower comes

up against a garden boundary or any obstacles
on its way to the charging station (19), it will save
its position and the mowing area will be mapped.
This will help the robot lawn mower to return to the
charging station (19) faster in future use.

5.8.3 Deleting the map

To delete all the GNSS data on your robot lawn
mower, first select the point “Mower protocol” in
the settings menu, then select the point “Delete
map” and confirm. Then you must reinsert the
robot lawn into the charging station (19) in order
to recalibrate the position of the charging station
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(19). If you carry out any major alterations to the
mowing area in your garden it is recommendable
to delete the map from the robot lawn mower. The
robot lawn mower’s map can also be affected by
weather-caused yellow areas in the lawn during
the summer months and by falling leaves in the
autumn. In these cases you should also delete the
map as described above. We recommend in such
cases to refrain from using automatic mode and to
switch instead to using secondary area mode in
suitable parts of the garden.

5.9 Garden boundaries and their quality

To ensure that your robot lawn mower works safe-
ly without a perimeter wire, the robot lawn mower
uses the camera unit (15) to check the boundaries
of the mowing area. The camera unit (15) ana-
lyzes the mowing area lying ahead of it (approx.
1m?). If the robot lawn mower comes up against a
boundary of the mowing area, it can use various
parameters to determine a boundary quality value.

5.9.1 Initialization run - getting started

Make sure that the robot lawn mower’s bat-
tery is fully charged at the beginning of the
initialization run.

Then the robot lawn mower can complete the defi-
nition of a reference value in one operation. If one
battery charge is not enough for the initialization
run, the robot lawn mower will automatically return
to the charging station (19) and automatically con-
tinue its run when it is restarted.

For the reliability of the mowing area boundaries
to be determined, an individual reference value
must be created per mowing area for the robot
lawn mower’s operation.

To determine the reference value the robot lawn
mower will move as usual in a random direction
within the mowing area. If the robot lawn mower
comes up against a boundary or an obstacle, it
will stop and evaluate the mowing area ahead of
it. Then the robot lawn mower will start moving
again in a random direction.

For safety reasons the initialization run takes
place with the mower unit switched off.

If the lawn mower comes up against a boundary of
the mowing area, this boundary will be evaluated
and shown in the display. A permanently appea-
ring lawn symbol on the display signals a reliable
boundary of the mowing area, and a permanently
blinking symbol signals an unreliable boundary.
For reliable determination of the reference value
you need at least 200 contacts with a boundary

of the mowing area. The boundary quality value

is checked for its reliability after more than 200

contacts. If the robot lawn mower decides that the
value is not yet reliable enough, it will continue its
initialization run for a further 200 contacts.

If the initialization run was successful so that it
was possible to create a reliable boundary quality
value, the robot lawn mower will begin to mow the
mowing area in accordance with its mowing time
setting.

If there was no success in creating a reliable
reference value, the robot lawn mower will stop
and a fault message will appear on the display
(50). Check the boundaries of the mowing area
and correct the boundaries which do not differ
clearly from the mowing area. Make sure that the
mowing area differs clearly from the surrounding
area. Now delete the existing reference value (see
5.9.4) and then repeat the initialization.

5.9.2 Checking the boundary’s quality during
operation
When the robot lawn mower is in automatic mode,
it checks in regular intervals whether the current
boundary quality value of the mowing area has
changed compared to the reference value deter-
mined in its initialization run. If the boundary quali-
ty of the lawn area has worsened greatly, the robot
lawn mower will remain in the charging station and
will indicate this accordingly in a fault message on
the display.

The guide cable symbol lights up continuous-
ly

The robot lawn mower is situated inside or near
the search loop. Or the robot lawn mower is in the
charging station (19) but is not being charged.

The guide cable symbol is flashing

The robot lawn mower is far away from the search
loop or the power supply to the charging station
(19) has been interrupted. The guide cable (24)
was wrongly connected or has been damaged.
The lawn mower is in the charging station (19)
and is being charged.

5.9.3 Operating the robot lawn mower in se-
condary areas
The robot lawn mower can create an individual
value for the main area and the secondary area.
This means that you must carry out an initiali-
zation run in each new secondary area. You are
only allowed to use the robot lawn mower on one
secondary area. If you want to mow with the robot
lawn mower on an additional secondary area it is
absolutely essential to delete the boundary quality
value of the secondary area and to carry out an

-49-

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 49

29.08.2024 09:07:22



initialization run.

5.9.4 Deleting the values

If the last time you mowed was ages ago, e.g. at
the end of the previous season, the boundary
quality values might have changed in the me-
antime. This could lead to mistakes when the

new season gets underway. It is recommended
therefore to delete the boundary quality value
every year at the beginning of the season and to
determine a new reference value. This can help to
guarantee that the robot lawn mower works safely
and reliably.

To delete the reference values on your robot lawn
mower, first select the point “Mower protocol” in
the settings menu, then select the point “Delete
limit values” and confirm.

5.10 Switching on and checking the installa-
tion
5.10.1 Checking the installation of the guide
cable and the charging station (Fig. 6a)
As soon as the LED display (19a) on the charging
station (19) lights up green, the mowing area is
ready for the robot lawn mower. First check that
all the fastening pegs (23) for the guide cable (24)
have been fully tapped in.
Place the robot lawn mower in the search loop a
short distance behind the charging station (19)
in order to check as far as possible the complete
distance of the guide cable (24). The robot lawn
mower should not yet be on the guide cable (24)
but should be facing the guide cable (24). Switch
on the main switch (7) (ON) (Fig. 8).
Press the “STOP” button (3) and open the control
panel cover (13). Unlock the robot lawn mower by
entering the PIN (see the section “Locking mecha-
nism / PIN”). Press the “MODE" button (52). Then
use the navigation buttons (55) to select the point
“To the charging station” and confirm with the
“OK* button (56). Press the “START” button (53)
and then close the display cover. Now the robot
lawn mower will search for the guide cable (24) in
order to find the charging station (19). First it will
travel forwards until it arrives at the guide cable
(24). Depending on the situation the robot lawn
mower might stop briefly beforehand in order to
re-orientate. Then the robot lawn mower will follow
the guide cable (24) counterclockwise. Make sure
there are no objects lying on the guide cable (24).
The battery of the robot lawn mower will now be
fully charged. If any problems occur with docking,
you might need to adjust the orientation of the
charging station (19) until docking works without
any problems. To stop the robot lawn mower at

any time, press the red STOP button (3). When
you press the STOP button (3), the robot lawn
mower will come to a stop and wait for further
instructions. Check in addition those places which
lie far away from the search loop and those areas
which are connected by bottlenecks. Repeat the
process as described above and send the robot
lawn mower back to the charging station (19).

5.10.2 Checking the mowing area (Fig. 6b)

To check the boundaries of the mowing area, walk
along the lawn boundary and check if the mowing
area is completely surrounded by boundaries or
obstacles. Repeat this with all areas which are

to be excluded, e.g. flower beds, pools or ponds,
and check whether these areas are clearly se-
parated from the mowing area at all points. It is
recommended to examine critical points which
you doubt that the robot lawn mower will recogni-
ze. For this purpose place the robot lawn mower

a distance of 1 m away from the point you want to
check. The robot lawn mower needs to be facing
the point you want checked. Areas protected by a
magnetic tape (27) must also be checked. Then
start the lawn mower as described in section 6.5.3
First the robot lawn mower will travel forwards and
should then recognize the lawn boundary or the
obstacle. You can interrupt the process at any time
with the help of the STOP button (3). Repeat this
process at all points where you feel unsure.

5.10.3 Checking the position of the charging
station (Fig. 6¢)
Check the position of the charging station (19) by
positioning the robot lawn mower at various points
of the lawn after calibration is completed and have
the mower search for the charging station (19).
Now send the robot lawn mower back to the char-
ging station as described in section 6.5.4. You can
interrupt the process at any time with the help of
the STOP button (3). If necessary adapt the area,
the laying of the guide cable (24) and the position
of the charging station (19).

5.11 Securing the charging station

Once the robot lawn mower is working properly
and a suitable position for the charging station
(19) has been found, the charging station (19)
must be fixed in place using the fastening screws
(21). Use the hexagon key (22) to secure the fas-
tening screws (21) fully in the ground (Fig. 7).
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5.12 Battery charge level indicator

Press the button for the battery charge level indi-
cator. The battery charge level indicator indicates
the charge state of the battery by means of 3
LEDs (Fig. 12b).

All 3 LEDs are lit:
The battery is fully charged.

2 or 1 LED(s) are lit:
The battery has an adequate remaining charge.

1 LED flashes:
The battery is empty, recharge the battery.

All LEDs blink:

The battery temperature is too low. Remove the
battery from the equipment, keep it at room tem-
perature for one day. If the fault reoccurs, this me-
ans that the battery has undergone exhaustive di-
scharge and is defective. Remove the battery from
the tool. Never use or charge a defective battery.

Important!

When using a multi-Ah pack (e.g. 4-6Ah), always
set the higher capacity. Thanks to the gentle
charging and discharging of the robot lawn mower
there is no need to use the lower capacity in order
to extend the working life.

5.13 Charging the battery with the charger

In normal operation the battery (A) of the robot

lawn mower is charged via the charging station

(19). For independent use of the battery (A) from

the Power-X-Change series it can also be charged

in the external Power-X-Charger. Important! —

Depending on the model of your robot lawn mo-

wer, it might not come complete with the battery

charger (B).

1. Check that your mains voltage is the same
as that marked on the rating plate. Insert the
power plug of the charger (B) into the socket
outlet. The green LED will begin to blink.

2. Insert the battery (A) into the battery charger
(B) (Fig. 12a).

3. Inthe section entitled ,,Charger indicator” you
will find a table with an explanation of the LED
display on the charger.

The battery can become a little warm during the
charging. This is normal.

If the battery pack fails to charge, check:

e Isthere voltage at the power socket?

® |sthere good contact at the charging con-
tacts?

If the battery pack still fails to charge, please send
® the charger

® and the battery pack

to our customer service center.

To ensure that items are properly packaged
and delivered when you send them to us,
please contact our customer service or the
point of sale at which the equipment was
purchased.

When shipping or disposing of batteries and
cordless tools, always ensure that they are
packed individually in plastic bags to prevent
short circuits and fires.

To ensure that the battery pack provides long ser-
vice, you should take care to recharge it promptly.
You must recharge the battery pack when you
notice that the performance of the device drops.
Never allow the battery pack to become fully di-
scharged. This will cause it to develop a defect.

6. Operation

6.1 Main switch

The robot lawn mower is equipped with a main
switch (7). Use the main switch (7) to switch the
robot lawn mower on (ON) and off (OFF) (Fig. 8).
Once the robot lawn mower has been switched on
it will be locked by the PIN.

6.2 Control panel

The robot lawn mower has already been pro-
grammed at the factory and default settings have
been made for it. However, these can be changed
if required. Even though the factory settings will
be suitable for most gardens, you should still
familiarize yourself with the available options ne-
vertheless.

Explanation of the control panel with LCD
(Fig. 9)

50. LCD

51. “SET” button

52. “MODE” button

53. “START” button

54. "BACK” button
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55. Navigation buttons
56. “OK” button

6.3 Cutting height adjustment facility
Important! Adjust the cutting height only when
the robot lawn mower has been switched off. Do
this by pressing the ,STOP“ button (3). The cutting
height adjustment facility (4) allows the cutting
height of the robot lawn mower to be set to infini-
tely adjustable settings between 20 and 60 mm,
which can be viewed on the scale.

If the grass is taller than 60 mm it must first be
shortened to a maximum of 60 mm to avoid expo-
sing the robot lawn mower to excessive load and
adversely affecting its operating efficiency. Use a
conventional lawn mower or trimmer to do this.
After installation has been completed, the cutting
height can be adjusted using the cutting height
adjustment facility (4). Always start with a higher
cutting height and reduce it in small steps until
you reach the desired height.

6.4 Locking mechanism / PIN

The locking mechanism prevents the unautho-
rized use of the robot lawn mower without a valid
code. You have to enter a personal four-digit secu-
rity code for this.

Lock release

Before you start using the robot lawn mower, you
have to enter the correct PIN (standard PIN: “0-0-
0-0”). Enter the PIN with the help of the navigation
buttons (55).

Standard PIN:
0000

New PIN:

Changing the PIN
To change the PIN, proceed as follows.
1. Unlock the control panel.

2. First press the “SET” button (51) in order to
make your settings.

3. Use the navigation buttons (55) to navigate in
the menu on the LCD (50) to the point “Gene-
ral information“ and then “PIN code”.

4. First enter the current PIN (standard PIN 0-0-
0-0) with the help of the navigation buttons
(55).

5. Then use the navigation buttons (55) to enter
your personal PIN.

6. Confirm the settings you have just made.

7. Repeat step 5 and step 6 in order to confirm
the new PIN.

8. Important! Make a note of the new PIN.

Requesting your PIN if you lose it

Have the receipt and the serial number of the ro-
bot lawn mower ready. You need them in order to
get your PIN.

Version A:
1. Press and hold the “SET” button (51) for 6 se-
conds in locked status.

2. The PUK will now appear in the display (50).

3. Contact the customer services team to obtain
your PIN.

Version B:

1. Connect an empty USB stick to the USB con-
nection (14) as shown (Fig. 11).

2. The robot lawn mower will automatically save
the PUK to your USB stick and will then end
the operation with a beep.

3. Pull out the USB stick. Import the data from

the USB stick to a computer. A text file (*.txt)
will have been created by the robot lawn
mower. This file contains a PUK (Personal Un-
locking Key). Contact the customer services
team to obtain your PIN.

6.5 Settings of the robot lawn mower

The main menu on the LCD (50) shows you the
current date and time settings of the robot lawn
mower, as well as the current state of the battery
level. At the same time the status of the rain sen-
sor, the wire signal, the selected mode, the GNSS
module and WLAN will appear in the toolbar. On
the control panel you can use either the “SET” but-
ton (51) to make settings on the robot lawn mower
or the “MODE?” button (52) to start the robot lawn
mower with various mowing programs. Use the
navigation buttons (55) to go to the option where
you want to make the settings. Press the “BACK”
button (54) in order to exit the respective menu.

6.5.1 Mowing programs — “MODE” button (52)
In the “MODE” menu you can use the navigation
buttons (55) on the one hand to choose between
the two operating modes “Manual” and “Schedule”
and on the other hand to send the lawn mower
back to the charging station.

Manual:

Here you can choose — outside the set schedule
—whether you want to let the robot lawn mower
mow as normal or whether you want it to perform
spot mowing. In each case you can choose bet-
ween main area and secondary area. More details
of the two areas can be found in the section “Be-
fore using for the first time” under “Main area and
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secondary area”.

Spot mowing

It might happen that your robot lawn mower fails to
mow some spots sufficiently. Place the robot lawn
mower on the spot in question and start the mo-
wer. The robot lawn mower will then begin to mow
the lawn in a spiral pattern until it collides with an
obstacle or the camera no longer detects a lawn
area that can be mown. The lawn mower will now
continue to mow until the battery becomes empty,
after which it will return to the charging station.

Back to the charging station
Now send the robot lawn mower back to the char-
ging station (19) as described in section 6.5.4.

Time schedule:

The lawn mower’s work window is limited by sun-
rise and sunset. The current values are shown on
the display under the “Schedule” menu.

If the set mowing start time lies before the indica-
ted sunrise time (shown at top left of the display),
the robot lawn mower will not begin to mow until
the indicated sunrise time is reached.

If the set mowing end time lies after the indicated
sunset time (shown at top right of the display),
the robot lawn mower will return to the charging
station at the indicated sunset time and not at the
set time.

Important!

The sunrise time and the sunset time calcu-
lated by the robot lawn mower is presented
with a 30 minute safety margin in order to
ensure fault-free operation.

In this mode you can use the navigation buttons
(55) to set the mowing times per day. You can defi-
ne two mowing windows per day. You can transfer
the defined mowing windows to other days or plan
each day individually.

If you set two mowing windows on one day, the
mowing windows are not allowed to overlap. Fur-
thermore, the mowing windows must lie within a
single day. The mowing times are not allowed to
extend from one day into the next.

To remove a set mowing window you must re-
set the mowing window to 00:00-00:00.

As a coarse guideline it is recommended to base
the mowing time setting on 8 hours per day for
500 m?. The selected working time must be ad-
apted to take account of the garden’s size and
complexity.

6.5.2 Settings — “SET” button

The “SET” button (51) can be used to make the
basic settings on your robot lawn mower. Use
the navigation buttons (55) to move to where you
want to go and then use the “OK” button (56) to
confirm or the “BACK” button (54) to discard the
settings you have made.

Reversing distance

You can set how far and where the robot lawn
mower travels when it reverses out of the charging
station (19). First the robot lawn mower reverses
over the set distance before it turns into the area
to be mowed. Make sure that the set reversing
distance does not cause the robot lawn mower to
leave the area to be mowed.

Rain sensor

The rain sensor (5) can be programmed using this
setting. The default factory setting for the sensor
is “On”. You can activate or deactivate the rain
sensor (5) and set its delay time. The delay time
defines how long the robot lawn mower continues
to remain in the charging station (19) after the rain
sensor (5) has dried.

Mower protocol

In this subsection you can view the error memory
and delete the map or delete the limit values or
delete the images.

General information

- PIN code:You can replace the default PIN for
the robot lawn mower with your own choice of
PIN. To do so, proceed as described in the chap-
ter “Locking mechanism / PIN”. Important! Make a
note of the new PIN.

- Date & time: Use the navigation buttons (55) to
go to the point that you want to change and make
the settings accordingly.

- Language: Using the navigation buttons (55),
go to the language that you require.

- Software version: The current version of the
robot lawn mower software is noted here.

App link

In this subsection you can set up the Wi-Fi con-
nection for the robot lawn mower with the help of
your smartphone. Furthermore you can reset the
Wi-Fi connection and obtain information about the
Wi-Fi connection.
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Reset

Here you can reset the robot lawn mower to its
factory settings. All previously made settings will
be deleted and the Wi-Fi connection will be can-
celed.

6.5.3 Start procedure

1. Press the “STOP” button (3) and open the dis-
play cover (23) fully.

2. Unlock the control panel (2).

3. Use the ,MODE” button (52) to select the
required mowing program along with the res-
pective work area.

4. Press the “START” button (53).

5. Close the display cover (23).

The robot lawn mower will now operate in ac-
cordance the set operating mode. The battery
charge level will appear on the LCD (50) during
work time. Whenever the battery charge level
drops to 30%, the robot lawn mower will return
automatically to the charging station (19).

Note: A reference value of the quality value

is needed for the robot lawn mower to ope-
rate. This reference value is determined as
described in the section “Garden boundaries
- Boundary quality value”, which is why the
robot lawn mower begins initially with its mo-
wer unit switched off. If the value was deter-
mined already, the robot lawn mower will be-
gin with the starting procedure in accordance
with the selected mowing time setting.

6.5.4 Canceling the mowing operation

1. To bring the robot lawn mower to an immedia-
te stop, press the STOP button (3).

2. Open the display cover (23) fully.

3. Unlock the control panel (2).

4. Press the “MODE” button (52) and select “To
the charging station” in order to send the robot
lawn mower back to the charging station (19).

5. Press the “START” button (53).

6. Close the display cover (23).

6.5.5. STOP status:

When you press the STOP button (3), the robot
lawn mower will adopt a STOP status. This will be
indicated in the LCD (50). The robot lawn mower
will interrupt its mowing until this STOP status is
canceled.

When the control panel (2) is unlocked, a window
will appear and ask if you want to cancel the
STOP status. If you confirm, the status will be can-
celed. If you don’t confirm, the robot lawn mower

will remain stopped. If the robot lawn mower is
started or returned to the charging station (19),
the STOP status will be canceled likewise. Close
the display cover (23).

6.6 Controlling the robot lawn mower with the
help of the Einhell Connect app

Using the Einhell Connect app you can control the

robot lawn mower easily from wherever you might

be. Download the app with the following links or

QR codes:

iOS: http://gr.einhell.com/12e103ce

Connect the robot lawn mower with your smart
phone and follow the steps shown there.

Instructions concerning the connection:

® Toregister the device, press on the control
panel button ,Set” (51). Then use the navigati-
on buttons (55) to click downwards and select
the “APP link” sub-menu.

© To register devices you need a user account
in the Einhell Connect app.

® The device’s location must be approved in
order to use the Bluetooth connection.

e To register the robot lawn mower, start Cou-
pling Mode via the lawn mower display. The
app will guide you in detail through the regist-
ration process.

® Connect the robot lawn mower only within the
Einhell Connect app.

® The range of a Bluetooth connection is limi-
ted. It is important, therefore, to stay close to
the lawn mower when you start it for the first
time.
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7. Cleaning, maintenance and
ordering spare parts

Danger!

The equipment must be disconnected from the
power supply (pull out the power plug and switch
off the equipment by the main switch (7) (OFF)
(Fig. 8)) prior to performing any cleaning and
maintenance work. Also take the battery (A) out of
the robot lawn mower (Fig. 3b).

Caution! Wear working gloves!

Cleaning the tool

Keep all safety devices, air vents and the

motor housing free of dirt and dust as far as

possible. Wipe the equipment with a clean
cloth or blow over it with compressed air at
low pressure.

® Do not clean the robot lawn mower with run-
ning water, particularly at high pressure.

e Clean the equipment regularly with a damp
cloth and some soft soap. Do not use cleaning
agents or solvents; these might be aggressive
to the plastic parts in the equipment. Ensure
that no water can get into the interior of the
equipment.

® For best results, clean the robot lawn mower
with a brush or rag.

e  Check the freedom of movement of the bla-
des (10) and the blade plate (11).

e Use cleaning product for metal or very fine

abrasive paper to clean the charging contacts

on the robot lawn mower (1) and the charging
station (19). Clean them in order ensure effici-
ent charging.

71
°

7.2 Maintenance

® Check the lens of the camera unit (15) regu-
larly for signs of dirt and clean if necessary.
The lens is likely to become dirty particularly
when it rains. Do not use any aggressive
cleaning agents or solvents.

®  Worn or damaged blades (10) and their faste-

ning screws must always be replaced as a set.

® Replace excessively worn or damaged parts
immediately.

® Inorder to ensure that you enjoy the equip-
ment for many years to come, all screwed
parts, as well as the wheels and axles, should
be cleaned and lubricated.

® Keeping your robot lawn mower in good
condition not only ensures a long lifespan
and high performance, but also enables the
equipment to thoroughly cut your grass with

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 55

minimal effort.

® The blades (10) are subject to more wear and
tear than any other component. Therefore,
routinely check the condition of the blades
(10) and make sure that they are tightly fas-
tened. An excessively vibrating robot lawn
mower can indicate that the blades (10) are
damaged or have become deformed from
striking an object. If the blades (10) are worn
or damaged, they must be replaced immedia-
tely.

® Check the appearance of the cut lawn at regu-
lar intervals. The grass will not be cleanly cut if
the blades are not sharp. This can result in the
surface of the lawn drying out easily and tur-
ning brown. It is important therefore to change
the blades regularly in order to obtain a clean
and straight cut.

® Check the bottom of the robot lawn mower for
dirt at regular intervals. Clean the robot lawn
mower regularly. Remove heavy soiling imme-
diately.

® Heavy soiling of the robot lawn mower is pos-
sible in the first weeks of its use if you previ-
ously worked with a conventional lawn mower.
In these first few weeks you should check the
bottom of your robot lawn mower more often.

® Shorten the lawn only in small steps in order
to prevent heavy soiling.

® There are no other parts inside the tool which
require maintenance.

7.2.1 Replacing the blades

Remove battery before changing blade.

Use only original blades or correct performance

and safety cannot be guaranteed.

The robot lawn mower is equipped with three bla-

des (10) fitted to a blade plate (11). These blades

(10) have a service life of up to 3 months (if they

do not strike any obstacles). Please replace all

three blades (10) at the same time to ensure that
there is no possibility of any impairment to the ef-
ficiency and balance of your equipment.

To change the blades (10), proceed as follows

(Fig. 10 - Caution! - Wear work gloves:

1. Use a screwdriver to block the rotation of
the blade plate (11). Do this by inserting the
screwdriver through the holes in the blade
plate (11) and the protective ridge.

2. Undo the fastening screws.

3. Remove the blades (10) and replace them
with new ones. Always replace all three bla-
des (10) as a set.

4. Then retighten the fastening screw. Check
that the new blades (10) are able to rotate
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freely.
Perform a general inspection of the robot lawn
mower at regular intervals and remove any depo-
sits which have accumulated. At the start of each
season, ensure that you check the condition of
the blades (10). If repairs are necessary, please
contact our customer service center. Use only
genuine spare parts.

7.2.2 Software update

If you want to update the software, copy the new

software to an empty USB stick (format the USB

stick first if necessary). Make sure that the battery
is fully charged before you carry out the following
steps.

1. Place the robot lawn mower in the area to be
mowed. The robot lawn mower must not be in
the charging station during the software up-
date.

2. Connect a USB stick to the USB connection
as shown (Fig. 11).

3. The robot lawn mower will now start updating
the software and will display the current sta-
tus.

4. When the update process is completed, pull
out the USB stick and restart the robot lawn
mower with the main switch (7).

Alternatively you can also carry out the software
update via the Einhell Connect app. Select “Set-
tings” and then “Firmware Update” in the app, after
which you will receive further instructions from the

app.

7.2.3 Repairing the guide cable

First disconnect the charging station (19) from
the power supply. If the guide cable (24) has
been severed at any point, use the supplied cable
connectors (25) to repair it. To do so, insert both
ends of the severed guide cable (24) into the
cable connector (25) and squeeze it with the help
of a pair of pliers. Connect the power plug to the
socket outlet. Finally, check the LED display (19a)
on the charging station (19) to see if the function
is working.

7.3 Ordering spare parts

Please provide the following information on all
orders for spare parts:

® Type of unit

Article number of the unit

ID number of the unit

Spare part number of the required spare part

For the latest prices and information go to www.
Einhell-Service.com

Replacement blades Art. No.: 34.140.20

8. Storage

Fully charge the battery (A) before putting it into
storage over winter and switch off the robot lawn
mower at the main switch (7) (OFF). Take the
battery (A) out of the equipment. Disconnect the
power supply unit (20) from the power supply and
the charging station (19).

The guide cable (24) can be left outdoors over
winter. However, make sure that the connections
are protected against corrosion. To do so, discon-
nect the connections of the guide cable (24) from
the charging station (19).

Store the equipment and accessories out of
children’s reach in a dark and dry place at above
freezing temperature. The ideal storage tempera-
ture is between 5 and 30°C. Store the equipment
in its original packaging.

9. Transport

®  Switch off the equipment at the main switch
(7) (OFF) (Fig. 8).
Fit transport guards if available.

® Protect the machine from damage and the
strong vibrations that can occur particularly
when transporting in vehicles.

e Secure the machine against slipping and tip-
ping over.

e Carry the robot lawn mower by the carry-
handle (6) with the blade plate (11) facing
away from your body.
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10. Disposal and recycling

The equipment is supplied in packaging to pre-
vent it from being damaged in transit. The raw
materials in this packaging can be reused or
recycled. The equipment and its accessories are
made of various types of material, such as metal
and plastic. Never place defective equipment in
your household refuse. The equipment should
be taken to a suitable collection center for proper
disposal. If you do not know the whereabouts of
such a collection point, you should ask in your
local council offices.
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Power tools, rechargeable batteries, accessories
and packaging should be sorted for environmen-
tal-friendly recycling.

Do not dispose of power tools and batteries/re-
chargeable batteries into household waste!

Only for EU countries:

According to the Directive 2012/19/EU on waste
electrical and electronic equipment and its trans-
position into national law, power tools that are

no longer usable, and, according to the Directive
2006/66/EC, defective or drained batteries must
be collected separately and disposed of in an en-
vironmentally correct manner.

If disposed incorrectly, waste electrical and elec-
tronic equipment may have harmful effects on the
environment and human health, due to the poten-
tial presence of hazardous substances.

Only for United Kingdom:

According to The Waste Electrical and Electronic
Equipment Regulations 2013 (S1 2013/3113)

(as amended) and the Waste Batteries and Ac-
cumulators Regulations 2009 (S1 2009/890) (as
amended), products that are no longer usable
must be collected separately and disposed of in
an environmentally friendly manner.

The reprinting or reproduction by any other
means, in whole or in part, of documentation and
papers accompanying products is permitted only
with the express consent of the Einhell Germany
AG.

Subject to technical changes
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11. Charging station display and troubleshooting

The battery is fully charged
The guide cable (24) is con-
nected

LED display (19a) Description Solution
Off No power supply - Check the power supply
Lit green Ready for mowing

Flashing green

The guide cable (24) is se-
vered

- Examine the guide cable (24) for a break

Lit red

The battery is being charged

- Wait until the battery is fully charged

Flashing red

Fault at the station

- Check the power cable to the charging
station

12. Robot lawn mower display and troubleshooting

Fault message from the robot lawn mower in the LCD (50)

Fault

Possible cause

Remedy

No signal

Guide cable (24) is not pro-
perly connected

No power supply

The guide cable (24) is se-
vered

Check whether the LED indicator (21) on the

charging station (19) is lit up green

- Make sure that the guide cable (24) is laid
correctly and centrally underneath the
charging station (19).

- Check the position of the charging station
(19).

Outside

The robot lawn mower
cannot recognize any lawn
area or lawn boundaries and
therefore lies outside the mo-
wing area

Press the Stop button in order to open the
display cover (13). Re-start the mowing ope-
ration via the control panel.
- Make sure that the robot lawn mower is
in the mowing area, check the position at
which the robot lawn mower has come to
a standstill.

Battery fault

The robot lawn mower has a
battery fault

The battery cannot be char-
ged

The battery has reached the
end of its service life

- Make sure that the battery was correctly
fitted.

- Check whether the main switch (7) is swit-
ched on (ON) while the robot lawn mower
is in the charging station (19).

- Check the position of the charging station
(19). Replace the battery if necessary.
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Fault

Possible cause

Remedy

Battery temperature
fault

The temperature of the rechar-
geable battery is too high/low
or the controller is overheated

- If the battery temperature
exceeds 65 °C, the robot
lawn mower will return to the
charging station (19).

- If the battery temperature ex-
ceeds 45°C or drops below
0°C, charging will be stopped
and the robot lawn mower
will wait at the charging stati-
on (19).

- Set the work time in summer to the early
hours of morning and avoid running the
robot lawn mower during the hours of the
day when it is hot.

- After the battery or controller has cooled
down to the permissible temperature
range, the robot lawn mower will automati-
cally return to programmed operation.

The mower is lifted

- The lifting sensor has been
continually tripped for 10 se-
conds

Press the STOP button (3) in order to open
the display cover (23). Re-start the mowing
operation on the control panel (2):

- If this fault occurs frequently, check the
mowing area for obstacles taller than 10
cm and either remove them or cordon
them off from the mowing area with mag-
netic tape (27).

The mower is blo-
cked

- -The obstacle sensor has
been activated several times
in one minute

- The obstacle sensor has
been constantly activated for
10 seconds

- The obstruction sensor has
tripped three times on the
way back to the charging sta-
tion (19)

Press the STOP button (3) in order to open
the display cover (23). Re-start the mowing
operation on the control panel (2):

- Check whether the robot lawn mower
is blocked by an obstacle or jammed
between trees, bushes, etc. Remove the
obstacle or avoid this area.

- If this fault occurs frequently, check the
way in which the guide cable (24) has
been laid. Pay particular attention to tight
angles, corridors, fences, rocks, etc., and
adjust the layout of the guide cable (24) if
necessary.

- Check whether the grass is too tall and
blocks the robot lawn mower. If this is the
case, mow the grass to below 60 mm.

-59-

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 59

29.08.2024

09:07:24



Fault

Possible cause

Remedy

Too close to the

- The robot lawn mower was

Press the STOP button (3) in order to open

lifted by an obstacle

- The rear wheels (8) can rota-
te freely due to unevenness
in the lawn

station sent back too close to the the display cover (13). Re-start the mowing
charging station (19). operation on the control panel (2):
- The robot lawn mower should be sent
back to the charging station (19) at a mini-
mum distance of 2 m.
Toppled - The robot lawn mower was Press the STOP button (3) in order to open
constantly tilted for 10 se- the display cover (13). Re-start the mowing
conds operation on the control panel (2):
- The robot lawn mower has - Move the robot lawn mower to a level area
been tilted for a long time in and restart it.
one direction - If the robot lawn mower is tilted because
of a steep slope in the mowing area, use
the supplied magnetic tape (27) to make
the lawn mower keep away from this point
and therefore avoid severe inclines.
Wheel fault - The rear wheels (8) were Press the STOP button (3) in order to open

the display cover (23). Re-start the mowing

operation on the control panel (2):

- Move the robot lawn mower to a level area
and restart

STOP button error

The display cover (13) is open
but the STOP button (3) was
not activated

Press the STOP button (3) in order to open
the display cover (13). Re-start the mowing
operation via the control panel (2):

- Check if the display cover (13) can be
freely opened and closed with the STOP
button (3).

- Check the functionality of the STOP but-
ton (3).
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Fault

Possible cause

Remedy

PCB overheated

The temperature of the rechar-

geable battery is too high/low

or the controller is overheated

- If the battery temperature
exceeds 65 °C, the robot
lawn mower will return to the
charging station (19).

- If the battery temperature ex-
ceeds 45°C or drops below

0°C, charging will be stopped

and the robot lawn mower
will wait at the charging stati-
on (19).

Set the work time in summer to the early
hours of morning and avoid running the
robot lawn mower during the hours of the
day when it is hot.

- After the battery or controller has cooled
down to the permissible temperature ran-
ge, the robot lawn mower automatically
returns to programmed operation.

Rain

- The rain sensor (5) has trip-
ped.

- Wait until the robot lawn mower is dry.
- A detailed description of the sensor can
be found in section 5.2.

Sensor fault (quide
cable sensor, dis-
tance sensor, mag-
net sensor)

- The robot lawn mower was
stopped due to a sensor fault

Switch off the main switch (7) (OFF) and
then switch it back on again (ON) to restart
the robot lawn mower.

Motor fault/
motor overcurrent

- The robot lawn mower has
come to a stop because of
overcurrent in the motor or
because of a motor fault

Switch off the main switch (7) (OFF) and
then switch it back on again (ON) to restart
the robot lawn mower.

- Check the height of the grass in the
mowing area and, if necessary, mow the
grass to below 60 mm using a conventio-
nal lawn mower.

- Increase the cutting height. Always start
with a higher cutting height and reduce it
in small steps until you reach the desired
height.

- Inspect the blade plates (11) and wheels
for dirt and give these parts a thorough
clean.

- Check the rear wheels and the blade plate

(11) for blockages. If you are unable to
remove the blockages, contact the res-
ponsible customer service center.

Operating fault:

- The robot lawn mower was
stopped due to an operating
fault

Switch off the main switch (7) (OFF) and
then switch it back on again (ON) to restart
the robot lawn mower.

Poor boundary

The robot lawn mower is situ-
ated in the charging station or
within the search loop, and the
deviation from the reference
quality value has greatly wor-
sened.

Check the boundaries of the mowing area.
Then delete the reference value and carry
out a new initialization of the boundary qua-
lity value.
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Fault

Possible cause

Remedy

No camera signal

The robot lawn mower does
not receive a signal from the
camera unit

Switch off the main switch (OFF) and then
switch it back on again (ON) to restart the
robot lawn mower.

Too far away

The robot lawn mower is too far
away from the charging station
(19)

Move the robot lawn mower into the mowing
area which is near the charging station
Switch off the main switch (OFF) and then
switch it back on again (ON) to restart the
robot lawn mower.

Too close to the ma-

The lawn mower detects a ma-

For starting purposes, the robot lawn mower

gnetic tape gnetic tape signal in the imme- | must be a minimum of 1m from the magnetic
diate vicinity tape.
Wi-Fi symbol:
Fault Possible cause Remedy

WLAN symbol with
line through it

The robot lawn mower is not
receiving a WLAN signal

- Restart the robot lawn mower
- Check the WLAN connection
- If necessary, reset the WLAN connection.

The WLAN signal is
weak

The robot lawn mower res-
ponds with great delay or does
not respond at all.

Check the WLAN cover in your garden.

GNSS symbol:

Fault

Possible cause

Remedy

GNSS symbol with
line through it

The robot lawn mower is not
receiving a GNSS signal

Make sure that the robot lawn mower is out-
side and that the GNSS signal is not being
blocked

and is calibrating the position of
the charging station.

No GPS data

The GNSS symbol | The GNSS signal is not precise | If the GNSS signal blinks permanently, the

is blinking received signal is very weak (blocked by a
building or tree) and the position of the char-
ging station should be adapted.

The GNSS symbol | The robot lawn mower is se- Wait for the calibration to be completed.

is oscillating arching for a GNSS connection
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Troubleshooting

Fault

Possible cause

Remedy

The robot lawn mo-
wer comes to a stop
in the mowing area.
The robot lawn
mower cannot be
switched on:

Battery voltage too low
Fault in the power circuit or
the electronic components

Bring the robot lawn mower back to the
charging station (19) for charging.
Switch on the main switch (7) (ON).
Contact your customer service center.

The robot lawn
mower cannot move
into the charging
station.

The charging station (19) is
not correctly installed.

Bring the robot lawn mower back to the
charging station (19) for charging.
Switch on the main switch (7) (ON).
Contact your customer service center.

The robot lawn mo-
wer is very loud.

Damaged blades (10)

A large amount of foreign
bodies adhere to the blades
(10)

The robot lawn mower has
started too close to obstac-
les

Damaged blade drive or
drive motor

Other parts of the robot lawn
mower are damaged

Replace the blades (10). The 3 blades
(10) must all be replaced together at the
same time.

The operating efficiency of the robot lawn
mower is dependent on the sharpness of
the blades (10). You should therefore en-
sure that the blades (10) are maintained in
good condition.

To avoid cutting yourself, be sure to switch
off the robot lawn mower and wear work
gloves while you clean the blades (10).
Arrange for the motor to be repaired or
replaced by your customer service center.

The robot lawn
mower stays in the
charging station.
The robot lawn mo-
wer keeps returning
to the charging
station.

Incorrect work time settings
The battery charge level is
too low and drops below
30%.

The rain sensor has tripped.
The robot lawn mower has
become overheated.
Twilight is falling, making it
impossible for the camera
unit to work correctly.

Check the work time settings.

The robot lawn mower will begin and end
its work in accordance with the set time
window. Outside this time window the
robot lawn mower stays in the charging
station (19).

The robot lawn mo-
wer cannot find the
charging station

The charging station (19) is
in a position that receives
only a weak GNSS signal
Obstacles in the immediate
vicinity of the guide cable
loop are preventing the mo-
wer from reaching the loop.

Adapt the position of the charging station

(19) and delete the mapping as described
in the operating instructions.

Adapt the shape of the guide cable loop /

enlarge the guide cable loop.

IMPORTANT! A severed guide cable and consequential damages are not covered by the war-

ranty!
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Magnetic tape troubleshooting (27)

Fault

Possible cause

Remedy

The robot lawn
mower fails to
recognize the mag-
netic tape (27) and
travels over it and
past it.

The magnetic tape (27) is
laid too deep in the ground.

The magnetic tape (27) does
not work properly because
the outside temperature is
too high.

Lay the magnetic tape (27) on the ground
or at a depth of approx. 5 cm in the
ground.

Wait for the temperature to cool. Avoid
operating the robot lawn mower during the
hot hours of the day.

The robot lawn mo-
wer stops or travels
out of control when

it is near the bound-
ary area.

The magnetic tape (27) is
laid too close to the guide
cable (24). The distance
between two independent
boundary areas with magne-
tic tape (27) is too small.
Interference arises in the
mowing area due to electric
cables.

Keep a distance of at least 80 cm bet-
ween the guide cable (24) and the mag-
netic tape (27) or between two boundary
areas.

Avoid electric cables which run through
the mowing area. Position the charging
station (19) at the edge of the mowing
area. Keep away from mowed areas which
do not belong to you but to your neigh-
bors, for example, and which are operated
with a perimeter wire.

The robot lawn mo-
wer intrudes in the
boundary area.

The robot lawn mower slips
over the magnetic tape (27).

Avoid laying the magnetic tape (27) on
gradients.

Take account of the specified conditions
of installation.
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13. FREELEXO CAM PLUS data protection notice

Einhell Germany AG is delighted that you are using the FREELEXO CAM PLUS robot lawn mower. The
protection of personal data is an important concern for us. Below is a description of the data processed
in general when the equipment is used.

® Location of the charging station
The location of the charging station is determined by means of GNSS positioning and saved locally
on the robot lawn mower. This is required in order to navigate the mower back to the charging sta-
tion when it has finished its mowing work. When servicing is required, this information can be read
out of the equipment physically via the lodfile.

® Sunrise time and sunset time
Sunrise time and sunset time are determined by means of GNSS positioning and saved locally on
the robot lawn mower. This is necessary so that the equipment can be started only in a time interval
when the camera unit is able to generate images with sufficient brightness. When servicing is requi-
red, this information can be read out of the equipment physically via the lodfile.

* Images produced by the camera unit
Images generated via the camera unit are saved locally by the robot lawn mower on the device. This
is required by the system in order to constantly improve the robot lawn mower’s algorithm. On the
mower you will find images which were generated during the last 15 minutes of mowing work. This
data set is overwritten continuously. No images are generated when the lawn mower is situated in
the charging station. When servicing is required, these images can be read out locally in order to
understand any faults which have occurred. These images are then deleted.

Both the location-specific data and the generated images can be deleted from the equipment by you
yourself. To do so, actuate the SET button and select the submenu Mower Protocol. You can then use
either “Delete map” to remove the site data from the device or “Delete images” to delete the camera’s
saved images.

Detailed documentation on our data protection guidelines can be found on our homepage under “Data
protection”.
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14. Charger indicator

Indicator status
Red LED | Green LED

Off Flashing Ready for use
The charger is connected to the mains and is ready for use; there is no
battery pack in the charger
On Off Charging
The charger is charging the battery pack in quick charge mode. The charg-
ing times are shown directly on the charger.
Important! The actual charging times may vary slightly from the stated
charging times depending on the existing battery charge.
Off On The battery is charged and ready for use. (READY TO GO)
The unit then changes over to gentle charging mode until the battery is
fully charged.
To do this, leave the rechargeable battery on the charger for approx. 15
minutes longer.
Action:
Take the battery pack out of the charger. Disconnect the charger from the
mains supply.
Flashing Off Adapted charging
The charger is in gentle charging mode.
For safety reasons the charging is performed less quickly and takes more
time. The reasons can be:
- The rechargeable battery has not been used for a very long time.
- The battery temperature is outside the ideal range.
Action:
Wait for the charging to be completed; you can still continue to charge the
battery pack.
Flashing Flashing Fault
Charging is no longer possible. The battery pack is defective.
Action:
Never charge a defective battery pack.
Take the battery pack out of the charger.
On On Temperature fault
The battery pack is too hot (e.g. due to direct sunshine) or too cold
(below 0° C).
Action:
Remove the battery pack and keep it at room temperature (approx. 20° C)
for one day .

Explanations and actions
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Service information
We have competent service partners in all countries named on the guarantee certificate whose contact
details can also be found on the guarantee certificate. These partners will help you with all service re-

quests such as repairs, spare and wearing part orders or the purchase of consumables.

Please note that the following parts of this product are subject to normal or natural wear and that the
following parts are therefore also required for use as consumables.

Category Example
Wear parts*® Battery
Consumables* Blades
Missing parts

* Not necessarily included in the scope of delivery!

In the effect of defects or faults, please register the problem on the internet at www.Einhell-Service.com.
Please ensure that you provide a precise description of the problem and answer the following questions
in all cases:

* Did the equipment work at all or was it defective from the beginning?
® Did you notice anything (symptom or defect) prior to the failure?

® What malfunction does the equipment have in your opinion (main symptom)?
Describe this malfunction.
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Danger! - Lisez ce mode d’emploi pour diminuer le risque de blessures

Cet appareil ne doit pas étre utilisé par les enfants. Cet appareil peut étre utilisé par les personnes
avec des capacités physiques, sensorielles ou intellectuelles diminuées ou en manque d‘expérience
et de connaissances a condition qu‘elles soient surveillées ou aient regu les instructions relatives a
I‘'utilisation sare de I'appareil et qu‘elles comprennent les risques résultant de cette utilisation. Les en-
fants n‘ont pas le droit de jouer avec l‘appareil.

Les enfants ne doivent pas effectuer le nettoyage et la maintenance de I'utilisateur.
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.~ _______________________

Danger !

Lors de I'utilisation d’appareils, il faut respecter
certaines mesures de sécurité afin d’éviter les
blessures et dommages. Veuillez donc lire atten-
tivement ce mode d’emploi/ces consignes de
sécurité. Conservez-les bien de fagon a pouvoir
disposer a tout moment de ces informations. Si
I'appareil doit étre remis a d’autres personnes,
veillez a leur remettre aussi ce mode d’emploi/
ces consignes de sécurité. Nous déclinons toute
responsabilité pour les accidents et dommages
dus au non-respect de ce mode d’emploi et des
consignes de sécurité.

1. Consignes de sécurité

Vous trouverez les consignes de sécurité corres-
pondantes dans le petit manuel ci-joint !
Avertissement !

Veuillez lire toutes les consignes de sécurité,
instructions, illustrations et caractéristiques
techniques de cet outil électrique. Toute omis-
sion lors du respect des instructions ci-apres peut
entrainer des décharges électriques, un incendie
et/ou de graves blessures.

Conservez toutes les consignes de sécurité
et toutes les instructions pour I'avenir.

Explication des symboles utilisés

(voir figure 13)

A. AVERTISSEMENT - Avant de faire fonction-
ner la machine, lisez le mode d’emploi !

B. AVERTISSEMENT - Lors du fonctionnement
de la machine, respectez une distance de
sécurité correspondante !

C. AVERTISSEMENT - Avant de réaliser des
travaux sur la machine ou avant de soulever
la machine, actionnez le dispositif de ver-
rouillage ! ATTENTION - Ne touchez pas les
lames en rotation !

D. AVERTISSEMENT - Ne montez pas sur la

machine ! ATTENTION - Ne touchez pas les

lames en rotation !

Catégorie de protection Il (double isolation).

Stockage des accumulateurs uniquement

dans des piéces séches a une température

ambiante de +10 °C a +40 °C. Ne stockez les
accumulateurs que lorsqu’ils sont chargés

(charge min. 40 %).

Catégorie de protection Ill

Fusible lent2 A

A utiliser uniquement dans des endroits secs.

AVERTISSEMENT : Utilisez uniquement le

mm

cTIo

bloc d’alimentation NT24/1 / PS24/1 amo-
vible, qui a été livré avec cet appareil, pour
recharger la batterie.

Attention !

Pendant un orage, retirez la fiche de contact et
déconnectez le cable guide de la station de re-
charge.

2. Description de I'appareil et
contenu de la livraison

2.1 Description de I'appareil (figures 1/2)

1. Tondeuse robot

2. Zone de commande

3. Touche STOP/Touche de déverrouillage du
recouvrement de la zone de commande

4. Réglage de la hauteur de coupe

5. Capteur de pluie

6. Poignée de transport

7. Interrupteur principal

8. Roue arriére

9. Couvercle du compartiment a accumulateur

10. Lames

11. Disque & couteaux

12. Roue avant

13. Recouvrement de la zone de commande

14. Borne USB

15. Unité caméra

16. Capteurs de distance

19. Station de recharge

19a. Station de recharge affichage LED

19b. Station de recharge broche de charge

20. (Cable de) bloc d’alimentation

21. Vis de fixation

22. Clé a six pans

23. Crochet de fixation

24. Cable guide

25. Connecteur de cable

26. Lames de rechange

27. Bande magnétique

28. Regle (pour la séparation)

29. Capteur magnétique

2.2 Contenu de la livraison et déballage
Veuillez contrdler si I'article est complet a I'aide
de la description du volume de livraison. S'il
mangque des piéces, il faut vous adresser dans un
délai de 5 jours ouvrables maximum aprés votre
achat a notre service aprés-vente ou au magasin
ou vous avez acheté 'appareil muni d’une preuve
d’achat valable. Veuillez consulter pour cela le ta-
bleau des garanties dans les informations service
aprés-vente a la fin du mode d’emploi.

-69 -

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 69

29.08.2024 09:07:26



® Ouvrez 'emballage et sortez 'appareil de
'emballage avec précaution.

® Retirez le matériel d’emballage tout comme
les sécurités d’emballage et de transport (s’il
yena).

e Veérifiez si la livraison est bien compléte.

® Controlez si I'appareil et ses accessoires
n’ont pas été endommageés par le transport.

® Conservez 'emballage autant que possible
jusqu’a la fin de la période de garantie.

Danger !

Lappareil et le matériel d’emballage ne sont
pas des jouets ! Il est interdit de laisser les
enfants jouer avec des sacs en plastique, des
films et des piéces de petite taille ! lIs ris-
quent de les avaler et de s’étouffer !

Contenu de la livraison, maté-

riel de montage et accessoires

(certains ne sont pas compris) :

Pour connaitre le contenu de la livraison, veuillez
vous référer a la fiche d’'information jointe corres-
pondante.

® Tondeuse robot

(Cable de) bloc d’alimentation

Station de recharge

Vis de fixation (4 pieces)

Lames de rechange

Crochet de fixation

Cable guide

Connecteur de cable

Bande magnétique

Clé a six pans

Accumulateur

Reégle (pour la séparation)

Mode d’emploi d’origine

Consignes de sécurité

Outils nécessaires

(non compris dans la livraison)
Marteau

Pince

Pince a dénuder

Niveau a bulle d’air (en option)

3. Utilisation conforme a
I’affectation

La tondeuse robot convient a un usage privé
dans le jardin domestique et familial et est ex-
clusivement destinée a la tonte de surfaces de
gazon.

La machine doit étre exclusivement utilisée
conformément a son affectation. Toute utilisation
allant au-dela de cette affectation est considérée
comme non conforme. Pour les dommages en
résultant ou les blessures de tout genre, le fab-
ricant décline toute responsabilité et I'utilisateur/
I'opérateur est responsable.

Veillez au fait que nos appareils, conformément
au réglement, n’ont pas été congus pour étre
utilisés dans un environnement professionnel,
industriel ou artisanal. Nous déclinons toute
responsabilité si I'appareil venait a étre utilisé
professionnellement, artisanalement ou par des
sociétés industrielles, tout comme pour toute acti-
vité équivalente.

4. Caractéristiques techniques

TENSION e 18V
Vitesse de rotation du moteur ............ 3400 tr/min
Type de protection ...........ccocceiiiiiiiiiiiiinens
Catégorie de protection ...
POIAS oo
Largeur de CoUpPe.........eeercveeiriieeiiieeeiee
Nombre de lames ...

Pente MaX. ......cccoeveuivieeeieecccieeee e
Niveau de pression acoustique LpA ..... 46 dB (A)
Imprécision K .....ccooeiieiieeeieeieeee, 2,3dB
Niveau de puissance acoustique L,,, .. 57 dB (A)
IMprécision K ......ccoooiiiiiiiieeiee e, 2,3dB
Réglage de la hauteur de coupe........ 20-60 mm;
continu

Antenne de cable guide
Bande de fréquence de fonctionnement :

....................................................... 0-148,5 kHz
Puissance d’émission maximum : .67,05 dBuA/m

WIFI :

Bande de fréquence

de fonctionnement : ................. 2400-2483,5 MHz
Puissance d’émission maximum : ........... 20 dBm
Bluetooth :

Bande de fréquence

de fonctionnement : ................. 2400-2483,5 MHz
Puissance d’émission maximum : ........... 10 dBm
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GNSS :
Bande de fréquence de fonctionnement : 1559-
1610 MHz

Bloc d’alimentation

Tension d’entrée : .............. 100-240V ~ 50/60 Hz
Tension de sortie : ....oeveeeiviieeeee e 24V d.c.
Courant de sortie : .. 1,5A
Catégorie de protection : ........cccceeeveerieeennnn. I/@

Les valeurs de bruit ont été déterminées confor-
mément aux normes EN ISO 3744:1995 et ISO
11094:1991.

Avertissement !

Cet appareil produit un champ électromag-
nétique pendant son fonctionnement. Dans
certaines conditions, ce champ peut altérer
le fonctionnement d’implants médicaux actifs
ou passifs. Afin de réduire les risques de
blessures graves ou mortelles, nous recom-
mandons aux personnes qui possédent un
implant médical de consulter leur médecin
et leur fabricant d’implants médicaux avant
d’utiliser la machine.

5. Mise en service

Lisez I'intégralité du mode d’emploi avant

de commencer l'installation de la tondeuse
robot. La qualité de I'installation a une inci-
dence directe sur le résultat de tonte obtenu.

5.1 Principe de fonctionnement

Suivez attentivement le mode d’emploi pour
garantir un fonctionnement correct et sar de la
tondeuse robot.

La tondeuse robot choisit sa direction au hasard.
Le jardin est completement tondu par la tondeuse
robot qui atteint toutes les zones qui ne sont pas
exclues par des délimitations et des obstacles.
Lorsque la tondeuse robot constate qu’elle a att-
eint une limite de gazon ou détecte un obstacle,
la tondeuse robot change de direction et continue
de tondre de maniére aléatoire dans une autre
direction. La tondeuse robot détecte les obstacles
et la surface du gazon via les capteurs, ce qui
permet a la tondeuse robot de se déplacer libre-
ment dans la zone de travail.

La tondeuse robot dispose d’une unité caméra
qui génére et traite les images de la zone devant
elle. La zone devant elle est examinée et il est
vérifié s’il s’agit d’une surface de tonte ou d’une
limite de gazon ou d’un obstacle. Tant que la zone
devant elle est considérée comme une surface
de tonte, la tondeuse robot avance tout droit avec
I'unité de tonte allumée. Si la zone est considérée
comme une limite de gazon ou un obstacle, la
tondeuse robot s’arréte, vérifie a nouveau la zone
de tonte et recommence a tondre dans une direc-
tion aléatoire. La zone de tonte doit étre vérifiée
méticuleusement et adaptée afin que la tondeuse
robot ait suffisamment d’espace pour détecter ou
se termine la zone de tonte. Les limites de gazon
doivent étre clairement définies pour que la ton-
deuse robot puisse les détecter clairement dans
son temps de réaction.

Le cable guide (24) posé sert a 'amarrage précis
dans la station de recharge (19) et ne constitue
pas une limite pendant la tonte. La tondeuse ro-
bot doit donc se trouver sur une surface de gazon
avec des limites optiques ou physiques claires.
Pour que la tondeuse robot trouve le cable guide
(24) et ensuite la station de recharge (19), la
tondeuse robot doit se trouver dans la station de
recharge (19) lors de la premiére activation de la
tonte. Elle détermine la position de la station de
recharge (19) via un systéme de positionnement
par satellites (GNSS). Si la position de la station
de recharge (19) est modifiée, la tondeuse robot
doit obligatoirement étre repositionnée dans la
station de recharge (19) pour le calibrage. Assu-
rez-vous qu’aucun blindage ou toit n’empéche la
détermination de la position. Evitez de positionner
la station de recharge (19) a c6té de hauts bati-
ments. Dans certains cas, un calibrage n’est pas
possible ici en raison d’un signal manquant.

Lorsque I'état de charge de 'accumulateur est
faible, la tondeuse robot retourne a la station

de recharge (19). La tondeuse robot détermine
sa distance par rapport a la station de recharge
(19) a I'aide du module GNSS et la recherche. Si
la tondeuse robot rencontre une limite de jardin
ou des obstacles sur son chemin vers la boucle
de recherche, la tondeuse robot enregistre sa
position et la zone de tonte est cartographiée. La
tondeuse robot retrouve ainsi plus rapidement le
chemin de la station de recharge (19) lorsqu’elle
est utilisée en continu. Arrivée au cable guide
(24), la tondeuse robot se dirige jusqu’a la station
de recharge (19) via ses capteurs de détection
de fil. Cette opération peut prendre quelques
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minutes en fonction de la taille et de la complexité
du jardin. °

Les informations relatives au lever/coucher du

soleil spécifiques a 'emplacement sont égale-

ment interrogées via le systéme de positionne-

ment par satellites (GNSS). Une lumiére du jour
suffisante est indispensable pour que la tondeuse
robot puisse fonctionner sans incident. Vérifiez ré- °
gulierement que la lentille de I'unité caméra (15)

n’est pas encrassée.

5.2 Capteurs

La tondeuse robot est équipée de plusieurs cap-

teurs de sécurité. La tondeuse robot peut se dé-

placer dans sa zone de tonte via les capteurs.

® Capteur de levage :
Si la tondeuse robot est soulevée par l'arriére
de plus de 30° du sol, ou si une roue avant
(12) perd le contact avec le sol, la tondeuse °
robot et la rotation des lames (10) sont immeé-
diatement arrétées.

® Capteur d’inclinaison :
Si la tondeuse robot s’incline fortement dans
une direction, la tondeuse robot et la rotation
des lames (10) sont immédiatement arrétées.

® Capteur d’obstacle :
La tondeuse robot détecte des obstacles sur
son chemin. Lorsque la tondeuse robot heur-
te un obstacle, la tondeuse robot et la rotation
des lames (10) sont immédiatement arrétées
et elle s’éloigne de I'obstacle en reculant.

® Unité caméra:
La tondeuse robot dispose d’'une unité ca-
méra (15) qui analyse la zone de tonte (env.
1 m?) devant elle. La caméra est dirigée ce
faisant vers le sol, ce qui signifie que les
objets situés dans la zone d’'image sont rep-
résentés avec une hauteur maximum de 50
cm. Les images a traiter ne sont enregistrées °
que localement et que temporairement sur la
tondeuse robot et sont constamment écra-
sées. La tondeuse robot peut détecter les
obstacles et la zone de travail ou il n’y a plus
de gazon. Si la tondeuse robot rencontre un
obstacle ou ne détecte plus de gazon, elle
s’arréte et recommence a tondre dans une di-
rection aléatoire. En raison de 'unité caméra,
la tondeuse robot ne peut pas fonctionner au
crépuscule ou la nuit. La plage de travail sé-
lectionnée doit étre a une heure de la journée
ouily alalumiére du jour pour que la tondeu-
se robot puisse fonctionner de maniére fiable.
Cela protege également les petits animaux
actifs au crépuscule, comme par exemple les
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hérissons.

Capteurs de distance :

La tondeuse robot est équipée de capteurs
de distance (16) avec lesquels elle peut
détecter les obstacles sur son chemin. Si la
tondeuse robot rencontre un obstacle, elle
s’arréte et recommence a tondre dans une
direction aléatoire.

Capteur de bande magnétique

La tondeuse robot est équipée d‘un capteur
de bande magnétique (29) et détecte une
bande magnétique (27) se trouvant sur le sol.
Si la tondeuse robot rencontre une bande
magnétique, elle s‘arréte et recommence

a tondre dans une direction aléatoire. La
bande magnétique sert de limite virtuelle, ce
qui permet d‘aménager des zones de jardin
dans lesquelles la tondeuse robot ne doit pas
tondre.

Capteur de pluie :

La tondeuse robot est équipée d‘un capteur
de pluie (5) afin d‘éviter que la tondeuse
robot ne travaille sous la pluie. La tondeuse
robot retourne a la station de recharge (19)
lorsque la pluie est détectée ety est comp-
letement chargée. Une fois que le capteur

de pluie (5) est a nouveau sec, la tondeuse
robot reste dans la station de recharge (19)
pendant le temps de retard préréglé. Ce n‘est
qu‘alors qu‘elle reprend le travail, si elle est
encore dans une plage horaire active. Si le
capteur de pluie (5) est activé, (recomman-
dé pour ménager le gazon) un nuage clair
apparait sur I‘écran (50). Si le capteur s‘est
déclenché, un nuage sombre avec goutte de
pluie apparait. Ne court-circuitez pas les deux
capteurs métalliques avec du métal ou tout
autre matériau conducteur. Cela affecte le
bon fonctionnement de la tondeuse robot.
Module GNSS

La tondeuse robot détermine sa position et

la position de la station de recharge (19) via
un systéme de positionnement par satellites
(GNSS). Cela aide la tondeuse robot a retrou-
ver la station de recharge (19).

La tondeuse robot peut déterminer les heures
locales du lever et du coucher du soleil via le
module GNSS, ce qui signifie que la tondeu-
se robot ne peut pas tondre au crépuscule ou
la nuit. La tondeuse robot peut ainsi travailler
de maniere fiable avec son unité caméra (15).
La tondeuse robot détermine a tout moment
sa distance par rapport a la station de re-
charge (19) a I‘aide du module GNSS. La
tondeuse robot ne doit pas s‘éloigner de plus
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de 1000 m de la station de recharge (19), si-
non un message d‘erreur s‘affiche sur I‘écran
et la tondeuse robot ne peut pas fonctionner
en mode surface principale. La distance
jusqu‘a la station de recharge (19) n‘est pas
importante pour le fonctionnement en mode
surface secondaire.

e  WI-FI:
La tondeuse robot dispose d‘un module Blu-
etooth Wi-Fi. L‘état ou I'intensité du signal Wi-
Fi s‘affiche en conséquence sur I‘écran.

5.3 Préparation

Si la hauteur de gazon est supérieure a 60 mm,
le gazon doit étre raccourci pour ne pas surchar-
ger excessivement la tondeuse robot et affecter
I'efficacité de fonctionnement. Utilisez pour ce
faire une tondeuse conventionnelle ou un coupe-
herbe. Retirez tout objet détaché du gazon qui
pourrait étre endommagé par la tondeuse robot
ou qui pourrait endommager la tondeuse robot.
Vérifiez la zone de tonte et sa limite de gazon
ainsi que les zones qui ne doivent pas étre ton-
dues. Dans les chapitres suivants du présent
mode d’emploi, vous trouverez des informations
sur la maniére de définir des limites de gazon
claires et de protéger certaines zones. Certains
obstacles peuvent étre détectés trés tét par la
tondeuse robot et n’ont pas besoin d’étre proteé-
gés par de grands moyens.

Préparez les outils suivants : marteau, pince,

pince a dénuder et niveau a bulle d’air (en option).

5.3.1 Calcul de la pente du gazon
La tondeuse robot peut surmonter des pentes al-

lant jusqu’a 25 %. Evitez les pentes plus abruptes.

La pente peut étre déterminée avec la hauteur
surmontée sur la distance (figure 3a).

Exemple : a/b =25 cm/100 cm =25 %

5.3.2 Montage de I'accumulateur

La tondeuse robot nécessite un accumulateur
(A) de la série Power-X-Change pour fonctionner.
Attention : En fonction de votre modéle de ton-
deuse robot, 'accumulateur (A) peut ne pas étre
compris dans la livraison. Ouvrez le couvercle

du compartiment a accumulateur (9). Appuyez
sur la touche a cran de 'accumulateur (A) et fai-
tes glisser 'accumulateur (A) dans le logement
d’accumulateur prévu a cet effet. Fermez le
couvercle du compartiment a accumulateur (9)
et veillez a un enclenchement correct (figure 3b).
Pour retirer 'accumulateur (A), ouvrez le couverc-
le du compartiment & accumulateur (9). Appuyez
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sur la touche a cran de 'accumulateur (A) et reti-
rez 'accumulateur (A).

5.4 Station de recharge

5.4.1 Emplacement de la station de recharge
Déterminez d’abord le meilleur emplacement
pour la station de recharge (19). Une prise de
courant extérieure, qui fournit du courant en per-
manence, est nécessaire pour que la tondeuse
robot fonctionne toujours. La station de recharge
(19) doit étre placée sur une surface plane a la
hauteur du gazon. Veillez a ce que la zone soit
plate et séche. Idéalement, positionnez la station
de recharge (19) au bord de la zone de tonte.
Veillez a ce que le céble réseau de la station de
recharge (19) ne soit pas posé dans la zone de
tonte ou qu'il doive étre enterré le cas échéant
afin d'éviter son endommagement par la tondeu-
se robot.

Positionnez la station de recharge (19) avec le
cable guide (24) de maniére & étre aussi acces-
sible que possible depuis toutes les zones et sur
une surface libre sans obstacles. Evitez de positi-
onner la station de recharge (19) dans des coins
difficilement accessibles ou dans des zones dé-
limitées par des passages étroits. Assurez-vous
que la tondeuse robot dispose d‘une connexion
Wi-Fi suffisante dans la station de recharge. La
distance maximale entre la station de recharge
(19) et une limite de gazon ne doit pas dépasser
1000 m. Cela sert a augmenter la sécurité contre
le vol. Si la distance est supérieure, un message
d‘erreur s‘affiche sur I'‘écran (50) et la tondeuse
robot ne peut pas fonctionner en mode surface
principale. La distance jusqu‘a la station de re-
charge (19) n‘est pas importante pour le fonction-
nement en mode surface secondaire.

Une distance maximale de 50 m entre la limite de
gazon et la station de recharge (19) est recom-
mandée afin de garantir une tonte efficace et au-
tomatique. A mesure que la distance par rapport
a la station de recharge (19) augmente, il peut
arriver que le résidu de charge de I‘accumulateur
de la tondeuse robot ne soit plus suffisant pour
que la tondeuse robot puisse rejoindre la station
de recharge (19). Pour les surfaces de tonte plus
grandes, utilisez un accumulateur a capacité plus
élevée.

Choisissez un endroit a 'ombre car
I‘accumulateur se charge le mieux dans un envi-
ronnement frais. Les hauts batiments ou arbres
peuvent altérer le signal GNSS, si bien que la
tondeuse robot ne peut plus retrouver seule la
station de recharge (19). C‘est pourquoi, restez
a distance des batiments ou arbres de grande
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taille et veillez & ce que la station de recharge
(19) se trouve a I‘air libre. Veillez également a ce
que le cable guide (24) soit posé de fagcon droite
au moins 1 m devant la station de recharge (19)
et au moins 0,5 m derriére la station de recharge
(19) (figure 4a). Les courbes directement devant
la station de recharge (19) peuvent entrainer des
difficultés d’amarrage pour la charge.

5.4.2 Localisation de la station de recharge
Lorsque 'accumulateur est presque vide, la ton-
deuse robot retourne a la station de recharge (19)
en cherchant le cable guide (24). La tondeuse
robot compare & intervalles réguliers sa position
réelle avec la position calibrée de la station de
recharge a 'aide de GNSS. La tondeuse robot

se déplace en direction de la station de recharge
(19) et cherche le céble guide (24) en plusieurs
étapes. La tondeuse robot s’arréte réguliérement
ce faisant et, le cas échéant, continue dans une
autre direction pour atteindre le céble guide (24).
Lorsque la tondeuse robot est a proximité du cab-
le guide (24), elle commence a détecter sa positi-
on a l'aide de mouvements rotatifs et de l'intensité
du signal du cable guide (24).

Si la tondeuse robot rencontre un obstacle ou une
limite de gazon pendant la tonte, cette position est
enregistrée. Cela crée une cartographie qui aide
la tondeuse robot a retrouver plus rapidement la
station de recharge (19).

Lorsque la tondeuse robot a atteint le cable guide
(24), elle le suit dans le sens contraire a celui

des aiguilles d’'une montre jusqu’a la station de
recharge (19). Par conséquent, veillez a placer la
station de recharge (19) correctement orientée
(figure 4a).

5.4.3 Raccordement de la station de recharge
au bloc d’alimentation

1. Avant de connecter la station de recharge
(19) a alimentation électrique, assurez-vous
que la tension réseau est de 100-240 V pour
50/60 Hz.

2. Branchez le bloc d’alimentation (20) direc-
tement a une prise de courant. N'utilisez le
céble pour aucune autre application.

3. Nutilisez aucun bloc d’alimentation endom-
magé (20). En cas de dommage au niveau
des cables ou du bloc d’alimentation (20),
contactez immédiatement un spécialiste ag-
réé pour remplacement.

4. Ne chargez pas la tondeuse robot dans un
environnement humide. Ne chargez pas la
tondeuse robot a des températures supérieu-
res a 40 °C ou inférieures a 5 °C.

5. Maintenez la tondeuse robot et le bloc
d’alimentation (20) a I'écart de 'eau, de
sources de chaleur et de produits chimiques.
Maintenez le cable du bloc d’alimentation (20)
alécart des arétes acérées afin d’éviter tout
dommage.

6. Connectez le bloc d’alimentation (20) a la sta-
tion de recharge (19) (figure 4b).

7. Placez la tondeuse robot avec l'interrupteur
principal (7) enclenché et 'accumulateur dans
la station de recharge (19) et chargez-le com-
plétement avant la premiére utilisation.

5.4.4 Informations sur le processus de charge

La tondeuse robot retourne a la station de rechar-

ge (19) dans une des situations suivantes :

® Vous renvoyez manuellement la tondeuse
robot.

® Le niveau de charge de I'accumulateur passe

en dessous de 30 %.

Le temps de travail quotidien est terminé.

Le capteur de pluie s‘est déclenché.

La tondeuse robot est en surchauffe.

Le crépuscule commence a tomber, ce qui

signifie que I'unité caméra ne peut plus foncti-

onner correctement.

La tondeuse robot cherche le cable guide (24)
puis se déplace seule dans le sens contraire a
celui des aiguilles d‘une montre le long du cable
guide (24) jusqu‘a la station de recharge (19).
Pendant la charge de I'accumulateur, I‘affichage
LED (19a) rouge de la station de recharge est
allumé. Si I'accumulateur est complétement
chargé, I'affichage LED (19a) vert de la station de
recharge (19) est allumé. Un symbole de batterie
indique également la charge de I‘accumulateur
sur I‘écran. Lorsque I‘accumulateur est en cours
de charge, un éclair apparait dans le symbole de
la batterie.

S‘ily a un obstacle sur le cable guide (24) lors du
retour a la station de recharge (19), la tondeuse
robot s‘arréte devant I‘'obstacle aprés plusieurs
tentatives et ne peut pas retourner & la station

de recharge (19). Retirez tous les obstacles

sur le cable guide (24). Si la température de
I‘accumulateur excéde 45 °C, le processus de
charge est interrompu pour éviter d‘endommager
I‘accumulateur. Une fois que la température a
baissé, la charge se poursuit automatiquement.

Si la température de la commande de la tondeuse
robot dépasse 65 °C, la tondeuse robot retourne
a la station de recharge (19). Une fois que la
température a baissé, le travail reprend confor-
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mément aux réglages. Si l'accumulateur est vide
avant que la tondeuse robot retourne a la station
de recharge (19), la tondeuse robot ne peut plus
étre démarrée. Ramenez la tondeuse robot a la
station de recharge (19) et laissez I'interrupteur
principal (7) sur marche. La tondeuse robot est
chargée automatiquement.

5.5 Cable guide

ATTENTION ! Un cable guide coupé et les
dommages indirects ne sont pas couverts par la
garantie !

5.5.1 Pose du cable guide

Le cable guide (24) peut étre posé aussi bien

sur le sol que dans le sol. Sur un sol dur ou sec,

les crochets de fixation (23) peuvent se briser

lors de leur enfoncement. Arrosez le gazon avant

d’installer le cable guide (24), lorsque le sol est

trés sec.

* Installation sur le sol
Posez bien le cable guide (24) sur le sol et
fixez-le avec les crochets de fixation (23)
joints. Vous pouvez encore adapter la position
du cable guide (24) pendant les premiéres
semaines d’utilisation de la tondeuse robot.
Cependant, aprés un certain temps, le cable
guide (24) sera recouvert par 'herbe et ne
sera plus visible. Installez le cable guide (24)
avec une distance maximum de 1 m entre les
crochets de fixation (23). Evitez les situations
dans lesquelles le cable guide (24) ne touche
pas le sol. Assurez-vous que le cable guide
(24) ne peut pas étre coupé par la tondeuse
robot. La tondeuse robot franchit le cable
guide avec l'unité de tonte allumée pendant
la tonte.

¢ Installation dans le sol
Enterrez le cable guide (24) jusqu’a 5 cm de
profondeur. Cela évite d’'endommager le cab-
le guide (24), par exemple lors de la scarifica-
tion ou de I'aération.

Attention !

Etant donné que le cable guide (24) n'est pas
toujours posé a la limite de gazon, il estimpor-
tant de se souvenir de la position du cable guide
(24) pour ne pas 'endommager lors des travaux
de jardinage ultérieurs. Créez le cas échéant un
croquis ou documentez la structure avec des
photos. Si le cable guide (24) n'a pas été enterré
dans le sol, vous ne devez pas scarifier ou aérer
dans la zone du cable guide (24) afin d’éviter tout
endommagement.
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5.5.2 Installation de la boucle de recherche

® Le cable guide (24) forme une boucle de
recherche avec laquelle la tondeuse robot
retrouve la station de recharge (19).

® Posez le cable guide (24) de fagon droite
au moins 1 m devant la station de recharge
(19) et au moins 0,5 m derriére la station de
recharge (19) (figure 4a). Les courbes directe-
ment devant la station de recharge (19) peu-
vent entrainer des difficultés d’amarrage pour
la charge.

® La surface minimum englobée par le céable
guide (24) doit étre d’au moins 5 m? (figure
4a). Il est recommandé d’utiliser toute la
longueur du céble guide (24) et de le poser
dans une surface carrée si possible. La bouc-
le de recherche doit étre orientée de sorte
que la tondeuse robot puisse accéder faci-
lement a la station de recharge (19) depuis
n’importe quelle zone du jardin.

e Ladistance entre deux cébles guide (24) doit

étre d’au moins 0,8 m (figure 4a).

Le cable guide (24) ne doit pas se croiser.

Veillez a ce qu’il n’y ait pas d’obstacles sur le

céble guide (24).

e Assurez-vous qu’il n’y ait pas d’obstacles a
environ 30 cm a gauche et a droite du cable
guide (24) (figure 4c). Restez a distance de la
limite de jardin et des pavés hauts. Si le che-
min s’étend au ras du sol du gazon, vous pou-
vez poser le cable guide (24) sans distance
par rapport a celui-ci.

5.6 Connexion de la station de recharge
Terminez la pose du cable guide (24) complet
avant de connecter I‘extrémité libre a la station de
recharge (19).

Débranchez la fiche de contact avant de raccor-
der le céble guide (24) a la station de recharge
(19). Le cable guide est déja prémonté en partie
sur la station de recharge. Le céble guide est déja
poseé sous la station de recharge et connecté au
raccord noir gauche. Contrélez la bonne fixation
de cette connexion.

Apres avoir posé le cable guide (24), enfilez
I‘extrémité libre a travers le trou et connectez-la au
raccord rouge droit (figure 4d).

Attention ! Le cable guide (24) ne doit pas se
croiser !
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Etablissez ensuite la connexion avec
I‘alimentation électrique. L‘affichage LED (19a)
vert de la station de recharge (19) doit étre allumé
en permanence aprées une installation correcte.
Sila LED ne s‘allume pas, vérifiez d‘abord les
raccords.

Sila LED est allumée, mais pas vert fixe, repor-
tez-vous au tableau « Affichage de la station de
recharge et élimination des erreurs » & la fin de ce
mode d‘emploi.

5.7 Zone de tonte - Obstacles et limites de la
zone de tonte

5.7.1 Limite de gazon

La zone de tonte doit avoir une limite de gazon

claire et complétement périphérique. Familiarisez-

vous avec les possibilités offertes par la définition

d’une limite de gazon, qui est décrite dans ce

chapitre. Pour finir, commencez a vérifier la limite

de jardin & n'importe quel endroit de la limite de

gazon et suivez-la en cercle jusqu’a ce que vous

reveniez au point de départ.

Les zones a l'intérieur de la surface de travail,

qui doivent étre exclues, doivent également étre

entourées d’une limite de gazon claire. Procédez

pour ce faire comme pour les limites extérieures

de la zone de tonte.

* Passages étroits
Si la surface de gazon contient un passage
étroit, votre tondeuse robot peut y travailler
aussi longtemps que le corridor mesure au
moins 1,2 m de large et au maximum 8 m de
long (figure 5a). Dans le cas de passages
longs et étroits, il se peut que la tondeuse
robot ne retrouve plus la station de recharge
(19).

¢ Distance a la limite de gazon
Lorsque la tondeuse robot s’approche de la
limite de gazon, cela est détecté par l'unité
caméra (15) a 'avant de la tondeuse robot. La
distance a laquelle il n’y a plus de gazon doit
étre d’au moins 30 cm (figure 5b). Veillez a ce
qu’il n’y ait pas de différence de hauteur a la
limite de gazon, car la tondeuse robot ne peut
dépasser que la limite de gazon exacte avant
de s’arréter et de continuer dans une nouvelle
direction. Des plates-bandes plus basses ou
des bordures en pierre surélevées peuvent
endommager la tondeuse robot. Controlez
régulierement les limites de gazon pour vous
assurer qu’elles ne sont pas recouvertes de
végétation, sinon la tondeuse robot peut quit-
ter la zone de tonte. La limite de gazon peut
également étre bordée de pavés plats, créant

une délimitation claire de la zone de tonte.

¢ Distance a la limite de gazon avec de
I'eau
La tondeuse robot détecte en principe de ma-
niére fiable la limite de gazon comme décrit
ci-dessus. Il peut néanmoins arriver que la
tondeuse robot continue de franchir la limite
de gazon, raison pour laquelle nous recom-
mandons une distance d’environ 50 cm entre
la limite de gazon et I'eau (étang, piscine,
etc.) (figure 5c¢). Pour protéger la tondeuse
robot de maniére fiable, il est recommandé en
variante de protéger la zone avec de I'eau a
I'aide d’'une bordure surélevée.

* Limite de gazon avec bord surélevé de
plus de 25 cm.
La tondeuse robot détecte les obstacles d’au
moins 25 cm de haut via les capteurs de
distance (16) (figure 5d). Cela vous permet
également de délimiter votre gazon a l'aide
d’obstacles surélevés. La tondeuse robot
s’arréte a environ 20 cm de 'obstacle et tour-
ne pour continuer a tondre dans une autre
direction. Attention ! - Ainsi, la tondeuse ro-
bot ne tond pas jusqu’a la limite de gazon et il
reste une zone non tondue d’environ 20 cm.

* Limite de gazon avec bord surélevé de
plus de 10 cm
La tondeuse robot peut également entrer en
collision avec des obstacles de moins de 25
cm par le biais des capteurs de collision. Cela
permet également de définir une limite de ga-
zon. Veillez a ce qu’il s’agisse ce faisant d’'une
bordure stable d’au moins 10 cm (figure 5e).

5.7.2 Obstacles

Les obstacles sont des objets qui se trouvent

dans la zone de tonte. La tondeuse robot peut dé-

tecter beaucoup d’obstacles via les capteurs. Les

obstacles mous, instables et précieux doivent étre

protégés le cas échéant. Comparez les possibi-

lités de délimitation de la limite de gazon comme

décrit ci-dessus.

® Obstacles d’'une hauteur supérieure a 25
cm (figure 5f)
Les obstacles solides d’'une hauteur supérieu-
re a 25 cm et d’une largeur minimum de 3 cm,
par ex. arbres, murs, clétures, meubles de
jardin, etc. sont détectés par les capteurs de
distance (16). Si la tondeuse robot rencontre
un obstacle, elle s’arréte et continue de tond-
re dans une autre direction. Environ 20 cm
jusqu’a un obstacle ne sont pas tondus.
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* Obstacles d’'une hauteur inférieure a 25
cm (figure 5g)
Si un obstacle n’est pas détecté par les cap-
teurs de distance (16), la tondeuse robot ent-
re en collision avec I'obstacle et les capteurs
de collision se déclenchent. La tondeuse
robot s’arréte et continue de tondre dans une
autre direction. Les obstacles doivent avoir
une hauteur d’au moins 10 cm. Protégez les
objets sensibles et instables avec une bor-
dure.

* Pierres et obstacles bas de moins de 10
cm
Les pierres, les rochers et les obstacles bas
de moins de 10 cm dans la zone de tonte do-
ivent étre protégés étant donné que, dans le
cas contraire, la tondeuse robot peut passer
dessus. La tondeuse robot pourrait sinon étre
endommagée et bloquée. (voir chapitre « Li-
mite de gazon »).
Les arbres sont traités comme des obstacles
par la tondeuse robot. Toutefois, si des raci-
nes d’arbres de moins de 10 cm de hauteur
dépassent du sol, cette zone doit étre prote-
gée. Cela évite les dommages au niveau des
racines et de la tondeuse robot.

5.7.3 Bande magnétique (figures 5h-1)
Les obstacles, qui ont du mal & refléter le signal
de distance émis par la tondeuse robot (par ex.
cléture, haie), ne sont parfois pas détectés ou ne
sont détectés que trés tardivement. Les obstacles
présentant un faible contraste optique avec les
surfaces de tonte peuvent également étre diffici-
les a détecter. Pour un changement de direction
sans contact et sir de la tondeuse robot, cette
zone ou I'objet peut étre protégée avec la bande
magnétique (27).
La bande magnétique (27) sert de limite mobile et
temporaire dans votre zone de tonte. Les capteurs
magnétiques intégrés dans la tondeuse robot
détectent la bande magnétique (27) et changent
de direction a sa limite. Cela permet d’exclure des
zones de jardin qui ne doivent pas étre appro-
chées, par ex. :
® Bréve délimitation d’une zone dans le jardin
pour une garden-party, qui ne doit pas étre
approchée temporairement.
® Installation d’'un trampoline ou d’'une piscine
dans la zone de tonte pendant la période esti-
vale.
® Un arbre nouvellement planté est toujours trés
sensible et doit étre protégé dans un premier
temps contre les collisions avec la tondeuse
robot.

e (Création d’une prairie fleurie saisonniére
dans le jardin, laquelle attire les insectes.
Cette zone ne doit pas étre parcourue par la
tondeuse robot et doit étre protégée dés sa
création.

® Un nouveau gazon est semé dans une zone
et il faut le protéger au début. Le sol n’est pas
encore stable et une couche herbeuse épais-
se doit d’abord se former.

Posez la bande magnétique (27) a quelques cen-
timetres de la zone ou de I'objet correspondant.
Raccourcissez la bande magnétique (27) selon
les besoins (longueur minimum 50 cm). La dis-
tance maximale entre les extrémités respectives
ne doit pas dépasser 8 cm (figure 5k) afin qu’une
limite continue composée de plusieurs éléments
de bande magnétique puisse étre détectée de
fagon fiable. Assurez-vous que la limite extérieure
de la zone de tonte est définie par une séparation
optique ou physique. Fixez la bande magnétique
(27) avec les crochets de fixation (23) au sol a
une distance maximale de 1 m.

Maintenez une distance d’au moins 80 cm par
rapport au cable guide (24) ainsi qu’entre deux
zones de délimitation indépendantes pour que la
tondeuse robot puisse passer facilement. (figure
5l).

Evitez de poser la bande magnétique (27) sur
des pentes, étant donné que la tondeuse robot
peut glisser au-dela de la zone de délimitation et
qu’ainsi la limite n’est pas reconnue.

La bande magnétique (27) peut étre installée de
la méme maniere que le cable guide (24) aussi
bien sur le sol que dans le sol & environ 5 cm de
profondeur. Assurez-vous que la bande magné-
tique (27) ne soit pas posée trop profondément
dans le sol, sinon une détection fiable par la ton-
deuse robot ne peut plus étre garantie.

5.7.4 Surface principale et secondaire
(figure 5m)
On appelle surface secondaire (B), une zone de
travail qui n‘est pas reliée directement a la sur-
face principale (A), par ex. un passage étroit. La
tondeuse robot ne peut pas atteindre une surface
secondaire directement et de fagon autonome.
Pour pouvoir tondre la surface secondaire (B),
vous devez porter manuellement la tondeuse
robot jusqu‘a la surface secondaire (B). La tonde-
use robot doit étre allumée via l‘interrupteur prin-
cipal (7). Lancez le programme de tonte souhaité
et sélectionnez dans le sous-menu « Surface
secondaire » (voir « Réglages de la tondeuse
robot »). La tondeuse robot dans la surface se-
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condaire (B) n‘essaie pas de retourner a la station
de recharge (19) lorsque le niveau de charge de
I‘accumulateur est faible. La tondeuse robot tond
jusqu‘a I'épuisement de I'accumulateur. Ensuite,

il faut soit recharger I'accumulateur, soit porter

la tondeuse robot jusqu‘a la station de recharge
(19).

Attention !

La tondeuse robot ne doit pas s‘éloigner de plus
de 1000 m de la station de recharge (19), sinon
un message d‘erreur s‘affiche sur I'‘écran (50) et la
tondeuse robot ne peut pas fonctionner en mode
surface principale. La distance jusqu‘a la station
de recharge (19) n‘est pas importante pour le fon-
ctionnement en mode surface secondaire.

5.7.5 Distance par rapport aux surfaces de
tonte tierces
Restez a distance des surfaces de tonte tierces
(par ex. voisins) qui fonctionnent avec un fil de
délimitation. Le signal généré par le fil de délimi-
tation peut causer des problémes lorsque la ton-
deuse robot recherche son chemin vers sa station
de recharge (19).

5.8 Module GNSS

5.8.1 Calibrage de la position de la station de
recharge

Pour que la tondeuse robot retrouve la boucle de

recherche et la station de recharge (19), la tonde-

use robot doit calibrer la position de la station de

recharge (19) a I'aide d‘un systéme de positionne-

ment par satellites (GNSS).

Pour ce faire, placez la tondeuse robot préte a
I‘emploi avec linterrupteur principal (7) enclenché
dans la station de recharge (19). Pendant le cali-
brage, le symbole GNSS oscille sur I‘écran (50).
Dés que cette priorité est terminée avec succes,
le symbole GNSS s‘allume en permanence ou
clignote si le signal est faible. Cette opération peut
prendre quelques minutes.

Assurez-vous qu‘aucun blindage ou toit
n‘empéche la détermination de la position. Evi-
tez de positionner la station de recharge (19) a
cété de hauts batiments. Restez a une distance
adéquate des batiments et arbres hauts. Dans
certains cas, le calibrage n'est pas possible ici en
raison d‘une mauvaise couverture du signal.

5.8.2 Cartographie

Si la tondeuse robot doit retourner a la station
de recharge (19), elle détermine sa distance par
rapport a la station de recharge (19) a l'aide du

module GNSS. Si la tondeuse robot rencontre une
limite de jardin ou des obstacles sur le chemin

de la station de recharge (19), la tondeuse robot
enregistre sa position et la zone de tonte est car-
tographiée. La tondeuse robot retrouve ainsi plus
rapidement le chemin de la station de recharge
(19) lorsqu’elle est utilisée en continu.

5.8.3 Suppression de la carte

Pour supprimer toutes les informations GNSS de
votre tondeuse robot, sélectionnez « Journal de
tondeuse » dans le menu de réglage, puis choi-
sissez « Suppression de la carte » et confirmez.
La tondeuse robot doit maintenant étre ramenée
dans la station de recharge (19) afin de recalib-
rer la position de la station de recharge (19). Si
vous effectuez des ajustements importants de

la zone de tonte dans le jardin, il est conseillé de
supprimer la carte de la tondeuse robot. De plus,
la carte de la tondeuse robot peut étre soumise
aux conditions météorologiques, par ex. gazon
jauni par endroits en été et chute des feuilles en
automne. Dans ces cas également, supprimez la
carte comme décrit ci-dessus. Dans de tels cas,
nous recommandons de suspendre le mode au-
tomatique et d‘utiliser I'appareil en mode surface
secondaire aux endroits appropriés du jardin.

5.9 Les limites de jardin et leur qualité

Pour garantir un fonctionnement sir de votre ton-
deuse robot sans fil de délimitation, la tondeuse
robot vérifie les limites de la zone de tonte avec
l‘unité caméra (15). L‘unité caméra (15) analyse la
zone de tonte devant elle (env. 1 m?). Si la tondeu-
se robot rencontre une limite de la zone de tonte,
la tondeuse robot peut déterminer une valeur de
qualité limite & I'aide de paramétres.

5.9.1 Trajet dinitialisation — mise en service
Veillez a ce que I‘accumulateur de la tondeu-
se robot soit complétement chargé au début
du trajet d‘initialisation.

La tondeuse robot peut ainsi terminer la déter-
mination d‘une valeur de référence en une seule
opération. Si une charge de I'accumulateur ne
suffit pas pour le trajet d'initialisation, la tondeuse
robot retourne de maniére autonome a la station
de recharge (19) et continue automatiquement
son trajet apres le prochain démarrage.

Pour déterminer la fiabilité des limites de la zone
de tonte, une valeur de référence individuelle par
zone de tonte doit étre établie pour le fonctionne-
ment de la tondeuse robot.

Pour déterminer la valeur de référence, la ton-
deuse robot se déplace comme d‘habitude dans
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la zone de tonte de maniére aléatoire dans une
direction. Si la tondeuse robot rencontre une limite
ou un obstacle, elle s‘arréte et évalue la zone de
tonte devant elle. La tondeuse robot se déplace
ensuite dans une direction aléatoire.

Pour des raisons de sécurité, le trajet
d‘initialisation s‘effectue avec I‘unité de tonte
éteinte.

Si la tondeuse rencontre une limite de la zone

de tonte, celle-ci est évaluée et affichée en con-
séquence sur I‘écran. Un symbole de pelouse
apparaissant en permanence sur l‘écran signale
une limite fiable, tandis qu‘un symbole clignotant
en permanence présente une limite non fiable. Au
moins 200 contacts avec une limite de la zone de
tonte sont nécessaires pour une détermination
fiable de la valeur de référence. Aprés plus de 200
contacts, la fiabilité de la valeur de qualité limite
est vérifiée. Si la tondeuse robot décide que la
valeur n‘est pas encore suffisamment fiable, la
tondeuse robot poursuit son trajet d‘initialisation
pour 200 contacts supplémentaires.

Si le trajet d‘initialisation a réussi et qu‘une valeur
de qualité limite fiable a pu étre établie, la tondeu-
se robot commence a tondre la zone de tonte en
fonction du réglage du temps de tonte.

Si aucune valeur de référence fiable n‘a pu étre
établie, la tondeuse robot s‘arréte et un message
d‘erreur s‘affiche sur I'‘écran (50). Vérifiez les
limites de la zone de tonte et corrigez les limites
qui ne se distinguent pas clairement de la zone
de tonte. Veillez a ce que la zone de tonte se dis-
tingue clairement de la zone environnante. Suppri-
mez d‘abord la valeur de référence existante (voir
5.9.4) pour répéter ensuite l'initialisation.

5.9.2 Vérification de la qualité limite en fonc-
tionnement
En mode automatique, la tondeuse robot vérifie
a intervalles réguliers si la valeur de qualité limite
actuelle de la zone de tonte a changé par rapport
a sa valeur de référence déterminée lors du trajet
dfinitialisation. Si la qualité limite de la surface
de gazon s‘est fortement détériorée, la tondeuse
robot reste dans la station de recharge et l'indique
par un message d‘erreur correspondant sur
I‘écran.

Le symbole du cable guide est allumé en per-
manence

La tondeuse robot se trouve a l‘intérieur ou a
proximité de la boucle de recherche. Ou alors la
tondeuse se trouve dans la station de charge (19)
mais n‘est pas en cours de charge.

Le symbole du cable guide clignote

La tondeuse robot est loin de la boucle de recher-
che ou l‘alimentation électrique de la station de
recharge (19) a été interrompue. Le céble guide
(24) a été mal raccordé ou est endommagé. La
tondeuse se trouve dans la station de recharge
(19) et est en cours de charge.

5.9.3 Fonctionnement de la tondeuse robot
dans les surfaces secondaires
La tondeuse robot peut générer une valeur indi-
viduelle pour la surface principale et la surface
secondaire. Il est donc nécessaire d’effectuer un
trajet initialisation sur chaque nouvelle surface
secondaire. Il est uniquement autorisé d’utiliser
la tondeuse robot sur une surface secondaire. Si
vous souhaitez tondre une autre surface secon-
daire avec la tondeuse robot, il est absolument
nécessaire de supprimer la valeur de qualité limite
pour la surface secondaire et d’effectuer un trajet
d’initialisation.

5.9.4 Suppression des valeurs

Apres une pause de tonte prolongée, les valeurs
de qualité limites peuvent avoir changé, ce qui
peut entrainer des erreurs lors de la prochaine
saison. C'est pourquoi, il est recommandé de sup-
primer la valeur de qualité limite chaque année
en début de saison et de déterminer une nouvelle
valeur de référence. Cela permet de garantir un
fonctionnement s(ir et fiable de la tondeuse robot.
Pour supprimer les valeurs de référence de votre
tondeuse robot, sélectionnez « Journal de tonde-
use » dans le menu de réglage, puis choisissez «
Suppression des valeurs limites » et confirmez.

5.10 Mise en marche et contréle de
I'installation
5.10.1 Vérification de I‘installation du cab-
le guide et de la station de recharge
(figure 6a)
Dés que I‘affichage LED (19a) vert de la stati-
on de recharge (19) s’allume, la zone de tonte
est préte pour la tondeuse robot. Assurez-vous
d‘abord que les crochets de fixation (23) du cable
guide (24) sont complétement enfoncés.
Placez la tondeuse robot dans la boucle de re-
cherche a une petite distance derriére la station
de recharge (19) pour vérifier si possible la dis-
tance compléte du cable guide (24). La tondeuse
robot ne doit pas encore se trouver sur le cable
guide (24) et doit étre face au cable guide (24).
Activez l'interrupteur principal (7) (ON) (figure 8).
Appuyez sur la touche STOP (3) et ouvrez le
recouvrement de la zone de commande (13).
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Déverrouillez la tondeuse robot & I‘aide du code
PIN (voir chapitre « Dispositif de verrouillage / PIN
»). Appuyez sur la touche « MODE » (52). Sé-
lectionnez ensuite « Station de recharge » avec
les touches de navigation (55) et confirmez avec
la touche « OK » (56). Appuyez sur la touche «
START » (53) et fermez ensuite le recouvrement
d‘écran. La tondeuse robot cherche maintenant
le cable guide (24) pour trouver la station de re-
charge (19). La tondeuse robot avance d‘abord
jusqu‘a ce qu‘elle ait atteint le cable guide (24).
Le cas échéant, la tondeuse robot peut s‘arréter
brievement auparavant pour se réorienter. La
tondeuse robot suit alors le cable guide (24) dans
le sens antihoraire. Assurez-vous qu'il n‘y a pas
d‘objet sur le cable guide (24).

L‘accumulateur de la tondeuse robot est
maintenant completement chargé. S'il y a des
problémes d‘amarrage, vous devrez peut-étre
repositionner la station de recharge (19) dans son
orientation jusqu’a ce que I‘amarrage fonctionne
sans probléeme. Avec le bouton rouge STOP (3),
vous pouvez arréter la tondeuse robot a tout
moment. Apres avoir appuyé sur le bouton STOP
(3), la tondeuse robot s’arréte et attend d’autres
instructions. Vérifiez également les emplace-
ments éloignés de la boucle de recherche ou les
zones reliées par des passages étroits. Répétez
I‘'opération comme décrit ci-dessus et renvoyez la
tondeuse robot a la station de recharge (19).

5.10.2 Vérification de la zone de tonte

(figure 6b)
Pour contréler les limites de la zone de tonte, mar-
chez le long de la limite de gazon et vérifiez que la
zone de tonte est entierement entourée de limites
ou d‘obstacles. Répétez cela avec toutes les zo-
nes a exclure telles que les parterres de fleurs, la
piscine, I‘étang et vérifiez qu‘elles sont clairement
délimitées en tous points. Dans le cas d‘endroits
critiques pour lesquels vous n‘étes pas slr que
la tondeuse robot puisse les détecter, il est re-
commandé de vérifier ces endroits. Pour ce faire,
placez la tondeuse robot a 1 m de I‘'endroit a con-
tréler. La tondeuse robot doit faire face a I'endroit
a contréler. Vérifiez également les zones qui sont
protégées par une bande magnétique (27). Dé-
marrez ensuite la tondeuse robot comme décrit
dans le chapitre 6.5.3. La tondeuse robot avance
d‘abord et doit ensuite détecter la limite de gazon
ou l‘obstacle. Vous pouvez annuler I‘opération a
tout moment a l‘aide de la touche STOP (3). Ré-
pétez cette opération a tous les endroits ou vous
n‘étes pas sar.

5.10.3 Controle de la position de la station de
recharge (figure 6¢)
Vérifiez la position de la station de recharge (19)
en positionnant la tondeuse robot a différents
endroits de la surface de gazon une fois le ca-
librage terminé, puis en la laissant chercher la
station de recharge (19). Renvoyez maintenant
la tondeuse robot a la station recharge, comme
décrit dans le chapitre 6.5.4. Vous pouvez annuler
I‘'opération a tout moment & I‘aide de la touche
STOP (3). Adaptez le cas échéant la pose du cab-
le guide (24) ainsi que la position de la station de
recharge (19).

5.11 Fixation de la station de recharge

Une fois que le bon fonctionnement de la tonde-
use robot est assuré et qu’une position adaptée
a été trouvée pour la station de recharge (19), la
station de recharge (19) doit étre fixée avec les
vis de fixation (21). Vissez les vis de fixation (21)
complétement dans le sol avec la clé & six pans
(22) (figure 7).

5.12 Indicateur de charge de I'accumulateur
Appuyez sur I'interrupteur pour l'indicateur de
charge de 'accumulateur. Lindicateur de charge
de 'accumulateur vous indique I'état de charge
de 'accumulateur & I'aide de trois voyants LED
(figure 12b).

Les 3 voyants LED sont allumés :
Laccumulateur est complétement rechargé.

2 ou 1 voyant(s) LED est (sont) allumé(s):
Laccumulateur dispose encore d’un résidu de
charge suffisant.

1 voyant LED clignote :
Laccumulateur est vide, il faut le recharger.

Tous les voyants LED clignotent :

La température de 'accumulateur est trop faible.
Retirez 'accumulateur de I'appareil et laissez-le
reposer pendant un jour a température ambiante.
Si I'erreur survient a nouveau, cela signifie que
'accumulateur est en décharge profonde et dé-
fectueux. Retirez 'accumulateur de I'appareil. Un
accumulateur défectueux ne doit plus étre utilisé
ou chargé.

Attention !

Si vous utilisez un bloc Multi-Ah (par ex. 4-6 Ah),
réglez-le toujours sur la capacité maximum. Grace
ala charge et décharge lente de la tondeuse
robot, il N’est pas nécessaire d'utiliser la capacité

-80-

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 80

29.08.2024 09:07:28



inférieure pour prolonger la durée de vie.

5.13 Charge de I'accumulateur avec le char-
geur

En mode normal, 'accumulateur (A) de la ton-

deuse robot est chargé par le biais de la station

de recharge (19). Pour une utilisation indépen-
dante de 'accumulateur (A) de la série Power-X-

Change, celui-ci peut aussi étre chargé dans le

chargeur externe Power-X-Charger. Attention !

— En fonction de votre modéle de tondeuse robot,

le chargeur (B) peut ne pas étre compris dans la

livraison.

1. Comparez si la tension réseau indiquée sur la
plaque signalétique correspond a la tension
réseau disponible. Branchez la fiche de con-
tact du chargeur (B) dans la prise de courant.
Le voyant LED vert commence a clignoter.

2. Mettez 'accumulateur (A) sur le chargeur (B)
(figure 12a).

3. Au point « Affichage chargeur », vous trou-
verez un tableau avec les significations des
affichages LED sur le chargeur.

Pendant la charge, il est possible que

'accumulateur chauffe quelque peu. C’est cepen-

dant normal.

S’il estimpossible de charger le bloc accumula-

teur, veuillez contréler

® silatension réseau est présente au niveau de
la prise de courant.

® siun contact correct est présent au niveau
des contacts de charge.

Si la charge du bloc accumulateur reste impossib-
le, nous vous prions de bien vouloir renvoyer

® le chargeur

e etle bloc accumulateur

a notre service aprés-vente.

Pour un envoi correct, nous vous prions de
contacter notre service aprés-vente ou le
point de vente ou vous avez acheté I'appareil.

Veillez a ce que, lors de I’envoi ou de la mise
au rebut, les accumulateurs ou les appareils
sans fil soit emballés séparément dans des
sacs en plastique afin d’éviter les courts-
circuits ou un incendie !

Dans l'intérét d’une longue durée de fonctionne-
ment du bloc accumulateur, vous devez prendre
soin de recharger le bloc accumulateur en temps
voulu. Ceci est dans tous les cas indispensable
lorsque vous constatez une diminution de la

puissance de I'appareil. Ne déchargez jamais
completement le bloc accumulateur. Cela peut
'endommager !

6. Commande

6.1 Interrupteur principal

La tondeuse robot est équipée d’un interrup-

teur principal (7). Allumez la tondeuse robot via
I'interrupteur principal (7) (ON) et éteignez-la via
I'interrupteur principal (7) (OFF) (figure 8). Aprés
la mise en circuit de la tondeuse robot, celle-ci est
verrouillée avec le code PIN.

6.2 Zone de commande

La tondeuse robot a déja étre programmeée cété
usine et présente des réglages par défaut. Ces
réglages peuvent cependant étre modifiés en cas
de besoin. Méme si les réglages d‘usine convi-
ennent a la plupart des jardins, vous devriez vous
familiariser avec les options disponibles.

Explication de la zone de commande avec

écran LCD (figure 9)

50. Ecran LCD

51. Touche « SET » —Touche de réglage

52. Touche « MODE » — Touche de programme
de tonte

53. Touche « START » — Touche de démarrage

54. Touche « BACK » — Touche de retour

55. Touches de navigation

56. Touche « OK » —Touche de confirmation

6.3 Réglage de la hauteur de coupe

Attention ! Le réglage de la hauteur de coupe ne
doit étre effectué que lorsque la tondeuse robot
est arrétée. Appuyez pour ce faire sur la touche
STOP (3). La tondeuse robot permet une adap-
tation continue de la hauteur de coupe entre 20
et 60 mm, lisible sur la graduation, par le biais du
réglage de la hauteur de coupe (4).

Si la hauteur de gazon est supérieure a 60 mm, le
gazon doit étre raccourci & au moins 60 mm pour
ne pas surcharger excessivement la tondeuse
robot et affecter I'efficacité de fonctionnement.
Utilisez pour ce faire une tondeuse conventionnel-
le ou un coupe-herbe.

Alafin de linstallation, la hauteur de coupe peut
étre adaptée par le biais du réglage de la hauteur
de coupe (4). Commencez toujours par une hau-
teur de coupe plus élevée et réduisez-la petit a
petit jusqu’a la hauteur souhaitée.
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6.4 Dispositif de verrouillage / PIN

Le dispositif de verrouillage empéche une utilisati-
on non autorisée de la tondeuse robot sans code
valable. Pour ce faire, vous devez saisir un code
de sécurité personnel a quatre chiffres.

Déverrouillage

Avant de mettre la tondeuse robot en service,
vous devez saisir le bon code PIN (PIN standard
: « 0-0-0-0 »). Saisissez le code PIN a l‘aide des
touches de navigation (55).

Code PIN standard : Nouveau code PIN :

0000 o

Modifier le code PIN

Pour modifier le code PIN, procédez comme suit :

1. Déverrouillez la zone de commande.

2. Appuyez d‘abord sur la touche « SET » (51)
pour procéder aux réglages.

3. Naviguez dans le menu de I‘écran LCD (50)
avec les touches de navigation (55) vers «
Généralités » puis « Code PIN »

4. Saisissez d‘abord le code PIN actuel (PIN
standard 0-0-0-0) a I‘aide des touches de na-
vigation (55).

5. Saisissez ensuite votre code PIN personnel a
I‘aide des touches de navigation (55).

6. Confirmez les réglages.

7. Reépétez les étapes 5. et 6. pour confirmer le
nouveau code PIN.

8. Attention ! Notez le nouveau code PIN !

Demander un code PIN en cas de perte
Préparez le recu et le numéro de série de la ton-
deuse robot. Vous en avez besoin pour obtenir
votre code PIN !

Variante A :

1. Appuyez a |'état verrouillé sur la touche « SET
» (51) pendant 6 secondes.

2. PUK s‘affiche maintenant sur I‘écran (50).

3. Adressez-vous au service apres-vente pour
obtenir votre code PIN.

Variante B :

1. Branchez une clé USB vierge sur la borne
USB (14) comme illustré (figure 11).

2. Latondeuse robot enregistre automati-
quement PUK sur votre clé USB et termine
I‘'opération avec un sifflement.

3. Retirezla clé USB. Lisez les données de
la clé USB sur un ordinateur. La tondeuse
robot a créé un fichier texte (*.txt). Ce fichier
contient un code PUK, un code personnel.

Adressez-vous au service aprés-vente pour
obtenir votre code PIN.

6.5 Réglages de la tondeuse robot

Dans le menu principal de I‘écran LCD (50), vous
trouverez les réglages de date et d'heure actuels
de la tondeuse robot ainsi que I‘état actuel de
I‘'accumulateur. De la méme maniére, |‘état du
capteur de pluie, du signal de céble, le mode
sélectionné, GNSS et Wi-Fi s‘affichent dans la
barre des symboles. La zone de commande vous
offre I'option de procéder a des réglages sur la
tondeuse robot avec la touche « SET » (51) et de
démarrer la tondeuse robot avec différents pro-
grammes de tonte avec la touche « MODE » (52).
Passez a I‘'endroit souhaité pour effectuer des
réglages a l‘aide des touches de navigation (55).
Appuyez sur la touche « BACK » (54) pour quitter
le menu respectif.

6.5.1 Programmes de tonte — Touche « MODE
» (52)

Le menu « MODE » vous permet de choisir entre

le mode Manuel et Calendrier a I‘aide des touches

de navigation (55) et de renvoyer la tondeuse a la

station de recharge.

Manuel :

Ici, vous pouvez choisir en dehors du calendrier
défini, si vous souhaitez que la tondeuse robot
tonde normalement ou si un spotmowing doit étre
effectué. Vous avez la possibilité de choisir entre
la surface principale et la surface secondaire.
Vous trouverez de plus amples informations sur
les deux surfaces dans le chapitre « Mise en ser-
vice » au point « Surface principale et secondaire

»,

Spot Mowing

Il se peut que votre tondeuse robot ne tonde pas
suffisamment certains endroits. Placez la tondeu-
se robot a un endroit souhaité et démarrez la ton-
deuse robot. La tondeuse robot commence alors
a tondre la pelouse en spirale jusqu‘a ce quelle
rencontre un obstacle ou que la caméra ne détec-
te plus de zone & tondre. La tondeuse continue de
rouler jusqu‘a ce que I'accumulateur soit vide et
retourne a la station de recharge.

Retour a la station recharge
Envoyez votre tondeuse robot a la station de re-
charge (19) comme décrit au chapitre 6.5.4.
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Calendrier :

La plage de travail de la tondeuse est délimitée
par le lever et le coucher du soleil. Les valeurs
actuelles sont affichées sur I'écran dans le menu
« Calendrier ».

Si I'heure de début est réglée avant I'heure du
lever du soleil affichée (en haut a gauche de
I‘écran), la tondeuse robot ne commence a tondre
qu‘a I'heure du lever du soleil.

Si la fin de la tonte est réglée apres I'heure du
coucher du soleil affichée (en haut a droite de
I‘écran), la tondeuse robot retourne a la station
de recharge a I'heure affichée et non a I'heure
définie.

Important !

Les heures de lever et de coucher du sol-

eil calculées par la tondeuse robot sont
affichées avec un temps de sécurité de 30
minutes pour garantir un fonctionnement
irréprochable.

Dans ce mode, vous pouvez régler les heures de
tonte par jour a I'aide des touches de navigation
(55). Vous pouvez définir deux plages de tonte par
jour. Vous pouvez transférer les plages de tonte
définies a d'autres jours ou planifier chaque jour
individuellement.

Si vous réglez deux plages de tonte pour une
journée, les plages de tonte ne doivent pas se
chevaucher et les plages de tonte doivent étre gé-
nérées dans la méme journée. Les temps de tonte
ne doivent pas se prolonger jusqu‘au lendemain.
Si vous souhaitez supprimer une plage de
tonte définie, vous devez régler la plage de
tonte sur 00:00-00:00.

Pour le réglage du temps de tonte, une valeur
indicative de 8 heures par jour pour 500 m? est
recommandée. Adaptez le temps de travail sélec-
tionné en fonction de la taille et de la complexité
du jardin.

6.5.2 Réglages - Touche « SET »

La touche « SET » (51) vous permet de procéder
a des réglages de base sur votre tondeuse robot.
Passez a I'endroit souhaité a |‘aide des touches
de navigation (55) puis confirmez ou annulez les
réglages avec la touche « OK » (56) ou la touche
« BACK » (54).

Chemin retour

Le chemin retour que la tondeuse robot parcourt
hors de la station de recharge (19) peut étre réglé.
La tondeuse robot parcourt la distance réglée
d‘abord en marche arriére avant de tourner dans
la surface de tonte. Assurez-vous que la tondeuse

robot ne quitte pas la zone de tonte par le chemin
retour réglé.

Capteur de pluie

Le capteur de pluie (5) peut étre programmé par
le biais de ce réglage. Le capteur a été réglé par
défaut en usine sur « Marche ».Vous pouvez ac-
tiver ou désactiver le capteur de pluie (5) et régler
son temps de retard. Le temps de retard définit le
temps que la tondeuse robot reste dans la station
de recharge (19) aprés le séchage du capteur de
pluie (5).

Journal de tondeuse

Cette sous-catégorie vous permet de consulter
la mémoire d‘erreurs et de supprimer la carte, les
valeurs limites ou les images.

Généralités

- Code PIN : Vous pouvez modifier le code PIN
de la tondeuse robot et utiliser votre code PIN
personnel. Procédez pour ce faire comme décrit
au chapitre « Dispositif de verrouillage / PIN ».
Attention ! Notez le nouveau code PIN.

- Date et heure : Passez a |‘'endroit correspon-
dant a I‘aide des touches de navigation (55) et
effectuez les réglages souhaités.

- Langue : Passez a la langue souhaitée a I‘aide
des touches de navigation (55).

- Version du logiciel : Indique la version actuelle
du logiciel de la tondeuse robot.

APP-Link

Ce sous-élément vous permet de configurer la
connexion Wi-Fi de la tondeuse robot a l‘aide de
votre smartphone. Vous pouvez également réini-
tialiser la connexion Wi-Fi et obtenir des informa-
tions sur la connexion Wi-Fi.

Réinitialiser

La tondeuse robot peut étre réinitialisée aux ré-
glages d‘usine, ce qui a pour effet que tous les ré-
glages effectués sont supprimeés et la connexion
Wi-Fi est également annulée.

6.5.3 Processus de démarrage

1. Appuyez sur la touche STOP (3) et ouvrez
entierement le recouvrement d‘écran (23).

2. Déverrouillez la zone de commande (2).

3. Sélectionnez le programme de tonte souhaité
ainsi que la surface de travail respective avec
la touche « MODE » (52).

4. Appuyez sur la touche « START » (53).

Fermez le recouvrement d‘écran (23).

o
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iOS : http://gr.einhell.com/12e103ce

La tondeuse robot fonctionne a présent dans le
mode réglé. Pendant le temps de travail, I'état
de charge de I'accumulateur est affiché sur
I‘écran LCD (50). Dés que I‘état de charge de
I‘accumulateur passe sous 30 %, la tondeuse
robot retourne automatiquement a la station de
recharge (19).

Remarque : Une valeur de référence de la
valeur de qualité est nécessaire pour faire
fonctionner la tondeuse robot. Celle-ci est
déterminée comme décrit dans le chapitre «
Limites de jardin, valeur de qualité limite »,
raison pour laquelle la tondeuse robot com-
mence d‘abord avec l‘unité de tonte éteinte.
Une fois la valeur déterminée, la tondeuse
robot commence avec le démarrage selon le
temps de tonte réglé.

6.5.4 Annulation de la tonte

1. Appuyez sur la touche STOP (3) pour arréter
immeédiatement la tondeuse robot.

2. Ouvrez entiérement le recouvrement d‘écran
(23).

3. Déverrouillez la zone de commande (2).

4. Appuyez sur la touche « MODE » (52) et sé-
lectionnez « Station recharge » pour renvoyer
la tondeuse robot a la station de recharge
(19).

5. Appuyez sur la touche « START » (53).

6. Fermez le recouvrement d‘écran (23).

6.5.5. Etat STOP :

Appuyez sur la touche STOP (3) pour mettre la

tondeuse robot dans un état STOP, qui s‘affiche

sur |I‘écran LCD (50). La tondeuse robot met la
tonte en pause jusqu‘a ce que cet état soit a nou-
veau annulé.

Aprés le déverrouillage de la zone de commande

(2), une fenétre, qui propose |‘annulation de I'état

STOR, s‘affiche. Confirmez pour annuler I‘état.

Dans le cas contraire, la tondeuse robot reste ar-

rétée. Démarrer la tondeuse robot ou la renvoyer

vers la station de recharge (19) annule également

|‘état STOP. Fermez le recouvrement d‘écran (23).

6.6 Commande de la tondeuse robot a I‘aide
de I‘application Einhell Connect

L‘application Einhell Connect vous permet

de commander facilement la tondeuse robot

de n‘importe ou. Pour ce faire, téléchargez

I‘application & I‘aide des liens ou QR codes su-

ivants :

Connectez la tondeuse robot a votre smartphone
et suivez les étapes indiquées.

Remarques relatives a la connexion :

®  Pour enregistrer I'appareil, il faut appuyer sur
la touche « SET » (51) de la zone de com-
mande. Descendez a |‘aide des touches de
navigation (55) et sélectionnez le sous-menu
« APP Link ».

® \ous avez besoin d‘un compte utilisateur
dans l‘application Einhell Connect pour enre-
gistrer des appareils.

® L‘emplacement de I‘appareil doit étre partagé
pour utiliser la connexion Bluetooth.

® Pour enregistrer la tondeuse robot, démarrez
le mode de couplage via I'‘écran de la tonde-
use. Vous serez guidé tout au long du proces-
sus d‘enregistrement par |‘application.

® Couplez la tondeuse robot exclusivement
dans l‘application Einhell Connect.

® La portée d‘une connexion Bluetooth est limi-
tée. C'est pourquoi, restez a proximité de la
tondeuse lors de la premiere mise en service.

7. Nettoyage, maintenance et
commande de piéces de rechange

Danger !

Avant tous travaux de nettoyage et de mainte-
nance, mettez I'appareil hors tension en retirant

la fiche de contact de la prise et en mettant
I'appareil hors circuit via I'interrupteur principal (7)
(OFF) (figure 8). Retirez également I'accumulateur
(A) de la tondeuse robot (figure 3b).

Prudence ! Portez des gants de travail !
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7.1 Nettoyage

® Maintenez les dispositifs de protection, les
fentes a air et le carter de moteur aussi pro-
pres et sans poussiére que possible. Frottez
I'appareil avec un chiffon propre ou soufflez
dessus avec de I'air comprimé a basse pres-
sion.

® Latondeuse robot ne doit pas étre nettoyée a
I'eau courante, en particulier pas sous haute
pression.

® Nettoyez 'appareil réguliérement a I'aide
d’un chiffon humide et un peu de savon noir.
N’utilisez aucun produit de nettoyage ni sol-
vant ; ils pourraient endommager les pieces
en matiére plastique de I'appareil. Veillez
a ce qu'aucune eau n’entre a l'intérieur de
'appareil.

® Nettoyez si possible la tondeuse robot avec
une brosse ou des chiffons.

e Controlez la mobilité des lames (10) et du
disque a couteaux (11).

® Pour nettoyer les contacts de charge au ni-
veau de la tondeuse robot (1) et de la station
de recharge (19), utilisez des produits de
nettoyage pour métal ou un papier abrasif trés
fin. Nettoyez-les pour assurer I'efficacité de
'opération de charge.

7.2 Maintenance

® Controlez régulierement 'encrassement de
la lentille de I'unité caméra (15) et nettoyez-
la. La lentille peut s’encrasser en particulier
lorsqu'il pleut. N'utilisez aucun produit de net-
toyage ni solvant agressifs.

® Leslames (10) usées ou endommageées et
leurs vis de fixation doivent toujours étre rem-
placées par jeu.

® Remplacez les piéces usées ou endomma-
geées.

®  Pour obtenir une longue durée de vie, toutes
les piéces vissées, ainsi que les roues et es-
sieux doivent étre nettoyés et ensuite huilés.

®  Seul un entretien régulier de la tondeuse ro-
bot lui assure durabilité et performance dans
le temps, mais surtout vous assure une tonte
facile et soigneuse de votre gazon.

® Les composants les plus exposés a 'usure
sont les lames (10). Vérifiez régulierement
I'état des lames (10) ainsi que leur fixation.
Si des vibrations anormales de la tondeuse
robot se produisent, cela signifie que les
lames (10) sont endommagées ou ont été dé-
formées par un choc. Lorsque les lames (10)
sont usées ou endommageées, elles doivent
immédiatement étre remplacées.

e Controlez régulierement la coupe du gazon.
Les lames émoussées ne permettent qu’une
coupe imparfaite des brins d’herbe. Ainsi, la
surface du gazon séche plus facilement et
brunit. Remplacez donc régulierement les
lames afin d’obtenir une coupe nette et droite.

® Controlez régulierement la présence de
saletés en dessous de la tondeuse robot.
Nettoyez réguliérement la tondeuse robot.
Eliminez immédiatement les encrassements
plus importants.

® Les premiéres semaines suivant la mise en
service, surtout aprés avoir tondu avec une
tondeuse conventionnelle, votre tondeuse
robot peut s’encrasser rapidement. Contrélez
donc plus fréequemment le dessous de votre
tondeuse robot durant cette période.

® Ne coupez le gazon que par petites étapes
pour éviter un encrassement important.

® Aucune autre piéce a l'intérieur de 'appareil
n’a besoin de maintenance.

7.2.1 Remplacement des lames

Retirez I'accumulateur avant de remplacer les
lames.

Utilisez exclusivement des lames d’origine, sinon
le fonctionnement et la sécurité ne sont pas ga-
rantis.

La tondeuse robot est équipée de trois lames

(10) montées au niveau d’un disque a couteaux
(11). Ces lames (10) ont une durée de vie allant
jusqu’a 3 mois (en 'absence de contact avec des
obstacles). Veuillez remplacer les trois lames (10)
en méme temps afin d’exclure une altération en
termes d’efficacité et d’équilibre de votre appareil.

Pour remplacer les lames (10), procédez comme

suit (fig. 10) - Attention ! - Portez des gants :

1. Bloquez la rotation du disque a couteaux (11)
avec un tournevis. Insérez pour ce faire le
tournevis par les trous prévus dans le disque
a couteaux (11) et le peigne de protection.

2. Desserrez les vis de fixation.

3. Retirez les lames (10) et remplacez-les par
des nouvelles. Remplacez toujours le jeu de
trois lames (10).

4. Ensuite, serrez fermement la vis de fixation.
Assurez-vous que les nouvelles lames (10)
tournent librement.

Effectuez réguliérement un contréle général de la

tondeuse robot et retirez tous les dépbts accumu-

lés. Avant tout début de saison, contrélez absolu-
ment I'état des lames (10). Pour les réparations,
adressez-vous a notre service client. Utilisez
exclusivement des piéces d’origine.
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7.2.2 Mise a jour du logiciel

Si vous souhaitez mettre a jour le logiciel, copiez

le nouveau logiciel sur une clé USB vierge (si né-

cessaire, formatez la clé USB au préalable). As-

surez-vous que l‘accumulateur est complétement

chargé avant d'effectuer les opérations suivantes.

1. Placez la tondeuse robot dans la zone de ton-
te. La tondeuse robot ne doit pas se trouver
dans la station de recharge lors de la mise a
jour du logiciel.

2. Branchez une clé USB sur la borne USB com-
me illustré (figure 11).

3. Latondeuse robot lance a présent la mise a
jour du logiciel et indique I'état actuel.

4. Sile processus de mise a jour est terminé,
retirez la clé USB et redémarrez la tondeuse
robot via l'interrupteur principal (7).

En variante, le logiciel peut également étre mis

a jour via l‘application Einhell Connect. Dans
I‘application, sélectionnez « Réglages », puis «
Mise a jour du firmware » et suivez les instructions
de l‘application.

7.2.3 Réparation du cable guide

Commencez par couper la station de recharge
(19) de l'alimentation électrique. En cas de cou-
pure du céble guide (24) a quelque endroit que ce
soit, utilisez les connecteurs de céble (25) joints
pour la réparation. Pour ce faire insérez les deux
extrémités du cable guide (24) coupé dans le
connecteur de cable (25) et comprimez-les a l'aire
d’une pince. Raccordez la fiche de contact avec
la prise. Vérifiez ensuite le fonctionnement a I'aide
de I'affichage LED (19a) au niveau de la station
de recharge (19).

7.3 Commande de piéces de rechange :
Veuillez indiquer ce qui suit pour toute commande
de piéces de rechange :

® Type de I'appareil

® Référence de I'appareil

° Numéro d’identification de I'appareil

* Numeéro de la piéce de rechange requise

Vous trouverez les prix et informations actuels a
I'adresse www.Einhell-Service.com

Lames de rechange Réf.: 34.140.20

8. Stockage

Chargez completement 'accumulateur (A)

avant le stockage pendant I'hiver et mettez la
tondeuse robot hors circuit via l'interrupteur
principal (7) (OFF). Retirez 'accumulateur (A) de
I'appareil. Coupez le bloc d’alimentation (20) de
I'alimentation électrique et de la station de rechar-
ge (19).

Le cable guide (24) peut rester dehors pendant
I'hiver. Assurez-vous cependant que les raccords
sont protégés contre la corrosion. Coupez pour ce
faire les raccords du céble guide (24) de la station
de recharge (19).

Entreposez I'appareil et ses accessoires dans un
endroit sombre, sec, a I'abri du gel et inaccessible
aux enfants. La température de stockage optima-
le est comprise entre 5 °C et 30 °C. Conservez
I'appareil dans 'emballage d’origine.

9. Transport

® Mettez 'appareil hors circuit via I'interrupteur
principal (7) (OFF) (figure 8).

® Montez les dispositifs de protection pour le
transport, s’ily en a.

® Protégez I'appareil des dommages et des for-
tes vibrations survenant en particulier lors du
transport dans un véhicule.

® Bloquez I'appareil contre tout glissement et
basculement.

® Portez la tondeuse robot par la poignée de
transport (6) en éloignant le disque & cou-
teaux (11) du corps.
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10. Mise au rebut et recyclage

Lappareil se trouve dans un emballage afin
d’éviter les dommages dus au transport. Cet
emballage est une matiére premiére et peut
donc étre réutilisé ultérieurement ou étre réin-
troduit dans le circuit des matiéres premiéres.
Lappareil et ses accessoires sont en matériaux
divers, comme par ex. des métaux et matiéres
plastiques. Les appareils défectueux ne doivent
pas étre jetés dans les poubelles domestiques.
Pour une mise au rebut conforme aux régles de
I'art, 'appareil doit étre déposé dans un centre de
collecte approprié. Si vous ne connaissez pas de
centre de collecte, veuillez-vous renseigner aup-
rés de 'administration de votre commune.
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Pour une mise au rebut conforme a la réglemen-
tation, les appareils, les emballages, les piles et
accus doivent étre déposés dans un centre de
collecte approprié. Si vous ne connaissez pas
de centre de collecte, veuillez-vous renseigner
aupres de 'administration de votre commune.
Ne jetez pas les outils électriques, les piles et les
accus dans les ordures ménageéres!

Uniquement pour les pays de 'UE :
Conformément a la directive européenne
2012/19/UE relative aux déchets d’équipements
électriques et électroniques, les outils électropor-
tatifs devenus inutilisables et conformément a la
directive 2006/66/CE les piles/accus défectueux
ou usageés doivent étre récoltés a part et apportés
dans un centre de collecte et de recyclage re-
spectueux de I'environnement.

Valable uniquement pour la France:
FR
Cet appareil et

POSER A DEPOSER
EN MAGASIN EN DECHETERIE

ses composants

ou
se recyclent

Points de collecte sur www.quefairedemesdechets.fr

Toute réimpression ou autre reproduction de la
documentation et des papiers joints aux produits,
méme sous forme d’extraits, est uniquement
permise une fois 'accord explicite de 'Einhell
Germany AG obtenu.

Sous réserve de modifications techniques
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11. Affichage de la station de recharge et élimination des erreurs

Affichage LED
(19a)

Description

Solution

Eteinte

Pas d’alimentation électrique

- Controlez I'alimentation électrique

Vert en permanence

Prét a la tonte

Accumulateur compléetement
chargé

Cable guide (24) branché

Vert clignotant

Cable guide (24) coupé

- Contrélez si le cable guide (24) est cassé

Rouge en perma-
nence

Accumulateur en cours de
charge

- Attendez jusqu’a ce que I'accumulateur
soit completement chargé.

Rouge clignotant

Dysfonctionnement au ni-
veau de la station

- Veérifiez le cable d'alimentation de la stati-
on de recharge

12. Affichage de la tondeuse robot et élimination des erreurs

Message d‘erreur de la tondeuse robot sur I‘écran LDC (50)

tecte pas de zone de gazon
ou de limite de gazon et se
trouve donc en dehors de la
zone de tonte

Erreur Cause probable Elimination
Pas de signal Céable guide (24) mal rac- Vérifiez si I'affichage LED (21) vert de la sta-
cordé tion de recharge (19) est allumé.
Pas d‘alimentation électrique | - Assurez-vous que le cable guide (24) est
Cable guide (24) sectionné poseé correctement et au milieu sous la
station de recharge (19).
- Veérifiez la position de la station de rechar-
ge (19).
Hors bords La tondeuse robot ne dé- Appuyez sur la touche Stop pour ouvrir le

recouvrement d‘écran (13). Redémarrez la

tonte via la zone de commande.

- Assurez-vous que la tondeuse robot se
trouve dans la zone de tonte, vérifiez
I‘endroit actuel ou la tondeuse robot est
restée bloquée.

Erreur batterie

Une erreur de batterie est
survenue sur la tondeuse
robot

L‘accumulateur ne se charge
pas

L‘accumulateur a atteint sa
fin de vie

- Assurez-vous que l‘accumulateur a été
monté correctement.

- Veérifiez si l'interrupteur principal (7) est
activé (ON), pendant que la tondeuse ro-
bot se trouve dans la station de recharge
(19).

- Veérifiez la position de la station de re-
charge (19). Remplacez si nécessaire
I‘'accumulateur.
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Erreur

Cause probable

Elimination

Erreur de tempéra-
ture de batterie

Température d‘accumulateur
trop haute / trop basse ou
surtempérature de la com-
mande
- Lorsque la température de
batterie est supérieure a 65
°C, la tondeuse robot retour-
ne a la station de recharge
(19).
- Lorsque la température de
batterie est supérieure a
45 °C ou inférieure a 0 °C,
le processus de charge est
arrété et la tondeuse robot
attend a la station de rechar-
ge (19).

- Placez le temps de travail en été au petit
matin et évitez de faire fonctionner la
tondeuse robot aux heures chaudes de la
journée.

- Apreés le refroidissement de
I‘accumulateur ou de la commande dans
la plage de température admissible, la
tondeuse robot retourne automatiquement
dans le mode programmé.

Tondeuse soulevée

- Capteur de levage déclen-
ché en continu pendant 10
secondes

Appuyez sur la touche STOP (3) pour ouvrir
le recouvrement d‘écran (23). Redémarrez la
tonte via la zone de commande (2) :
- Si cette erreur est fréquente, contrblez
la zone de tonte quant a la présence
d‘obstacles d‘une hauteur supérieure a 10
cm et retirez-les ou séparez les obstacles
de la zone de tonte avec la bande magneé-
tique (27).

Tondeuse bloquée

- Capteur d‘obstacle activé
plusieurs fois en I'espace
d‘une minute

- Capteur d‘obstacle activé
durablement pendant 10 se-
condes

- Capteur d‘obstacle activé
trois fois pendant le retour a
la station de recharge (19)

Appuyez sur la touche STOP (3) pour ouvrir
le recouvrement d‘écran (23). Redémarrez la
tonte via la zone de commande (2) :

- Vérifiez si la tondeuse robot est bloquée
par un obstacle ou coincée entre des ar-
bres, arbustes, etc. Eliminez I‘obstacle ou
évitez cette zone.

- Si cette erreur est fréquente, contrdlez la
pose du cable guide (24). Faites attention
aux angles serrés, corridors, clétures,
rochers, etc. et adaptez le parcours du
cable guide (24) si nécessaire.

- Vérifiez si I'herbe est trop haute et la ton-
deuse robot est bloquée. Dans ce cas,
tondez I'herbe & moins de 60 mm.
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Erreur

Cause probable

Elimination

Trop pres de la

- Latondeuse robot a été ren-

Appuyez sur la touche STOP (3) pour ouvrir

culée durablement pendant
10 secondes

- Latondeuse robot est incli-
née dans une direction pen-
dant une durée prolongée

station voyeée trop prés de la station | le recouvrement d‘écran (13). Redémarrez la
de recharge (19) tonte via la zone de commande (2) :
- Latondeuse robot doit étre renvoyée a
la station de recharge (19) avec une dis-
tance minimum de 2 m.
Renversé - Latondeuse robot a été bas- | Appuyez sur la touche STOP (3) pour ouvrir

le recouvrement d‘écran (13). Redémarrez la

tonte via la zone de commande (2) :

- Amenez la tondeuse robot sur une sur-
face plane et redémarrez-la.

- Silatondeuse robot a basculé en raison
d‘une pente abrupte dans la zone de ton-
te, il faut sécuriser cette zone a l‘aide de la
bande magnétique (27) fournie pour éviter
des pentes trop fortes.

Erreur roue

- Les roues arriére (8) ont été
soulevées par un obstacle

- Les roues arriére (8) peuvent
tourner librement en raison
d‘un gazon irrégulier.

Appuyez sur la touche STOP (3) pour ouvrir

le recouvrement d‘écran (23). Redémarrez la

tonte via la zone de commande (2) :

- Amenez la tondeuse robot sur une sur-
face plane et redémarrez-la

Erreur bouton STOP

Le recouvrement d‘écran (13)
est ouvert, mais la touche
STOP (3) n‘a pas été déclen-
chée

Appuyez sur la touche STOP (3) pour ouvrir
le recouvrement d‘écran (13). Redémarrez la
tonte via la zone de commande (2) :

- Vérifiez que le recouvrement d‘écran (13)
s‘ouvre et se ferme librement avec la tou-
che STOP (3).

- Vérifiez le fonctionnement de la touche
STOP (3).
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Erreur

Cause probable

Elimination

Surtempérature PCB

Température d‘accumulateur
trop haute / trop basse ou
surtempérature de la commande
- Lorsque la température de
batterie est supérieure a 65
°C, la tondeuse robot retourne
a la station de recharge (19).

- Lorsque la température de
batterie est supérieure a 45
°C ou inférieure a 0 °C, le pro-
cessus de charge est arrété et
la tondeuse robot attend a la
station de recharge (19).

- Placez le temps de travail en été au petit
matin et évitez de faire fonctionner la ton-
deuse robot aux heures chaudes de la jour-
née.

- Apreés le refroidissement de I‘accumulateur
ou de la commande dans la plage de
température admissible, la tondeuse robot
retourne automatiquement dans le mode
programme.

Pluie

- Le capteur de pluie (5) s‘est
déclenché.

- Attendez que la tondeuse robot soit seche.
- Une description détaillée du capteur se
trouve au chapitre 5.2.

Erreur capteur (cap-
teur de cable guide,

capteur de distance,
capteur magnétique)

- Latondeuse robot a été ar-
rétée en raison d‘une erreur
de capteur

Désactivez l'interrupteur principal (7) (OFF) et
réactivez-le (ON) pour redémarrer la tondeuse
robot.

Erreur moteur/
Surint. moteur

- Tondeuse robot arrétée en
raison d‘une surintensité dans
le moteur ou d‘une erreur de
moteur

Désactivez l'interrupteur principal (7) (OFF) et
réactivez-le (ON) pour redémarrer la tondeuse
robot.

- Vérifiez la hauteur de I'herbe dans la zone
de tonte et tondez I'herbe en cas de besoin
avec une tondeuse conventionnelle a moins
de 60 mm.

- Augmentez la hauteur de coupe. Com-
mencez toujours par une hauteur de coupe
plus élevée et réduisez-la petit a petit
jusqu‘a la hauteur souhaitée.

- Contrélez I'encrassement des disques a
couteaux (11) et des roues et nettoyez-les a
fond.

- Controlez la présence de blocages au
niveau des roues arriere et du disque a
couteaux (11). Si vous ne parvenez pas a
éliminer ces blocages, adressez-vous au
service apres-vente compétent.

Erreur de fonction-
nement

- Latondeuse robot a été ar-
rétée en raison d‘une erreur
de fonctionnement

Désactivez l'interrupteur principal (7) (OFF) et
réactivez-le (ON) pour redémarrer la tondeuse
robot.

Mauvaise limite

La tondeuse robot se trouve
dans la station de recharge ou
a l'intérieur de la boucle de re-
cherche et I'écart par rapport a
la valeur de qualité de référence
s'est fortement détérioré.

Controlez les limites de la zone de tonte.
Supprimez ensuite la valeur de référence et
réinitialisez la valeur de qualité limite.
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Erreur

Cause probable

Elimination

Pas de signal ca-
méra

La tondeuse robot ne détecte
aucun signal de I'unité caméra

Désactivez l'interrupteur principal (OFF) et
réactivez-le (ON) pour redémarrer la tonde-
use robot.

Trop éloignée

La tondeuse robot est trop
éloignée de la station de re-
charge (19)

Amenez la tondeuse robot dans la zone de
tonte, qui est a proximité de la station de
recharge. Désactivez l'interrupteur principal
(OFF) et réactivez-le (ON) pour redémarrer
la tondeuse robot.

Trop pres de la ban-
de magnétique

La tondeuse détecte un signal
de bande magnétique a proxi-
mité immédiate

La tondeuse robot doit étre éloignée d'au
moins 1 m de la bande magnétique pour
démarrer.

Symbole Wi-Fi :
Erreur Cause probable Elimination
Symbole Wi-Fi La tondeuse robot ne regoit - Redémarrez la tondeuse robot
barré aucun signal Wi-Fi - Controlez la connexion Wi-Fi

- Reparamétrez la connexion Wi-Fi le cas
échéant.

Faible signal Wi-Fi

La tondeuse robot réagit avec
un retard important ou ne réagit
pas.

Controlez la couverture WI-Fi dans votre
jardin.

Pas de données
GPS

Symbole GNSS :
Erreur Cause probable Elimination
Symbole GNSS La tondeuse robot ne regoit Veillez & ce que la tondeuse robot se trouve
barré aucun signal GNSS a l'extérieur et que le signal GNSS ne soit

pas blindé

positionnement de la station de
recharge.

Symbole GNSS cli- | Signal GNSS imprécis Si le signal GNSS clignote en permanence,

gnotant le signal recgu est tres faible (blindage par
batiment / arbre) et la position de la station
de recharge doit étre adaptée.

Symbole GNSS La tondeuse robot cherche une | Attendez la fin du calibrage.

oscillant connexion GNSS et calibre le
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Dépannage

Erreur

Cause probable

Elimination

La tondeuse robot
se trouve dans la
zone de tonte. La
tondeuse robot ne
s’allume pas.

- Tension de 'accumulateur
trop faible

- Erreur au niveau du cir-
cuit électrique ou de
I'électronique

Ramenez la tondeuse robot a la station de
recharge (19) pour la recharger.

Activez l'interrupteur principal (7) (ON).
Adressez-vous au service apres-vente.

La tondeuse robot
ne peut pas re-
joindre la station de
recharge.

- La station de recharge (19)
n’est pas installée correcte-
ment.

Assurez-vous que |‘affichage LED (19a)
vert de la station de recharge (19) est allu-
me.

Assurez-vous que le cable guide (24) est
raccordé a la station de recharge (19) et
que le cable guide avant (24) est posé au
milieu sous la station de recharge (19).
Assurez-vous que la station de recharge
(19) est positionnée correctement.

La tondeuse robot
est trés bruyante.

- Lames (10) endommagées

- De nombreux corps étran-
gers adhérent aux lames
(10)

- Latondeuse robot a démarré
trop prés des obstacles

- Entrainement de lame ou
moteur d’entrainement en-
dommagé

- D’autres piéces de la tonde-
use robot sont endomma-
gées

Remplacez les lames (10). Il faut rempla-
cer les 3 lames (10) en méme temps.
L'efficacité opérationnelle de la tondeuse
robot dépend de I‘affitage des lames
(10). C'est pourquoi, maintenez les lames
(10) dans un bon état.

Eteignez la tondeuse robot de fagon sire
et portez des gants de travail pendant que
vous nettoyez les lames (10) pour éviter
des blessures par coupure.

Faites réparer ou remplacer le moteur par
le service aprés-vente.

La tondeuse robot
reste dans la station
de recharge. La
tondeuse robot re-
tourne toujours a la
station de recharge.

- Temps de travail mal réglé

- Létat de charge de
'accumulateur est trop faible
et passe en-dessous de 30
%.

- Le capteur de pluie s’est dé-
clenché.

- Latondeuse robot est en
surchauffe.

- Le crépuscule commence a
tomber, ce qui signifie que
'unité caméra ne peut plus
fonctionner correctement.

Contrblez les réglages du temps de tra-
vail.

La tondeuse robot commence et termine
son travail dans le créneau horaire ré-
glé. En dehors de ce créneau horaire, la
tondeuse robot reste dans la station de
recharge (19).

La tondeuse robot
ne trouve pas la
station de recharge
(19)

- La station de recharge (19)
se trouve dans une position,
dans laquelle seul un faible
signal GNSS est recu

- Les obstacles a proximité
immédiate de la boucle de
céble guide empéchent
I'approche de la boucle.

Adaptez la position de la station de re-
charge (19) et supprimez la cartographie
comme décrit dans le mode d’emploi.
Adaptez la forme de la boucle de cable
guide / Augmentez la boucle de cable gui-
de.

ATTENTION ! Un cable guide coupé et les dommages indirects ne sont pas couverts par la

garantie !
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Dépannage de la bande magnétique (27)

Erreur

Cause probable

Elimination

La tondeuse robot ne
détecte pas la bande
magnétique (27)

et roule au-dela de
celle-ci.

La bande magnétique (27) est
posée trop profondément dans le
sol.

La bande magnétique (27) ne
fonctionne pas correctement, car
la température extérieure est trop
élevée.

Posez la bande magnétique (27) sur le sol ou
env.5 cmdans le sol.

Attendez que la température ait baissé. Evitez
de faire fonctionner la tondeuse robot pendant
les heures chaudes de la journée.

La tondeuse robot
s’arréte ou roule de
maniére incontrélée a
proximité de la zone de
délimitation.

La bande magnétique (27) est
posée trop prés du cable guide
(24). La distance entre deux zo-
nes de délimitation indépendan-
tes avec la bande magnétique
(27) est trop faible.

Il'y a des dérangements dans la
zone de tonte en raison de cab-
les électriques.

Maintenez une distance d’au moins 80 cm entre
le cable guide (24) et la bande magnétique (27)
ou entre deux zones de délimitation.

Evitez les cables électriques qui s’étendant
dans la zone de tonte Positionnez la station

de recharge (19) au bord de la zone de tonte.
Restez a distance des surfaces de tonte tierces
(par ex. voisins) qui fonctionnent avec un fil de
délimitation.

La tondeuse robot
entre dans la zone de
délimitation.

La tondeuse robot glisse sur la
bande magnétique (27).

Evitez de poser la bande magnétique (27) sur
des pentes.
Veillez aux conditions d’installation indiquées.
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13. Informations relatives a la protection des données FREELEXO CAM
PLUS

Einhell Germany AG se réjouit que vous utilisiez la tondeuse robot FREELEXO CAM PLUS. Nous ac-
cordons beaucoup d’'importance a la protection des données personnelles. Nous décrivons ci-aprés
quelles données sont généralement traitées lors de I'utilisation de 'appareil.

o Emplacement de la station de recharge
La tondeuse robot enregistre localement sur 'appareil 'emplacement de la station de recharge telle
que déterminée via le positionnement par GNSS. Ceci est nécessaire pour ramener I'appareil a la
station de recharge ou au céble guide une fois la tonte terminée. En cas de maintenance, cette in-
formation peut étre lue physiquement sur I'appareil via le fichier journal.

* Heure du lever du soleil/coucher du soleil
La tondeuse robot enregistre localement sur 'appareil 'heure du lever ou du coucher du soleil dé-
terminée via le positionnement par GNSS. Ceci est nécessaire pour que I'appareil ne puisse étre
démarré que dans un intervalle de temps pendant lequel 'unité caméra peut générer des images
avec une luminosité suffisante. En cas de maintenance, cette information peut étre lue physique-
ment sur 'appareil via le fichier journal.

* Images de 'unité caméra
La tondeuse robot enregistre localement sur I‘appareil les images générées par l‘unité caméra.
Ceci est requis par le systeme pour améliorer en permanence |‘algorithme de la tondeuse robot. La
tondeuse contient des images qui ont été générées au cours des 15 derniéres minutes de tonte. Ce
bloc de données est constamment écrasé. Lorsque la tondeuse se trouve dans la station de rechar-
ge, aucune image n‘est générée. En cas de maintenance, ces images peuvent étre lues localement
afin de pouvoir comprendre les erreurs survenues. Ces images sont ensuite supprimées.

Vous pouvez supprimer vous-méme les informations spécifiques a I'emplacement et les images géné-
rées de |‘appareil. Appuyez sur la touche SET et sélectionnez le sous-menu Journal de tondeuse. Vous
pouvez ensuite effacer les informations de localisation de I‘appareil & I‘aide de « Suppression de la
carte » ou supprimer les images stockées de |‘appareil photo a |‘aide de « Suppression des images ».

Une documentation détaillée sur nos directives en matiére de protection des données est disponible sur
notre site Internet dans la rubrique Protection des données.
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14. Affichage chargeur

Etat de I'affichage
Voyant Voyant Signification et mesures

LED rouge | LED vert

Arrét Clignote Etat prét a 'emploi
Le chargeur est raccordé au réseau et est prét a 'emploi, la batterie n’est
pas dans le chargeur.

Marche Arrét Chargement
Le chargeur charge la batterie en mode de charge rapide. Les temps de
charge correspondants se trouvent directement sur le chargeur.
Remarque ! Selon la charge actuelle de la batterie, les temps de charge
réels peuvent différer quelque peu des temps de charge indiqués.

Arrét Marche La batterie est chargée et préte a I'emploi. (READY TO GO)
Ensuite, on commute sur un processus de charge lent jusqu’au charge-
ment complet.

Pour ce faire, laissez la batterie env. 15 min plus longtemps sur le char-
geur.

Mesures :

Retirez la batterie du chargeur. Débranchez le chargeur du réseau.

Clignote Arrét Charge d’adaptation
Le chargeur est en mode de charge lente.

Dans ce cas, la batterie se charge plus lentement pour des raisons de
sécurité et nécessite plus de temps. Cela peut avoir les causes suivantes :
- Laccumulateur n’a pas été rechargé depuis longtemps.

- Latempérature de la batterie ne se trouve pas dans la zone idéale
Mesures :

Attendez jusqu’a ce que le processus de charge soit terminé, la batterie
peut quand méme encore étre rechargée.

Clignote Clignote Erreur
Le processus de charge n’est plus possible. La batterie est défectueuse.
Mesures :

Une batterie défectueuse ne doit plus étre rechargée.
Retirez la batterie du chargeur.

Marche Marche Perturbation thermique
La batterie est trop chaude (par ex. exposition directe au soleil) ou trop
froide (en dessous de 0 °C)

Mesures :
Retirez la batterie et conservez-la un jour a température ambiante
(env. 20 °C).
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Informations service aprés-vente

Nous disposons dans tous les pays mentionnés dans le bon de garantie de partenaires de service
apres-vente compétents dont vous trouverez les coordonnées dans le bon de garantie. Ceux-ci se
tiennent a votre disposition pour tout ce qui concerne le service apres-vente comme les réparations,
|‘approvisionnement en pieces de rechange et d‘usure ou I‘achat de pieces de consommation.

Il faut tenir compte du fait que pour ce produit les pieces suivantes sont soumises a une usure liée a
|‘utilisation ou a une usure naturelle ou que les piéces suivantes sont nécessaires en tant que consom-

mables.
Catégorie Exemple
Piéces d‘usure* accumulateur
Matériel de consommation/ Lames

piéces de consommation*

Piéces manquantes

*Pas obligatoirement compris dans la livraison !

En cas de vices ou de défauts, nous vous prions d‘enregistrer le cas du défaut sur internet a I'adresse
www.Einhell-Service.com. Veuillez donner une description précise du défaut et répondre dans tous les
cas aux questions suivantes :

® est-ce que l‘appareil a fonctionné une fois ou était-il défectueux dés le départ ?
® avez-vous remarqué quelque chose avant la panne (symptéme avant la panne) ?

o quel est le défaut de fonctionnement de I‘appareil a votre avis (symptéme principal) ?
Décrivez ce défaut de fonctionnement.
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Pericolo! - Per ridurre il rischio di lesioni leggete le istruzioni per I'uso.

Questo apparecchio non deve essere utilizzato dai bambini. | bambini devono essere sorvegliati in
modo che non giochino con I‘apparecchio. La pulizia e la manutenzione non devono essere eseguite dai
bambini. L‘apparecchio non deve essere utilizzato da persone con capacita fisiche, sensoriali o mentali
ridotte o con esperienze e conoscenze insufficienti, a meno che esse non vengano sorvegliate o istruite
da una persona per loro responsabile.
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Pericolo!
Nell‘usare gli apparecchi si devono prendere

diverse misure di sicurezza per evitare lesioni e
danni. Quindi leggete attentamente queste istruzi-
oni per l‘uso/avvertenze di sicurezza. Conservate

bene le informazioni per averle a disposizione
in qualsiasi momento. Se date I‘apparecchio
ad altre persone, consegnate anche queste

istruzioni per I‘uso/avvertenze di sicurezza insie-

me all‘apparecchio. Non ci assumiamo alcuna
responsabilita per incidenti o danni causati dal

mancato rispetto di queste istruzioni e delle av-

vertenze di sicurezza.

1. Avvertenze di sicurezza

Le relative avvertenze di sicurezza si trovano
nell‘opuscolo allegato!

Avvertimento!

Leggete tutte le avvertenze di sicurezza, le

istruzioni, le illustrazioni e le caratteristiche
tecniche che accompagnano il presente elett-

routensile. Il mancato rispetto delle seguenti

istruzioni pud causare scosse elettriche, incendi

e/o gravi lesioni.

Conservate tutte le avvertenze di sicurezza e

le istruzioni per eventuali necessita future.

Spiegazione dei simboli utilizzati

(vedi Fig. 13)

A. AVVERTIMENTO - Leggete attentamen-
te le istruzioni per I'uso prima di utilizzare
I‘apparecchio!

B. AVVERTIMENTO - Quando I‘apparecchio

€ in funzione tenete la distanza di sicurezza

corrispondente!

C. AVVERTIMENTO - Attivate la funzione di bl-
occo prima di eseguire lavori all‘apparecchio

o prima di sollevarlo! ATTENZIONE - Non
toccate le lame rotanti!
D. AVVERTIMENTO - Non salite

sull‘apparecchio! ATTENZIONE - Non tocca-

te le lame rotanti!
Grado di protezione Il (isolamento doppio).

mm

asciutti con una temperatura ambiente di

+10°C - +40°C. Conservate le batterie solo se

sono cariche (almeno al 40%).
G. Grado di protezione lll
H. Fusibile ritardato 2 A

I.  Utilizzate I'apparecchio soltanto in locali asci-

utti.

J.  AVVERTIMENTO: Per caricare la batteria im-
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Conservazione delle batterie soltanto in locali

piegate solo I'alimentatore rimovibile NT24/1 /
PS24/1 fornito con I'apparecchio.

Attenzione!

Durante un temporale togliete la spina dalla presa
di corrente e staccate il cavo guida dalla stazione
di ricarica.

2. Descrizione dell‘apparecchio ed
elementi forniti

2.1 Descrizione dell‘apparecchio (Fig. 1/2)

1. Robot tagliaerba

2. Pannello di comando

3. Tasto di STOP/tasto di sbloccaggio della
copertura del pannello di comando

4. Regolazione dell‘altezza di taglio

5. Sensore pioggia

6. Maniglia di trasporto

7. Interruttore principale

8. Ruota posteriore

9. Coperchio del vano batteria

10. Lame

11. Disco portalame

12. Ruota anteriore

13. Copertura del pannello di comando

14. Porta USB

15. Unita telecamera

16. Sensori di distanza

19. Stazione diricarica

19a. Indicatore LED, stazione di ricarica

19b. Contatto di ricarica, stazione di ricarica

20. (Cavo dell‘)alimentatore

21. Vite di fissaggio

22. Chiave esagonale

23. Gancio di fissaggio

24. Cavo guida

25. Connettore per cavi

26. Lame di ricambio

27. Nastro magnetico

28. Righello (per separare)

29. Sensore magnetico

2.2 Elementi forniti e disimballaggio

Verificate che I‘articolo sia completo sulla base
degli elementi forniti descritti. In caso di parti
mancanti, rivolgetevi al nostro Centro Servizio As-
sistenza o al punto vendita in cui avete acquistato
I‘apparecchio presentando un documento di ac-
quisto valido entro e non oltre i 5 giorni lavorativi
dall‘acquisto dell‘articolo. Al riguardo fate atten-
zione alla Tabella Garanzia nelle informazioni sul
Servizio Assistenza alla fine delle istruzioni.
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® Aprite I'imballaggio e togliete con cautela il
dispositivo dalla confezione.

® Togliete il materiale d‘imballaggio e i fermi di
trasporto/imballaggio (se presenti).

® Controllate che siano presenti tutti gli elemen-
ti forniti.

® \Verificate che il dispositivo e gli accessori non
presentino danni dovuti al trasporto.

® Se possibile, conservate l'imballaggio fino
alla scadenza della garanzia.

Pericolo!

Il dispositivo e il materiale d‘imballaggio non
sono giocattoli! | bambini non devono gio-
care con sacchetti di plastica, film e piccoli
pezzi! Sussiste il pericolo di ingerimento e
soffocamento!

Elementi forniti, materia-
le di montaggio e accessori

(in parte non compresi tra gli elementi forniti):

Per gli elementi forniti si veda il relativo foglietto
informativo accluso.

Robot tagliaerba

(Cavo dell)alimentatore
Stazione di ricarica

Viti di fissaggio (4 pz.)
Lame di ricambio

Gancio di fissaggio

Cavo guida

Connettore per cavi
Nastro magnetico

Chiave esagonale

Batteria

Righello (per separare)
Istruzioni per I‘'uso originali
Avvertenze di sicurezza

Mezzi ausiliari necessari (hnon compresi tra gli
elementi forniti)

® Martello

® Pinza

® Pinza spelafili

e Livella (opzionale)

3. Utilizzo proprio
Il robot tagliaerba € adatto all‘'uso privato in giar-

dini di piccole dimensioni ed esclusivamente per
tagliare tappeti erbosi.

L‘apparecchio deve essere usato solamente

per lo scopo a cui & destinato. Ogni altro tipo di
uso che esuli da quello previsto non & conforme.
L utilizzatore/I'operatore, e non il produttore, &
responsabile dei danni e delle lesioni di ogni tipo
che ne risultino.

Tenete presente che i nostri apparecchi non sono
stati progettati per I'impiego professionale, arti-
gianale o industriale. Non riconosciamo alcuna
garanzia se |‘apparecchio viene usato in imprese
commerciali, artigianali o industriali, o in attivita
equivalenti.

4. Caratteristiche tecniche

TeNSIONE ..o 18V
Numero di giri del motore..................... 3400 min™
Tipo di protezione ...........cccocceevieiiiiiiiniinens IPX4
Grado di protezione ..........cccceeeveieeieniniene 11l
PESO..ccciiiiieee, 8,75 kg
Larghezza di taglio 18 cm

Numerodilame ..o 3
Pendenza max. .....ccccoooviriieiiiiiiie e 25 %
Livello di pressione acustical , ......... 46 dB (A)
Incertezza K .......ccoovveeeeciiiiiieeeeeee. 2,3dB
Livello di potenza acustica L, ............ 57 dB (A)
Incertezza K .......ocoovvvveeeiiiiieee e, 2,3dB

Regolazione dell‘altezza di taglio ... 20-60 mm;in
continuo

Antenna del cavo guida
Banda di frequenza d’esercizio: ...... 0-148,5 KHz

Potenza di trasmissione massima: 67,05 dBuA/m

WIFI:
Banda di frequenza
[0 R=TT=T (el VA o 2400-2483,5 MHz

Potenza di trasmissione massima: ........... 20dBm

Bluetooth:
Banda di frequenza
[o [CTSTT (o4 o L 2400-2483,5 MHz

Potenza di trasmissione massima: 10dBm

GNSS:
Banda di frequenza d’esercizio:.. 1559-1610 MHz
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Alimentatore

Tensione in entrata: ........... 100-240V ~ 50/60 Hz
Tensione in USCita: ........coeeeevveveeeeeecciines 24V DC
Corrente in USCIta: ......ccceeeeeveeeiiiieeecieeeees 1,5A
Grado di protezione: ..........ccocevveeeerieneeienne. /@

| valori di emissione dei rumori sono stati rilevati
secondo le norme EN ISO 3744:1995 e ISO
11094:1991.

Avvertimento!

Questo apparecchio sviluppa un campo
elettromagnetico durante I‘esercizio. In de-
terminate circostanze questo campo puo
danneggiare dispositivi medici impiantati
attivi o passivi. Per ridurre il rischio di lesioni
gravi o mortali, consigliamo alle persone con
dispositivi medici impiantati di consultare il
proprio medico e il produttore del dispositivo
prima di utilizzare I‘apparecchio.

5. Messa in esercizio

Leggete tutte le istruzioni per I‘uso prima di
iniziare l‘installazione del robot tagliaerba. La
qualita dell‘installazione influisce direttamen-
te sul risultato di taglio che si ottiene.

5.1 Principio di funzionamento

Rispettate attentamente le istruzioni per I'uso per
garantire un esercizio corretto e sicuro del robot
tagliaerba.

Il robot tagliaerba sceglie casualmente la propria
direzione. Il robot tagliaerba taglia I‘erba di tutto

il giardino raggiungendo tutte le aree che non
sono escluse da limitazioni od ostacoli. Se il robot
tagliaerba rileva di aver raggiunto uno dei limiti
del prato o riconosce un ostacolo, cambia la sua
direzione e prosegue il lavoro in un‘altra direzione
casuale. Tramite i sensori il robot tagliaerba rileva
gli ostacoli e la superficie del prato e pud quindi
muoversi liberamente nell‘area di lavoro.

Il robot tagliaerba € dotato di un‘unita telecamera
che genera ed elabora immagini dell‘area davanti
ad esso. L'area davanti al robot tagliaerba viene
cosi controllata e viene verificato se si tratta di
area di taglio, limite del prato od ostacolo. Fino

a quando l‘area davanti ad esso viene valutata
come area di taglio, il robot si sposta in avanti con
gruppo di taglio attivato. Se I‘area viene invece
valutata come limite del prato ovvero ostacolo, il

robot tagliaerba si ferma, controlla nuovamente
I'aera di taglio e ricomincia a lavorare in una
direzione casuale. L‘area di taglio deve essere ve-
rificata e adeguata con attenzione in modo che

il robot tagliaerba abbia spazio a sufficienza per
riconoscere dove essa termini. | limiti del prato
devono essere definiti con chiarezza in modo che
il robot tagliaerba li possa riconoscere con precis-
ione entro il tempo di reazione.

Il cavo guida (24) posato serve per I'aggancio
preciso nella stazione di ricarica (19) e non rap-
presenta un limite durante I‘esercizio tagliaerba.
Il robot tagliaerba deve quindi trovarsi su una
superficie erbosa con limiti ottici o fisici chiari.

Il robot tagliaerba deve trovarsi nella stazione
diricarica (19) alla prima messa in esercizio
dell‘'operazione di taglio perche trovi il cavo
guida (24) e poi la stazione diricarica (19).
Lapparecchio calcola la posizione della stazione
di ricarica (19) tramite un sistema satellitare glo-
bale di navigazione (GNSS). Se la posizione della
stazione di ricarica (19) viene modificata, il robot
tagliaerba deve assolutamente essere riposizio-
nato nella stazione di ricarica (19) per la calibra-
zione. Assicuratevi che la definizione della posi-
zione non sia impedita da una schermatura o da
una copertura. Evitate di posizionare la stazione
di ricarica (19) vicino a edifici alti. In determinate
circostanze in questo caso non & possibile una
calibrazione a causa della mancanza di segnale.

Se lo stato di carica della batteria & basso il robot
tagliaerba torna alla stazione di ricarica (19). Il ro-
bot tagliaerba calcola la sua distanza dalla stazi-
one di ricarica (19) servendosi del modulo GNSS
e la cerca. Se andando al circuito guida il robot
tagliaerba incontra un bordo del giardino o altri
ostacoli, ne memorizza la relativa posizione ed ef-
fettua una mappatura dell’area di taglio. In questo
modo il robot tagliaerba torna piu velocemente
alla stazione di ricarica (19) mano a mano che
viene usato. Una volta raggiunto il cavo guida (24)
il robot tagliaerba va alla stazione di ricarica (19)
utilizzando i suoi sensori di rilevamento del filo. A
seconda delle dimensioni e della complessita del
giardino questa operazione pud richiedere alcuni
minuti.

Con il sistema satellitare globale di navigazione
(GNSS) vengono richieste anche le informazioni
specifiche del luogo per I‘alba e il tramonto. Per
un funzionamento corretto del robot tagliaerba
€ assolutamente necessaria una luce diurna
sufficiente. Verificate regolarmente che la lente
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dell‘'unita telecamera (15) sia pulita.

5.2 Sensori

Il robot tagliaerba € dotato di numerosi sensori di
sicurezza. Tramite tali sensori il robot tagliaerba
pud spostarsi nell‘area di taglio.

® Sensore di sollevamento:

Se il robot tagliaerba viene sollevato da dietro °

di oltre 30° dal terreno oppure se una ruota
anteriore (12) si stacca dal terreno, vengono
subito fermati sia il robot che la rotazione del-
le lame (10).

® Sensore di inclinazione:
Se il robot tagliaerba si inclina notevolmente
in una direzione, vengono subito fermati sia il
robot che la rotazione delle lame (10).

® Sensore ostacoli:
Il robot tagliaerba riconosce gli ostacoli sul
suo percorso. Se il robot tagliaerba entra in
collisione con un ostacolo, vengono subito
fermati sia il robot che la rotazione delle lame
(10) e 'apparecchio torna indietro allontanan-
dosi dall‘ostacolo.

® Unita telecamera:
Il robot tagliaerba dispone di un‘unita te-
lecamera (15) che analizza I‘area di taglio
davanti ad esso (circa 1m?). La telecamera

e rivolta verso il basso e riproduce oggetti di °

un‘altezza massima di 50 cm che si trovano
nel campo dell'immagine. Le immagini da ela-
borare vengono memorizzate solo localmente
e in modo temporaneo sul robot tagliaerba
e vengono continuamente sovrascritte. Il
robot tagliaerba pud riconoscere gli ostacoli
e I‘area di lavoro in cui non c‘é piu prato. Se
il robot tagliaerba incontra un ostacolo o ri-
leva I'assenza di prato, si ferma e ricomincia
a lavorare in una direzione casuale. Il robot
tagliaerba non puo lavorare al crepuscolo o di
notte a causa dell‘unita telecamera. Il periodo
di attivitd dovrebbe essere selezionato in un
orario in cui vi € luce diurna per consentire un
funzionamento affidabile del robot tagliaerba.
In questo modo vengono anche protetti gli
animali crepuscolari di piccole dimensioni,
come ad es. i ricci.

® Sensori di distanza:
Il robot tagliaerba € dotato di sensori di di-
stanza (16) con cui pud rilevare gli ostacoli
presenti sul suo percorso. Se il robot tagliaer-

ba incontra un ostacolo, si ferma e ricomincia o

a lavorare in una direzione casuale.

* Sensore di nastro magnetico
Il robot tagliaerba & dotato di un sensore per
nastro magnetico (29) che rileva un nastro
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magnetico situato sul terreno (27). Se il robot
tagliaerba incontra un nastro magnetico, si
ferma e ricomincia a lavorare in una direzione
casuale. Il nastro magnetico funziona come
un limite virtuale che permette di definire
zone del giardino in cui il robot tagliaerba non
deve lavorare.

Sensore di pioggia:

Il robot tagliaerba & dotato di un sensore di
pioggia (5) per evitare che funzioni quando
piove. Quando il robot tagliaerba riconosce
che sta piovendo, torna alla stazione di ricari-
ca (19) dove viene completamente ricaricato.
Una volta che il sensore di pioggia (5) € di
nuovo asciutto, il robot tagliaerba rimane nella
stazione di ricarica (19) secondo il tempo di
ritardo impostato. Solo a questo punto ripren-
de il lavoro se si trova ancora in un periodo di
attivita. Se il sensore di pioggia (5) € attivato
(consigliato per non danneggiare il prato),

sul display (50) é visibile una nuvola chiara.
Quando il sensore interviene appare una
nuvola scura con un goccia di pioggia. Non
cortocircuitate i due sensori di metallo con
metallo o un altro materiale conduttore. Cio
pud compromettere il corretto funzionamento
del robot tagliaerba.

Modulo GNSS

Il robot tagliaerba calcola la propria posizi-
one e la posizione della stazione di ricarica
(19) tramite un sistema satellitare globale di
navigazione (GNSS). In questo modo il robot
tagliaerba torna piu facilmente alla stazione di
ricarica (19).

Tramite il modulo GNSS il robot tagliaerba
puo calcolare gli orari locali di alba e tramonto
perché il robot tagliaerba non puo lavorare al
crepuscolo o di notte. Il robot tagliaerba pud
quindi funzionare in modo affidabile con la
propria unita telecamera (15).

Con il modulo GNSS il robot tagliaerba cal-
cola continuamente la sua distanza dalla
stazione di ricarica (19). Il robot tagliaerba
puo allontanarsi al massimo 1000 m dalla
stazione di ricarica (19). Se cio avviene ap-
pare un messaggio di errore sul display e
I'apparecchio non puo essere fatto funzionare
nella modalita area principale. Per I'esercizio
nella modalita area secondaria la distanza
dalla stazione di ricarica (19) non é rilevante.
Wi-Fi:

Il robot tagliaerba dispone di un modulo Blu-
etooth Wi-Fi. Lo stato ovvero l'intensita del
Wi-Fi vengono indicati in modo corrispondete
sul display.
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5.3 Preparazione

Se il manto erboso € alto piu di 60 mm deve es-
sere accorciato per non sovraccaricare troppo
I‘apparecchio e diminuire I‘efficienza di funziona-
mento. Utilizzate a tale scopo un convenzionale
tagliaerba o un tagliabordi. Rimuovete dal prato
tutti gli oggetti sparsi che potrebbero essere
danneggiati dal robot tagliaerba o danneggiare il
robot stesso.

Verificate I'area di taglio, il relativo limite del prato
e le aree in cui non deve essere tagliata |‘'erba.
Nei seguenti capitoli di queste istruzioni per 'uso
trovate informazioni su come poter definire limiti
del prato chiari e proteggere determinate aree.
Alcuni ostacoli possono essere riconosciuti per
tempo dal robot tagliaerba e non sono necessarie
complesse operazioni per proteggerli.

Tenete pronti i seguenti attrezzi: martello, pinza,
pinza spelafili e livella (opzionale).

5.3.1 Calcolo della pendenza del prato

Il robot tagliaerba pud superare pendenze fino al
25%. Evitate quindi pendenze maggiori. La pen-
denza puo essere calcolata sulla base del rappor-
to tra I‘altezza superata e la distanza (Fig. 3a).

Esempio: a/b =25 cm/100 cm =25 %

5.3.2 Montaggio della batteria

Per I'esercizio del robot tagliaerba € necessaria
una batteria (A) della serie Power X Change. At-
tenzione: a seconda della variante del modello &
possibile che la batteria (A) non sia compresa tra
gli elementi forniti con il robot tagliaerba. Aprite il
coperchio del vano batteria (9). Premete il tasto di
arresto della batteria (A) e spingete la batteria (A)
nell‘apposito vano. Chiudete il coperchio del vano
batteria (9) e controllate che scatti correttamente
in posizione (Fig. 3b). Per rimuovere la batteria (A)
aprite il coperchio del relativo vano (9). Premete

il tasto di arresto della batteria (A) ed estraete la
batteria (A).

5.4 Stazione di ricarica

5.4.1 Posizione della stazione di ricarica
Determinate innanzitutto la posizione migliore
per la stazione di ricarica (19). E necessaria una
presa elettrica per esterni che fornisca continu-
amente corrente di modo che il robot tagliaerba
funzioni sempre. La stazione di ricarica (19)
deve essere posizionata su una superficie piana
all‘altezza della cotica erbosa. Controllate che

la zona sia in piano e asciutta. Consigliamo di
posizionare la stazione di ricarica (19) sul bordo
dell‘area di taglio. Fate attenzione che il cavo di

alimentazione della stazione di ricarica (19) non
venga posato nell’area di taglio. Esso deve esse-
re eventualmente interrato per evitare che venga
danneggiato dal robot tagliaerba.

Posizionare la stazione di ricarica (19) con il cavo
guida (24) in modo che sia per quanto possibile
facilmente accessibile da tutte le zone e su una
superficie libera e senza ostacoli. Evitate di posi-
zionare la stazione di ricarica (19) in angoli difficili
da raggiungere o zone limitate da punti stretti. Ac-
certatevi che il robot tagliaerba nella stazione di
ricarica abbia una connessione sufficiente al Wi-
Fi. La distanza massima tra la stazione di ricarica
(19) e un limite del prato non deve superare i
1000 m. Cio migliora la sicurezza contro i furti. Nel
caso di distanze maggiori appare un messaggio
di errore sul display (50) e il robot tagliaerba non
puo essere fatto funzionare nella modalita area
principale. Per 'esercizio nella modalita area se-
condaria la distanza dalla stazione di ricarica (19)
non é rilevante.

Si consiglia una distanza massima tra limite del
prato e stazione di ricarica (19) non superiore

a 50 m per garantire un’operazione di taglio ef-
ficiente e automatica. A distanze maggiori dalla
stazione di ricarica (19) puo accadere che la
carica residua della batteria del robot tagliaerba
non sia sufficiente perché I'apparecchio ritorni
alla stazione diricarica (19). Nel caso di aree di
taglio maggiori impiegate una batteria con una
capacita maggiore.

Scegliete un punto all‘ombra perché € meglio se
la batteria viene caricata in un ambiente fresco.
Edifici alti ovvero alberi possono ostacolare il
segnale GNSS, quindi il robot tagliaerba non pud
piu tornare da solo alla stazione di ricarica (19).
Mantenete quindi una distanza adeguata da edi-
fici alti ovvero alberi e controllate che la stazione
di ricarica (19) non sia coperta. Fate inoltre atten-
zione che il cavo guida (24) venga posato dritto

a partire da una distanza di almeno 1 m davanti
alla stazione diricarica (19) e di almeno 0,5 m
dietro la stazione di ricarica (19) (Fig. 4a). Even-
tuali curve proprio davanti alla stazione di ricarica
(19) possono causare difficolta di aggancio per
la ricarica.

5.4.2 Localizzazione della stazione di ricarica
Quando la batteria & quasi scarica il robot taglia-
erba torna alla stazione di ricarica (19) cercando
il cavo guida (24). Tramite il GNSS il robot tagliae-
rba confronta a intervalli regolari la sua posizione
effettiva con la posizione calibrata della stazione
di ricarica. Il robot tagliaerba si sposta in direzione
della stazione di ricarica (19) e cerca ripetuta-
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mente il cavo guida (24). Durante questa proce-
dura il robot tagliaerba si ferma continuamente ed
eventualmente prosegue in un’altra direzione per
trovare il cavo guida (24). Quando il robot taglia-
erba raggiunge le vicinanze del cavo guida (24)
inizia a rilevarne la posizione in base allintensita
del segnale del cavo guida (24) ed eseguendo
movimenti rotatori.

Se durante il lavoro il robot tagliaerba incontra un
ostacolo o un limite del prato, questa posizione
viene memorizzata. Ne nasce una mappatura che
aiuta il robot tagliaerba a trovare piu in fretta la
stazione di ricarica (19).

Quando il robot tagliaerba ha raggiunto il cavo
guida (24) lo segue in senso antiorario fino alla
stazione di ricarica (19). Fate pertanto attenzione
a posizionare la stazione di ricarica (19) orientata
correttamente (Fig. 4a).

5.4.3 Collegamento della stazione di ricarica
all‘alimentatore

1. Prima di collegare la stazione di ricarica (19)
all‘alimentazione di corrente accertatevi che
la tensione di rete sia di 100-240 V e 50/60
Hz.

2. Collegate I'alimentatore (20) direttamente a
una presa elettrica. Non utilizzate il cavo per
altre applicazioni.

3. Non usate un alimentatore (20) danneggiato.
In caso di danni ai cavi o all‘alimentatore (20)
contattate subito un tecnico autorizzato per la
sostituzione.

4. Nonricaricate il robot tagliaerba in un ambi-
ente umido. Non ricaricate il robot tagliaerba
a temperature superiori ai 40 °C o inferiori ai
5°C.

5. Tenete il robot tagliaerba e I‘alimentatore (20)
lontani da acqua, fonti di calore e sostanze
chimiche. Tenete il cavo dell‘alimentatore (20)
lontano da spigoli vivi per evitare danni.

6. Collegate I'alimentatore (20) alla stazione di
ricarica (19) (Fig. 4b).

7. Mettete il robot tagliaerba con linterruttore
principale (7) attivato e la batteria nella stazio-
ne di ricarica (19) e ricaricatelo completamen-
te prima della prima messa in esercizio.

5.4.4 Informazioni sull‘operazione di ricarica

Il robot tagliaerba ritorna alla stazione di ricarica

(19) in una delle seguenti situazioni:

® Siete voi a far tornare indietro il robot tagliaer-
ba in modo manuale.

® La stato di carica della batteria scende sotto
al 30 %.

e |ltempo di lavoro quotidiano € terminato.

Il sensore di pioggia & intervenuto.
® |l robot tagliaerba é surriscaldato.
® Inizia il crepuscolo e per questo motivo I'unita
telecamera potrebbe non funzionare piu cor-
rettamente.
In questi casi il robot tagliaerba cerca il cavo
guida (24) e torna poi automaticamente in senso
orario alla stazione di ricarica (19) seguendo il
cavo guida (24).
Durante I‘'operazione di ricarica della batteria la
spia LED (19a) sulla stazione di ricarica € illu-
minata in rosso. Quando la batteria & completa-
mente carica, la spia LED (19a) sulla stazione di
ricarica (19) é illuminata in verde. La capacita del-
la batteria viene inoltre indicata sul display da un
simbolo della batteria. Durante la ricarica appare
un fulmine sul simbolo della batteria.
Se durante il ritorno alla stazione di ricarica (19)
si dovesse trovare un ostacolo lungo il cavo gui-
da (24), dopo diversi tentativi il robot tagliaerba
rimane fermo davanti all‘ostacolo e non puo raggi-
ungere la stazione di ricarica (19). Rimuovete tutti
gli ostacoli lungo il cavo guida (24). Se la tempe-
ratura della batteria supera i 45 °C, l'operazione
di ricarica viene interrotta per evitare danni alla
batteria. Una volta scesa di nuovo la temperatura,
I‘'operazione di ricarica viene ripresa automatica-
mente.

Se la temperatura dell‘unita di controllo del robot
tagliaerba supera i 65 °C, il robot tagliaerba torna
alla stazione di ricarica (19). Una volta scesa

di nuovo la temperatura, il lavoro viene ripreso
secondo le impostazioni. Se la batteria si scarica
prima che il robot tagliaerba torni alla stazione di
ricarica (19), il robot tagliaerba non puo piu esse-
re avviato. Riportate il robot tagliaerba alla stazio-
ne diricarica (19) e lasciate inserito l'interruttore
principale (7). Il robot tagliaerba viene ricaricato
automaticamente.

5.5 Cavo guida
ATTENZIONE! Un cavo guida tagliato e danni
conseguenti non sono coperti dalla garanzia!

5.5.1 Posa del cavo guida
Il cavo guida (24) pud essere posato sia appog-
giato sul terreno che nel terreno stesso. In caso di
terreno duro e secco i ganci di fissaggio (23) pos-
sono rompersi quando vengono piantati. Irrigate
il prato prima di installare il cavo guida (24) se il
terreno & molto secco.
* Installazione sul terreno
Posate il cavo guida (24) teso sul terreno e
fissatelo con gli appositi ganci (23) acclusi. La
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posizione del cavo guida (24) pud essere poi
adeguata nelle prime settimane di utilizzo del
robot tagliaerba. Dopo un certo tempo il cavo
guida (24) verra pero coperto dall‘erba e non
sara piu visibile. Installate il cavo guida (24)
con i ganci di fissaggio (23) a una distanza
massima di 1 m tra loro. Evitate situazioni in
cui il cavo guida (24) non sia appoggiato sul
terreno. Accertatevi che il cavo guida (24) non
possa essere tranciato dal robot tagliaerba.
Durante il lavoro di taglio il robot tagliaerba
passa sopra al cavo guida con gruppo di tag-
lio attivato.

¢ Installazione nel terreno
Interrate il cavo guida (24) ad una profondita
massima di 5 cm. In questo modo si evitano
per esempio danni al cavo guida (24) durante
operazioni di scarificatura e aerazione.

Attenzione!

Dato che il cavo guida (24) non viene sempre
posato lungo il limite del prato, & importante ri-
cordarsi la posizione del cavo guida (24) per non
danneggiarlo nel caso di successivi lavori in giar-
dino. Fate un disegno schematico o documentate
il percorso con delle foto. Se il cavo guida (24)
non é stato interrato, non dovreste scarificare o
arieggiare il prato nella zona del cavo guida (24)
per evitare di danneggiarlo.

5.5.2 Installazione del circuito guida

® |l cavo guida (24) crea un circuito guida con il
quale il robot tagliaerba riesce a tornare alla
stazione di ricarica (19).

e Posate il cavo guida (24) dritto a partire da
una distanza di almeno 1 m davanti alla sta-
zione diricarica (19) e di almeno 0,5 m dietro
la stazione di ricarica (19) (Fig. 4a). Eventuali
curve proprio davanti alla stazione di ricarica
(19) possono causare difficolta di aggancio
per la ricarica.

® La superficie minima racchiusa dal cavo
guida (24) dovrebbe essere di almeno 5 m?
(Fig. 4a). Si consiglia di impiegare l'intera
lunghezza del cavo guida (24) e di posarlo
se possibile formando un quadrato. Il circuito
guida dovrebbe venire definito in modo che il
robot tagliaerba possa tornare facilmente alla
stazione di ricarica (19) da ogni zona del giar-
dino.

e Ladistanza fra due cavi guida (24) deve esse-
re di almeno 0,8 m (Fig. 4a).

® | cavi guida (24) non si devono incrociare.

® Fate attenzione che non ci siano ostacoli sui
cavi guida (24).

* Fate attenzione che a sinistra e a destra del
cavo guida (24) non ci siano ostacoli per ca.
30 cm (Fig. 4c). Tenetevi lontani dal bordo del
giardino e da pietre da pavimentazione alte.
Se il viottolo & allo stesso livello della super-
ficie erbosa potete posare il cavo guida (24)
senza rispettare la distanza.

5.6 Collegamento alla stazione di ricarica
Portate a termine la posa di tutto il cavo guida (24)
prima di collegare I‘estremita libera alla stazione
diricarica (19).

Staccate la spina dalla presa prima di collegare

il cavo guida (24) alla stazione diricarica (19). Il
cavo guida é gia in parte premontato alla stazione
diricarica. Il cavo guida & infatti gia condotto al di
sotto della stazione diricarica e fissato all‘attacco
nero a sinistra. Controllate che questo collega-
mento sia ben serrato.

Dopo aver posato il cavo guida (24) conducete
I'estremita libera attraverso il foro e collegatela
allattacco destro rosso (Fig. 4d).

Attenzione! | cavi guida (24) non si devono in-
crociare!

Effettuate poi il collegamento all‘alimentazione
di corrente. Dopo una corretta installazione
I'indicatore LED (19a) della stazione di ricarica
(19) dovrebbe rimanere illuminato in verde. Se il
LED non si illumina verificate per prima cosa gli
attacchi.

Se il LED ¢ illuminato, ma non rimane illuminato in
verde, leggete la tabella ,Indicazioni della stazio-
ne di ricarica ed eliminazione degli errori* alla fine
di queste istruzioni per l‘uso.

5.7 Area di taglio - Ostacoli e limiti dell’area
di taglio
5.7.1 Limite del prato
L’area di taglio deve essere definita da un limite
del prato chiaro su tutto il perimetro. Familiarizzate
con le possibilita di definizione di un limite del
prato descritte in questo capitolo. Iniziate poi in
un punto qualsiasi del limite del prato a verificare
il bordo del giardino e seguitelo muovendovi in
cerchio fino a tornare al punto di partenza.
Le aree interne alla superficie di lavoro che de-
vono essere escluse vanno anch’esse delimitate
da un limite del prato chiaro. A questo scopo
seguire la stessa procedura che per i limiti esterni
dell’area di taglio.
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Punti stretti

Se nella superficie del prato ci sono punti
stretti, il robot tagliaerba puo tagliare I'erba se
il corridoio & largo almeno 1,2 m e lungo max.
8 m (Fig. 5a). Nel caso di punti stretti lunghi

e angusti pud capitare che il robot tagliaerba
non riesca piu a tornare alla stazione di rica-
rica (19).

Distanza dal limite del prato

Quando il robot tagliaerba si avvicina al limite
del prato, esso viene riconosciuto dall’'unita
telecamera (15) anteriore del robot tagliaer-
ba. La distanza dalla superficie senza prato
dovrebbe essere di almeno 30 cm (Fig. 5b).
Fate attenzione che non ci siano dislivelli sul
limite del prato, perché il robot tagliaerba deve
prima oltrepassare esattamente tale limite del
prato prima di fermarsi e proseguire in un’altra
direzione. Aiuole piu basse o bordi in pietra
piu alti possono causare danni al robot tag-
liaerba. Controllate regolarmente che i limiti
del prato non siano coperti di vegetazione,
altrimenti il robot tagliaerba potrebbe uscire
dall’area di taglio. Il limite del prato puo essere
anche delimitato con lastre piatte creando
cosi una chiara separazione rispetto all’area
di taglio.

Distanza dal limite del prato in presenza
di acqua

Generalmente il robot tagliaerba riconosce
con affidabilita il limite del prato nel modo
sopra descritto. Tuttavia pud succedere che il
robot tagliaerba oltrepassi il limite del prato,
pertanto consigliamo di mantenere una dis-
tanza tra limite del prato e acqua (laghetto,
piscina ecc.) di circa 50 cm (Fig. 5¢). Per pro-
teggere il robot tagliaerba in modo affidabile
consigliamo in alternativa di delimitare 'area
con I'acqua con un bordo sopraelevato.
Limite del prato con bordo alto 25 cm.
Con i sensori di distanza (16) il robot tagliae-
rba riconosce ostacoli con un’altezza minima
di 25 cm (Fig. 5d). Per questo potete anche
definire il limite del prato impiegando ostacoli
di una certa altezza. Il robot tagliaerba si fer-
ma a una distanza di circa 20 cm dall’ostacolo
e si gira per continuare 'operazione di taglio
in un’altra direzione. Attenzione! - In questo
caso il robot tagliaerba non taglia I'erba fino al
limite del prato e rimane un’area non tagliata
dica.20 cm.

Limite del prato con bordo alto 10 cm
Grazie ai sensori di collisione il robot tagliae-
rba pud anche urtare contro ostacoli inferiori
a 25 cm. Anche in questo modo & quindi

possibile definire un limite del prato. Fate at-
tenzione che si tratti di una limitazione stabile
di almeno 10 cm (Fig. 5e).

5.7.2 Ostacoli
Gli ostacoli sono oggetti che si trovano nell’area
di taglio. Il robot tagliaerba pud riconoscere molti
ostacoli attraverso i sensori. Gli oggetti fragili,
instabili e di valore devono essere eventualmente
protetti. Si vedano al riguardo le possibilita di de-
finizione di un limite del prato precedentemente
descritte.
e Ostacoli di altezza superiore a 25 cm
(Fig. 5f)
Gli ostacoli fissi con un‘altezza superiore a 25
cm e una larghezza minima di 3 cm, come ad
es. alberi, pareti, recinzioni, mobili da giardino
ecc., vengono rilevati dai sensori di distanza
(16). Se il robot tagliaerba incontra un ostaco-
lo, si ferma e continua I‘'operazione di taglio in
un‘altra direzione. In questo caso non vengo-
no tagliati ca. 20 cm fino a un ostacolo.
e Ostacoli di altezza inferiore a 25 cm
(Fig. 59)
Se un ostacolo non viene riconosciuto dai
sensori di distanza (16), il robot tagliaerba
collide con esso e si attivano i sensori di col-
lisione. Il robot tagliaerba si ferma e continua
I‘'operazione di taglio in un‘altra direzione. Gli
ostacoli devono avere un’altezza di almeno
10 cm. Proteggete oggetti instabili e fragili con
una limitazione.
® Pietre e ostacoli bassi di altezza inferiore
al0cm
Pietre, rocce e ostacoli di altezza inferiore
ai 10 cm nell‘area di taglio devono essere
protetti, perché altrimenti il robot tagliaerba
puo passarci sopra. Cid pud causare danni
e il blocco del robot tagliaerba. (vedi capitolo
“Limite del prato”).
Gli alberi vengono trattati dal robot tagliaerba
come ostacoli. Ma se dal terreno dovessero
sporgere radici con un‘altezza inferiore a
10 cm, tale zona dovrebbe essere protetta.
Questo impedisce danni alle radici e al robot
tagliaerba.

5.7.3 Nastro magnetico (Fig. 5h-I)

A volte ostacoli che non riflettono bene il segnale
di distanza emesso dal robot tagliaerba (ad es. re-
cinto, siepe) non vengono riconosciuti 0 vengono
riconosciuti solo troppo tardi. Anche gli ostacoli
che formano un contrasto ottico debole rispetto
alle aree di taglio possono essere riconosciuti
solo con difficolta. Tali zone possono essere pro-
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tette con il nastro magnetico (27) in modo che il

robot tagliaerba cambi direzione senza contatto e

in modo sicuro.

Il nastro magnetico (27) serve come limite mobile

e temporaneo nell‘area di taglio. | sensori elettro-

magnetici montati nel robot tagliaerba riconosco-

no il nastro magnetico (27) e raggiunto tale limite

I'apparecchio si gira in un’altra direzione. In ques-

to modo & possibile limitare aree del giardino in

cui non deve essere tagliata I‘'erba, come ad es.:

® Limitazione temporanea di un‘area del giar-
dino per una festa, in cui temporaneamente il
robot tagliaerba non deve lavorare.

® Installazione di un trampolino o di una piscina
nell’area di taglio durante i mesi estivi.

® Un albero appena piantato € ancora molto
delicato e nei primi tempi dovrebbe essere
protetto da urti del robot tagliaerba.

® Nel giardino si desidera creare un prato fiorito
stagionale che attira gli insetti. Il robot taglia-
erba non deve lavorare in quest’area che va
protetta gia quando viene realizzata.

® Inuna zona viene seminato un nuovo prato
che allinizio deve essere protetto. Il terreno
non & ancora stabile e deve prima formarsi
una robusta cotica erbosa.

Posate il nastro magnetico (27) a una distanza di
pochi centimetri dalla relativa zona ovvero dal re-
lativo oggetto. Accorciate il nastro magnetico (27)
in base alle necessita (lunghezza minima 50 cm).
Per il riconoscimento sicuro di un limite continuo
sulla base di piu sezioni di nastro magnetico non
si dovrebbe superare una distanza massima di 8
cm tra le rispettive estremita (Fig. 5k). Accertatevi
che il limite esterno dell’area di taglio sia definito
da una limitazione ottica o fisica. Fissate il nastro
magnetico (27) al terreno con gli appositi ganci
(23) a una distanza massima di 1 m.

Mantenete una distanza di almeno 80 cm dal cavo
guida (24) e tra due aree di delimitazione diverse
in modo che il robot tagliaerba possa passare
senza problemi tra di esse. (Fig. 5l).

Evitate di posare il cavo magnetico (27) su pendii
perché in questo caso il robot tagliaerba potrebbe
scivolare sull’area delimitata senza riconoscere

il limite.

Proprio come il cavo guida (24), il nastro magne-
tico (27) pu0 essere installato sia sul terreno che
nel terreno stesso a una profondita di ca. 5 cm.
Fate attenzione che il nastro magnetico (27) non
venga posato troppo in profondita nel terreno per-
ché altrimenti non puo piu essere garantito che il
robot tagliaerba lo riconosca con affidabilita.
5.7.4 Area principale e secondaria (Fig. 5m)

Per area secondaria (B) si intende una zona di
lavoro che non é collegata direttamente all’area
principale (A), ad es. un punto stretto. Il robot
tagliaerba non puo raggiungere in modo diretto e
autonomo un’area secondaria.

Per poter tagliare I'erba dell’area secondaria (B)
dovete portare il robot tagliaerba in tale zona (B)
manualmente. Il robot tagliaerba deve essere atti-
vato con l'interruttore principale (7). Avviate qui il
programma di taglio desiderato e selezionate nel
sottomenu ,Area secondaria“ (vedi ,Impostazioni
del robot tagliaerba). Nell’area secondaria (B) il
tagliaerba non cerchera di tornare alla stazione
diricarica (19) quando il livello di carica della
batteria & basso. Il robot tagliaerba funziona fino a
che la batteria & scarica. Poi si deve o ricaricare la
batteria o riportare il robot tagliaerba alla stazione
diricarica (19).

Attenzione!

Il robot tagliaerba pud allontanarsi al massimo
1000 m dalla stazione di ricarica (19). Se cio av-
viene appare un messaggio di errore sul display
(50) e 'apparecchio non pud essere fatto funzio-
nare nella modalita area principale. Per I'esercizio
nella modalita area secondaria la distanza dalla
stazione di ricarica (19) non é rilevante.

5.7.5 Distanza da altre aree di taglio
Mantenete una certa distanza da altre aree di
taglio (ad es. dei vicini) che impiegano un filo pe-
rimetrale. Il segnale creato dal filo perimetrale pud
causare problemi nel ritorno del robot tagliaerba
alla propria stazione diricarica (19).

5.8 Modulo GNSS

5.8.1 Calibrare la posizione della stazione di
ricarica

Il robot tagliaerba deve calibrare la posizione della

stazione di ricarica (19) con un sistema satellitare

globale di navigazione (GNSS) per ritrovare il pe-

rimetro virtuale e la stazione di ricarica (19).

A questo fine mettete il robot tagliaerba pronto per
I'esercizio con interruttore principale (7) attivato
nella stazione di ricarica (19). Durante la procedu-
ra di calibrazione varia la luminosita del simbolo
GNSS sul display (50). Una volta terminata tale
procedura il simbolo GNSS rimane illuminato o
lampeggia se il segnale & debole. Questa proce-
dura pud richiedere alcuni minuti.

Assicuratevi che la definizione della posizione
non sia impedita da una schermatura o da una
copertura. Evitate di posizionare la stazione di
ricarica (19) vicino a edifici alti. Mantenete una
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distanza adeguata da edifici alti ovvero alberi.

In determinate circostanze in questo caso non &
possibile una calibrazione a causa della mancan-
za di segnale.

5.8.2 Mappatura

Se il robot tagliaerba deve tornare alla stazione di
ricarica (19), esso calcola la distanza dalla stazio-
ne diricarica (19) con il modulo GNSS. Se andan-
do alla stazione di ricarica (19) il robot tagliaerba
incontra un bordo del giardino o altri ostacoli, ne
memorizza la relativa posizione ed effettua una
mappatura dell‘area di taglio. In questo modo il ro-
bot tagliaerba torna piu velocemente alla stazione
diricarica (19) mano a mano che viene usato.

5.8.3 Cancellare la mappa

Per cancellare tutte le informazioni GNSS sul ro-
bot tagliaerba dovete selezionare nel menu delle
impostazioni il punto ,Protocollo tagliaerba®, poi il
punto ,,Cancellare mappa“ e confermare. Ora il ro-
bot tagliaerba deve essere riportato nella stazione
diricarica (19) per calibrare di nuovo la posizione
della stazione di ricarica (19). In caso di modifiche
rilevanti dell’area di taglio nel giardino consigliamo
di cancellare la mappa del robot tagliaerba. Sulla
carta del robot tagliaerba possono inoltre influire
aspetti dovuti al tempo, come ad esempio zone
del prato ingiallite durante i mesi estivi oppure le
foglie cadute in autunno. Anche in questi casi can-
cellate la carta come descritto in precedenza. In
questi casi consigliamo di sospendere I'esercizio
automatico e di impiegare I'apparecchio in moda-
lita area secondaria nei punti adatti del giardino.

5.9 Limiti del giardino e relativa qualita

Per garantire il suo esercizio sicuro senza filo
perimetrale il robot tagliaerba verifica i confini
dell’area di taglio con l'unita telecamera (15).
Lunita telecamera (15) analizza I'aera di taglio
davanti al robot tagliaerba (ca. 1m?). Se il robot
tagliaerba raggiunge un limite dell’area di taglio
puo definir un valore di qualita del limite in base a
determinati parametri.

5.9.1 Inizializzazione - Messa in esercizio
Fate attenzione che la batteria del robot ta-
gliaerba sia completamente carica prima di
iniziare 'inizializzazione.

In questo modo il robot tagliaerba pud concludere
il calcolo di un valore di riferimento in una sola
procedura. Se la carica della batteria non & suffici-
ente per l'inizializzazione, il robot tagliaerba torna
in modo autonomo alla stazione di ricarica (19)

e riprende automaticamente il lavoro al prossimo

processo di avvio.

Per definire I'affidabilita dei limiti dell’area di taglio
deve essere creato un valore di riferimento indivi-
duale per ogni area, relativo al funzionamento del
robot tagliaerba.

Per definire il valore di riferimento il robot tagliae-
rba si sposta come di consueto in una direzione
casuale nell’area di taglio. Se il robot tagliaerba
incontra un limite o un ostacolo, si ferma e valuta
I'area di taglio davanti ad esso. Poi il robot tagliae-
rba ricomincia a lavorare in una direzione casuale.
Per motivi di sicurezza I'inizializzazione viene
eseguita con gruppo di taglio disattivato.

Se il robot tagliaerba incontra un limite dell’area di
taglio, essa viene valutata e indicata in modo cor-
rispondente sul dsplay. Un simbolo del prato che
appare in modo stabile sul display indica un limite
affidabile, mentre un simbolo che continua a lam-
peggiare rappresenta un limite insicuro. Per una
determinazione affidabile del valore di riferimento
sono necessari almeno 200 contatti con un limite
dell’area di taglio. Dopo oltre 200 contatti viene
verificata 'affidabilita del valore di qualita del limi-
te. Se il robot tagliaerba decide che il valore non &
ancora sufficientemente affidabile esso continua
l'inizializzazione per altri 200 contatti.

Se l'inizializzazione ha avuto successo ed € stato
possibile creare un valore di qualita del limite
affidabile, il robot tagliaerba inizia a tagliare I'area
di taglio sulla base delle impostazioni del tempo
di taglio.

Se non é stato possibile creare un valore di riferi-
mento affidabile, il robot tagliaerba si ferma e su
display (50) appare un messaggio di errore. Veri-
ficate i limiti dell’area di taglio e correggete quelli
che non possono essere distinti chiaramente
dall’area di taglio. Fate attenzione che I'area di ta-
glio si differenzi chiaramente dall’area circostante.
Cancellate prima il valore di riferimento esistente
(v. 5.9.4) e ripetete poi 'inizializzazione.

5.9.2 Verifica della qualita del limite durante
I'esercizio

Mentre & in esercizio automatico il robot tagliaer-

ba verifica a intervalli regolari se il valore di qualita

del limite dell’area di taglio € cambiato rispetto

al valore di riferimento definito durante il tragitto

di inizializzazione. Qualora la qualita del limite

dell‘area di taglio sia molto peggiorata, il robot

tagliaerba rimane nella stazione diricarica e lo

indica con un corrispondente messaggio di errore

sul display.

-108 -

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 108

29.08.2024 09:07:33



Simbolo del cavo guida rimane illuminato

Il robot tagliaerba si trova all‘interno o nelle vi-
cinanze del perimetro virtuale. Oppure il robot
tagliaerba & nella stazione di ricarica (19), ma non
viene ricaricato.

Simbolo del cavo guida lampeggia

Il robot tagliaerba si trova molto lontano dal peri-
metro virtuale oppure & interrotta I‘alimentazione
di corrente della stazione di ricarica (19). Il cavo di
guida (24) non é collegato correttamente o & dan-
neggiato. Il robot tagliaerba si trova nella stazione
di ricarica (19) e viene caricato.

5.9.3 Esercizio del robot tagliaerba in aree
secondarie
Il robot tagliaerba pud creare un valore specifico
per I'area principale e I'area secondaria. Per
questo & necessario eseguire un’inizializzazione
su ogni nuova area secondaria. E permesso im-
piegare il robot tagliaerba solo su un’area secon-
daria. Se volete impiegare il robot tagliaerba su
un’altra area secondaria, € assolutamente neces-
sario cancellare il valore di qualita del limite per
'area secondaria ed eseguire un’inizializzazione.

5.9.4 Cancellare i valori

Dopo una pausa di inattivita prolungata i valori

di qualita del limite possono essere cambiati, e
questo puo causare errori nella stagione succes-
siva. Si consiglia quindi di cancellare ogni anno
all'inizio della stagione il valore di qualita del limite
e definire un nuovo valore di riferimento. In questo
modo pud essere garantito un esercizio piu sicuro
e affidabile del robot tagliaerba.

Per cancellare i valori di riferimento sul robot tag-
liaerba dovete selezionare nel menu delle impos-
tazioni il punto ,,Protocollo tagliaerba®, poi il punto
~Cancellare valori limite“ e confermare.

5.10 Accensione e verifica dell‘installazione
5.10.1 Verifica dell’installazione di cavo guida
e stazione di ricarica (Bild 6a)
Non appena lindicatore LED (19a) della stazione
diricarica (19) € illuminato in verde, I‘area di taglio
€ pronta per il robot tagliaerba. Accertatevi prima
che i ganci di fissaggio (23) del cavo guida (24)
siano completamente inseriti nel terreno.
Mettete il robot tagliaerba all‘interno del perimetro
virtuale a una distanza ravvicinata dietro la stazi-
one diricarica (19) per verificare se possibile la
distanza completa del cavo guida (24). Durante
questa operazione il robot tagliaerba non dovreb-
be ancora trovarsi sul cavo guida (24) ed essere
rivolto verso il cavo guida (24). Attivate (ON)

I'interruttore principale (7) (Fig. 8).

Premete il tasto di STOP (3) e aprite la coper-
tura del pannello di comando (13). Sbloccate

il robot tagliaerba inserendo il PIN (si veda il
capitolo “Funzione di blocco/PIN”). Premete il
tasto “MODE” (52). Selezionate poi con i tasti di
navigazione (55) il punto “Alla stazione” e con-
fermate premendo il tasto “OK” (56). Premete il
tasto “START” (53) e chiudete poi la copertura del
display. Ora il robot tagliaerba cerca il cavo guida
(24) per trovare la stazione di ricarica (19). Duran-
te questa operazione il robot tagliaerba si sposta
per prima cosa in avanti fino a raggiungere il cavo
guida (24). Eventualmente il robot tagliaerba pud
fermarsi poco prima di esso per orientarsi di nuo-
vo. A questo punto il robot tagliaerba segue il cavo
guida (24) in senso antiorario. Fate attenzione che
non ci siano oggetti sul cavo guida (24).

La batteria del robot tagliaerba viene ora ricari-
cata completamente. In caso di problemi durante
I‘aggancio & possibile che la stazione di ricarica
(19) debba essere riposizionata e riallineata fino
a quando I‘aggancio avviene senza difficolta. Con
il tasto rosso di STOP (3) potete fermare il robot
tagliaerba in qualsiasi momento. Dopo aver azio-
nato il tasto di STOP (3), il robot tagliaerba viene
fermato e attende ulteriori istruzioni. Verificate
anche i punti a una distanza maggiore dal peri-
metro virtuale o le aree collegate da punti stretti.
Ripetete la procedura descritta in precedenza

e fate tornare il robot tagliaerba alla stazione di
ricarica (19).

5.10.2 Verifica dell’area di taglio (Fig. 6b)
Per verificare i limiti dell’area di taglio seguite

il limite del prato e verificate se tutta I'area di
taglio € definita da delimitazioni ovvero ostacoli.
Ripetete questa procedura con tutte le aree che
devono essere escluse, come ad es. aiuole,
piscina, laghetto, e verificate che siano delimi-
tate chiaramente in tutti i punti. In punti critici,
dei quali non siete sicuri che il robot tagliaerba li
possa riconoscere, consigliamo di eseguire una
verifica. A questo fine mettete il robot tagliaerba
a distanza di 1 m dal punto da verificare. Il robot
tagliaerba dovrebbe essere rivolto verso il punto
da verificare. Verificate anche aree protette da un
nastro magnetico (27). Poi avviate il robot tagli-
aerba come descritto nel capitolo 6.5.3 Il robot
tagliaerba si sposta prima in avanti e dovrebbe poi
riconoscere il limite del prato o I'ostacolo. Potete
interrompere la procedura in qualsiasi momento
con il tasto STOP (3). Ripetete la procedura per
tutti i punti di cui non siete sicuri.
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5.10.3 Verifica della posizione della stazione
di ricarica (Fig. 6¢)
Verificate la posizione della stazione di ricarica
(19), posizionando il robot tagliaerba dopo la cali-
brazione in diversi punti della superficie erbosa e
facendogli poi cercare la stazione di ricarica (19).
Fate ora ritornare il robot tagliaerba alla stazione
di ricarica come descritto nel capitolo 6.5.4. Pote-
te interrompere la procedura in qualsiasi momen-
to con il tasto STOP (3). Eventualmente adeguate
I'area, la posa del cavo guida (24) e la posizione
della stazione di ricarica (19).

5.11 Fissaggio della stazione di ricarica

Una volta garantito il corretto funzionamento del
robot tagliaerba e trovata una posizione adeguata
per la stazione di ricarica (19), la stazione dirica-
rica (19) deve essere fissata con le viti di fissaggio
(21). Avvitate le viti di fissaggio (21) completa-
mente nel terreno con la chiave esagonale (22)
(Fig. 7).

5.12 Indicazione di carica della batteria
Premete I'interruttore per l'indicazione di carica
della batteria. L'indicazione di carica della batteria
segnala lo stato di carica per mezzo di 3 LED (Fig.
12b).

Tutti e 3 i LED sono illuminati:
La batteria & completamente carica.

1 LED o 2 LED sono illuminati:
La batteria dispone di una sufficiente carica resi-
dua.

1 LED lampeggia:
La batteria & scarica, ricaricatela.

Tutti i LED lampeggiano:

La temperatura della batteria & scesa al di

sotto del valore minimo. Togliete la batteria
dall'apparecchio e lasciatela un giorno a tempe-
ratura ambiente. Se I‘errore si presenta di nuovo,
la batteria si & scaricata completamente ed &
difettosa. Togliete la batteria dall‘apparecchio. Una
batteria difettosa non deve piu venire usata ovve-
ro ricaricata.

Attenzione!

Se utilizzate una batteria Multi-Ah (ad es. 4-6 Ah)
impostate sempre la capacita maggiore. Non &
necessario utilizzare la capacita minore della
batteria del robot tagliaerba per aumentare la sua
durata utile dato che si scarica e ricarica con soll-
ecitazioni ridotte.

5.13 Ricarica della batteria con il caricabat-
terie

In esercizio normale la batteria (A) del robot tagli-

aerba viene caricata tramite la stazione di ricarica

(19). Per I'utilizzo indipendente della batteria (A)

della serie Power X Change, questa puo essere

caricata con un caricabatterie Power X Charger
esterno. Attenzione! — A seconda della variante

del modello & possibile che il caricabatterie (B)

non sia compreso tra gli elementi forniti con il ro-

bot tagliaerba.

1. Controllate che la tensione di rete indicata
sulla targhetta corrisponda alla tensione di
rete a disposizione. Inserite la spina di alimen-
tazione del caricabatterie (B) nella presa di
corrente. Il LED verde inizia a lampeggiare.

2. Inserite la batteria (A) sul caricabatterie (B)
(Fig. 12a).

3. Al punto ,Indicatori caricabatterie” trovate una
tabella con i significati degli indicatori LED sul
caricabatterie.

Durante la ricarica la batteria si puo riscaldare un
po‘. Ma cio € del tutto normale.

Se laricarica della batteria non fosse possibile,

verificate

® che sia presente tensione di rete sulla presa
di corrente

e che ci sia un perfetto contatto dei contatti di
ricarica;

Se continuasse a non essere possibile ricaricare
la batteria, inviate

o il caricabatterie

® elabatteria

al nostro servizio di assistenza clienti.

Per un invio corretto contattate il nostro ser-
vizio di assistenza clienti o il punto vendita
dove avete acquistato I’'apparecchio.

Nel caso di invio o smaltimento di batterie
ovvero di apparecchi a batteria metteteli in
sacchetti di plastica separati per evitare cor-
tocircuiti e incendi!

Per ottenere una lunga durata della batteria si
deve provvedere alla sua puntuale ricarica. Cio
comunque necessario quando ci si accorge della
diminuzione delle prestazioni dell‘apparecchio.
Non permettete mai che la batteria si scarichi
completamente. In questo caso la batteria infatti
subisce danni!
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6. Uso

6.1 Interruttore principale

Il robot tagliaerba € dotato di un interruttore princi-
pale (7). Con linterruttore principale (7) accende-
te (ON) e spegnete (OFF) il robot tagliaerba (Fig.

8). Dopo I‘accensione del robot tagliaerba, questo
viene bloccato con il PIN.

6.2 Pannello di comando

Il robot tagliaerba € stato gia programmato in
fabbrica e configurato con impostazioni standard.
Queste possono tuttavia essere modificate se
necessario. Anche se le impostazioni di fabbrica
sono adatte per la maggior parte dei giardini,
dovreste comunque informarvi sulle opzioni dis-
ponibili.

Spiegazione del pannello di controllo con dis-
play LCD (Fig. 9)

50. Display LCD

51. Tasto “SET” - Tasto di impostazione

52. Tasto “MODE” - Tasto del programma di taglio
53. Tasto “START” - Tasto di avvio

54. Tasto “BACK” - Tasto per tornare indietro

55. Tasti di navigazione

56. Tasto “OK” - Tasto di conferma

6.3 Regolazione dell‘altezza di taglio
Attenzione! La regolazione dell‘altezza di taglio
deve essere eseguita solamente a robot tagliaer-
ba spento. A tale fine premete il tasto di STOP (3).
Il robot tagliaerba consente di adeguare in conti-
nuo l‘altezza di taglio con I‘apposita regolazione
(4) tra 20 e 60 mm e di controllarla sulla scala.

Se il manto erboso ¢ alto piu di 60 mm deve
essere accorciato ad almeno 60 mm per non
sovraccaricare troppo lI‘apparecchio e diminuire
I‘efficienza di funzionamento. Utilizzate a tale sco-
po un convenzionale tagliaerba o un tagliabordi.
Al termine dell‘installazione I‘altezza di taglio pud
essere adeguata con l‘apposita regolazione (4).
Iniziate sempre con un‘altezza di taglio piu alta e
riducetela poco per volta fino all‘altezza deside-
rata.

6.4 Funzione di blocco / PIN

La funzione di blocco evita un impiego non au-
torizzato del robot tagliaerba senza un codice
valido. A tale scopo dovete immettere un codice di
sicurezza personale di quattro cifre.

Sbloccaggio

Prima di mettere in esercizio il robot tagliaerba
dovete immettere il PIN corretto (PIN standard:
,0-0-0-0%). Immettete il PIN utilizzando i tasti di
navigazione (55).

PIN standard:
0000

Nuovo PIN:

Cambiare PIN

Per cambiare il PIN procedete nel modo seguen-

te:

1. Sbloccate il pannello di comando.

2. Per eseguire le impostazioni premete innanzi-
tutto il tasto “SET” (51).

3. Nel menu del display LDC (50) usate i tasti di
navigazione (55) per andare al punto ,Gene-
rali“ e poi ,Codice PIN*.

4. Per prima cosa immettete il PIN attuale (PIN
standard: 0-0-0-0) tramite i tasti di navigazio-
ne (55).

5. Poiimmettete il vostro PIN personale sempre
tramite i tasti di navigazione (55).

6. Confermate le impostazioni effettuate.

7. Ripetete I'operazione 5 e 6 per confermare il
nuovo PIN.

8. Attenzione! Prendete nota del nuovo PIN!

Richiesta del PIN in caso di perdita
Tenete pronti la ricevuta e il numero di serie del
robot tagliaerba. Vi servono per ricevere il PIN!

Variante A:

1. Con display bloccato premete il tasto ,SET*
(51) per 6 secondi.

2. Sul display (50) appare ora il PUK.

3. Contattate il servizio clienti per ricevere il vos-
tro PIN.

Variante B:

1. Collegate una penna USB vuota alla porta
USB (14) come indicato nella figura (Fig. 11).

2. llrobot tagliaerba memorizza automatica-
mente il PUK sulla penna USB ed emette un
segnale acustico al termine dell’operazione.

3. Estraete la penna USB. Trasferite i dati della
penna USB in un computer. Il robot tagliae-
rba ha creato un file di testo (*.txt). Questo
file contiene un PUK, un codice personale.
Contattate il servizio clienti per ricevere il vos-
tro PIN.

111 -

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 111

29.08.2024 09:07:34



6.5 Impostazioni del robot tagliaerba

Nel menu principale del display LCD (50) trovate
le impostazioni attuali di data e ora del robot ta-
gliaerba e lo stato di carica attuale della batteria.
Nella barra dei simboli viene mostrato anche lo
stato del sensore di pioggia, del segnale del filo,
del modo selezionato, di GNSS e Wi-Fi. Tramite

il pannello di comando avete la possibilita di ese-
guire le impostazioni del robot tagliaerba premen-
do il tasto ,SET“ (51) e di avviare 'apparecchio
con diversi programmi di taglio premendo il tasto
,MODE*" (52). Utilizzando i tasti di navigazione
(55) passate al punto desiderato per eseguire le
impostazioni. Premete il tasto “BACK” (54) per
uscire dal rispettivo menu.

6.5.1 Programmi di taglio — Tasto ,,MODE*“ (52)
Nel menu ,MODE" con l‘aiuto dei tasti di navigazi-
one (55) potete scegliere tra i due modi operativi
Manuale e Orario programmato oppure far ritor-
nare il robot tagliaerba alla stazione di ricarica.

Manuale:

Qui potete selezionare al di fuori dell‘orario pro-
grammato se il robot tagliaerba deve tagliare in
modo normale oppure se deve essere eseguito lo
Spot mowing. Avete la possibilita di scegliere fra
area principale e area secondaria. Per informazio-
ni piu dettagliate sulle due aree si veda il capitolo
“Messa in esercizio”

al punto “Area di taglio”.

Spot Mowing

Pud capitare che il robot tagliaerba non tagli in
modo sufficiente alcune zone del prato. Posiziona-
te il robot tagliaerba in un punto desiderato e av-
viatelo. Il robot tagliaerba iniziera a tagliare il prato
con un movimento a spirale fino quando incontra
un ostacolo oppure la telecamera non riconosce
un superficie da tagliare. Il robot tagliaerba conti-
nua fino a quando la batteria & scarica e poi torna
alla stazione diricarica.

Ritorno alla stazione di ricarica
Fate ora ritornare il robot tagliaerba alla stazione
diricarica (19) come descritto nel capitolo 6.5.4.

Orari programmati:

Il periodo di attivita del robot tagliaerba & limitato
da alba e tramonto. | valori attuali sono indicati sul
display nel menu ,Orari programmati*.

Se I‘ora di avvio precede I‘'ora dell‘alba indicata (in
alto a sinistra sul display), allora il robot tagliaerba
iniziera I'esercizio di taglio solo all‘ora dell‘alba.
Se la fine delle operazioni di taglio € dopo I‘ora

del tramonto indicata (in alto a destra sul display),
allora il robot tagliaerba ritornera alla stazione di
ricarica gia a questa ora indicata e non a quella
definita.

Importante!

L‘ora dell‘alba e del tramonto calcolata dal
robot tagliaerba viene indicata con una diffe-
renza di sicurezza di 30 minuti per garantire
un esercizio senza errori.

Con l‘aiuto dei tasti di navigazione (55) € possibile
in questa modalita impostare gli orari di taglio per
ciascun giorno. Per ciascun giorno si possono
impostare due intervalli di taglio. Potete copiare
gli intervalli di taglio definiti anche in altri giorni,
oppure programmarli in modo specifico per ogni
giorno.

Se definite due intervalli di taglio per un giorno,
tali intervalli di taglio non devono sovrapporsi e in-
oltre gli intervalli di taglio devono essere generati
all‘interno di un giorno. Gli intervalli di taglio non
devono estendersi al giorno successivo.

Se volete cancellare un intervallo di taglio
impostato, dovete impostare tale intervallo di
taglio su 00:00-00:00.

Per impostare il tempo di taglio si consigliano
come regola generale 8 ore al giorno per una
superficie di 500 m?. Il tempo di lavoro selezionato
deve essere adeguato in base alle dimensioni e
alla complessita del giardino.

6.5.2 Impostazioni - Tasto ,,SET“

Con il tasto “SET” (51) potete eseguire le im-
postazioni fondamentali del robot tagliaerba.
Utilizzando i tasti di navigazione (55) passate al
punto desiderato e poi confermate o annullate
le impostazioni eseguite con il tasto “OK” (56) o
“BACK” (54).

Percorso di ritorno

E possibile impostare il tratto di ritorno che il robot
tagliaerba percorre uscendo dalla stazione di
ricarica (19). Il robot tagliaerba si sposta in retro-
marcia per la distanza impostata prima di andare
nell’area di taglio. Accertatevi che il robot tagliaer-
ba non esca dalla zona di taglio a causa del tratto
di ritorno impostato.

Sensore pioggia

Questa impostazione permette di programmare il

sensore di pioggia (5). Limpostazione di fabbrica

standard per il sensore € “ON”. Potete attivare ov-
vero disattivare il sensore di pioggia (5) e regolare
il suo tempo di ritardo. Il tempo di ritardo definisce
il tempo in cui il robot tagliaerba continua a rima-
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nere nella stazione diricarica (19) dopo che il
sensore di pioggia (5) si € asciugato.

Protocollo tagliaerba

In questo sottopunto potete richiamare la memo-
ria degli errori e cancellare la mappa, i valori limite
o le immagini.

Generali

- Codice PIN: potete cambiare il PIN del robot
tagliaerba e impiegare un vostro PIN personale. A
tale scopo procedete come descritto nel capitolo
“Funzione di blocco/PIN*. Attenzione! Prendete
nota del nuovo PIN.

- Data e ora: utilizzando i tasti di navigazione (55)
passate al punto corrispondente ed eseguite le
impostazioni desiderate.

- Lingua: Utilizzando i tasti di navigazione (55)
passate alla lingua desiderata.

- Versione software: qui € riportata la versione
attuale del software del robot tagliaerba.

Link a APP

In questo sottopunto potete impostare la connes-
sione Wi-Fi del robot tagliaerba con I‘aiuto dello
smartphone. Inoltre potete resettare la connessio-
ne Wi-Fi e ottenere informazioni sula connessione
Wi-Fi.

Reset

Qui si pud resettare il robot tagliaerba alle impos-
tazioni di fabbrica, con questa operazione vengo-
no cancellate le impostazioni eseguite e interrotta
la connessione Wi-Fi.

6.5.3 Procedura di avvio

1. Premete il tasto di STOP (3) e aprite comple-
tamente la copertura del display (23).

2. Sbloccate il pannello di comando (2).

3. Selezionate il programma di taglio desiderato
e la relativa area di lavoro con il tasto ,MODE"
(52).

4. Premete il tasto “START” (53).

5. Chiudete la copertura del display (23).

Ora il robot tagliaerba funziona in base al modo
di esercizio impostato. Durante il tempo di lavoro,
il livello di carica della batteria viene indicato sul
display LCD (50). Non appena il livello di carica
della batteria scende al 30%, il robot tagliaerba
torna automaticamente alla stazione di ricarica
(19).

Avvertenza: per I'esercizio del robot tagli-
aerba € necessario un valore di qualita di
riferimento. Questo viene definito nel modo
descritto nel capitolo “Limiti del giardino -
Valore di qualita del limite”, per questo il ro-
bot tagliaerba inizia a funzionare con gruppo
di taglio disattivato. Una volta definito il valo-
re il robot tagliaerba inizia a lavorare secondo
I'impostazione del tempo di taglio impostata.

6.5.4 Interruzione dell’operazione di taglio

1. Premete il tasto di STOP (3) per arrestare su-
bito il robot tagliaerba.

2. Aprite completamente la copertura del display
(23).

3. Sbloccate il pannello di comando (2).

4. Premete il tasto ,MODE" (52) e selezionate
poi “Alla stazione” per far tornare il robot tagli-
aerba alla stazione diricarica (19).

5. Premete il tasto “START” (53).

6. Chiudete la copertura del display (23).

6.5.5. Stato di STOP:

Premendo il tasto STOP (3) il robot tagliaerba si
trova in uno stato di STOP che viene indicato sul
display LCD (50). Il robot interrompe 'esercizio
tagliaerba fino a quando viene ripreso.

Una volta sbloccato il pannello di comando (2)
appare una finestra che propone di porre termine
allo stato di STOP. Confermando si pone termine
allo stato. Il caso contrario il robot tagliaerba rima-
ne fermo. Si pone fine allo stato di STOP anche se
il robot tagliaerba viene avviato o rimandato alla
stazione di ricarica (19). Chiudete la copertura del
display (23).

6.6 Comando del robot tagliaerba tramite la
app Einhell Connect

Tramite la app Einhell Connect potete comandare

comodamente il robot tagliaerba da qualsiasi pos-

to. Scaricate la app con il seguente link oppure

con il codice QR:

iOS: http://gr.einhell.com/12e103ce
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Android: http:/gr.einhell.com/176c0443

Collegate il robot tagliaerba allo smartphone e
seguite i passaggi riportati.

Avvertenze sulla connessione:

® Per registrare l‘apparecchio si deve premere
il pulsante ,Set* (51) sul pannello di comando.
Con i tasti di navigazione (55) scorrete verso
il basso e selezionate il sottomenu “Link a
APP*.

® Per laregistrazione degli apparecchi € ne-
cessario un account utente nella app Einhell
Connect.

® La posizione dell'apparecchio deve essere
autorizzata per poter usare la connessione
Bluetooth.

® Per registrare il robot tagliaerba dovete avvia-
re il modo di accoppiamento tramite il display
del robot tagliaerba. La app vi guida in modo
dettagliato nel processo di registrazione.

® Accoppiate il robot tagliaerba soltanto nella
app di Einhell Connect.

® La portata di una connessione Bluetooth €
limitata. Durante la prima messa in esercizio
rimanete quindi nelle vicinanze del robot tagli-
aerba.

7. Pulizia, manutenzione e
ordinazione dei pezzi di ricambio

Pericolo!

Prima di ogni lavoro di pulizia e manuten-

zione deve essere scollegata la tensione
dell‘apparecchio; per farlo staccate la spina dalla
presa elettrica e spegnete (OFF) I‘apparecchio
con l'interruttore principale (7) (Fig. 8). Togliete in-
oltre la batteria (A) dal robot tagliaerba (Fig. 3b).
Attenzione! Mettetevi guanti da lavoro!

7.1 Pulizia

® Tenete il piu possibile liberi da polvere e
sporco i dispositivi di protezione, le fessure di
aerazione e la carcassa del motore. Passate
un panno pulito sull‘apparecchio o pulitelo
con un getto di aria compressa a bassa pres-
sione.

® llrobot tagliaerba non deve essere pulito sotto
l‘acqua corrente, in particolare non con getto
ad alta pressione.

® Pulite I'apparecchio regolarmente con
un panno umido e un po‘ di sapone. Non
usate detergenti o solventi, perché questi
ultimi potrebbero danneggiare le parti in
plastica dell‘apparecchio. Fate attenzione
che non possa penetrare acqua all‘interno
dell‘apparecchio.

® Per quanto possibile pulite il robot tagliaerba
con una spazzola o uno straccio.

® Controllate la mobilita delle lame (10) e del
disco portalame (11).

® Per la pulizia dei contatti di ricarica del robot
tagliaerba (1) e della stazione diricarica (19)
utilizzate detergente per metallo o un foglio
abrasivo a grana molto fine. Puliteli per assi-
curare un‘operazione di ricarica efficiente.

7.2 Manutenzione

® \Verificate regolarmente che la lente dell’unita
telecamera (15) non sia sporca e pulitela. La
lente pud sporcarsi in particolare se piove.
Non utilizzate a tal fine detergenti aggressivi o
solventi.

® Lelame (10) e le relative viti di fissaggio usu-
rate o danneggiate devono essere sempre
sostituite in set.

e Sostituite le parti usurate o danneggiate.
Per una lunga durata, tutte le parti avvitate, le
ruote e gli assi devono venire puliti ed infine
oliati.

® Lacuraregolare del robot tagliaerba non sol-
tanto lo conserva a lungo in buono stato e ben
efficiente, ma contribuisce anche a tagliare il
prato in modo piu semplice e accurato.

® Lelame (10) sono le parti pil esposte
all‘'usura. Controllate regolarmente le con-
dizioni e il fissaggio delle lame (10). Se si
dovessero notare delle vibrazioni eccessive
del robot tagliaerba, pu0 significare che le
lame (10) siano danneggiate ovvero che sia-
no state deformate da colpi. Se le lame (10)
sono usurate o danneggiate, devono essere
sostituite immediatamente.

® Controllate regolarmente il risultato di taglio
del prato. Se le lame non sono affilate gli steli
d‘erba non vengono tagliati in modo preciso.
La superficie del manto erboso pud seccarsi
leggermente e ingiallirsi. Cambiate percio
regolarmente le lame per avere sempre un
taglio preciso e dritto.

® Controllate regolarmente che il lato inferiore
del robot tagliaerba non sia sporco. Pulite
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regolarmente il robot tagliaerba. Pulitelo im-
mediatamente se & molto sporco.

® Nella prime settimane dopo la messa in eser-
cizio e dopo tagli con un tagliaerba convenzi-
onale, il robot tagliaerba pud sporcarsi molto
rapidamente. Controllate quindi piu spesso
il lato inferiore del robot tagliaerba in questo
periodo di tempo.

® Accorciate il prato solo un po* alla volta per
evitare notevoli quantita di sporco.

® All'interno dell‘apparecchio non si trovano
altre parti che richiedano manutenzione.

7.2.1 Sostituzione delle lame

La batteria va tolta prima del cambio delle
lame.

Usate solamente lame originali, perché altrimenti
non sono garantiti il funzionamento e la sicurezza.
Il robot tagliaerba € dotato di tre lame (10) monta-
te su un disco portalame (11). Queste lame (10)
hanno una durata utile che arriva a 3 mesi (se
non entrano in collisione con ostacoli). Sostituite
tutte e tre le lame (10) contemporaneamente per
non pregiudicare il funzionamento e I‘equilibrio
dell‘apparecchio.

Per sostituire le lame (10) procedete nel modo se-

guente (Fig. 10) - Attenzione! - Portate guanti:

1. Bloccate la rotazione del disco portalame
(11) con un cacciavite. A tale scopo inserite il
cacciavite attraverso gli appositi fori nel disco
portalame (11) e nel pettine di protezione.

2. Allentate le viti di fissaggio.

3. Togliete le lame (10) e sostituitele con quelle
nuove. Sostituite tutte e tre le lame (10) semp-
re in set.

4. Quindi serrate di nuovo saldamente la vite di
fissaggio. Accertatevi che le nuove lame (10)
ruotino liberamente.

Eseguite regolarmente un controllo generale del

robot tagliaerba e togliete tutti i depositi e le in-

crostazioni. All‘inizio di ogni stagione controllate
assolutamente lo stato delle lame (10). Per le
riparazioni rivolgetevi al nostro centro assistenza
clienti. Usate solamente ricambi originali.

7.2.2 Update del software

Se desiderate aggiornare il software, copiate il

nuovo software su una penna USB vuota (format-

tate eventualmente prima la penna USB). Accer-

tatevi che la batteria sia completamente carica

prima di eseguire le operazioni successive.

1. Mettete il robot tagliaerba nella zona di taglio.
Il robot tagliaerba non deve trovarsi nella sta-
zione di ricarica durante l‘'update del software.

2. Collegate una penna USB alla porta USB
come indicato nella figura (Fig. 11).

3. Orail robot tagliaerba inizia 'update del soft-
ware e indica lo stato attuale.

4. Una volta conclusa 'operazione di update
scollegate la penna USB e riavviate il robot
tagliaerba tramite I'interruttore principale (7).

In alternativa l'update del software pud essere
effettuato anche tramite la app Einhell Connect.
Selezionate nella app ,Impostazioni e poi ,,Up-
date del firmware® e seguire le ulteriori istruzioni
nella app.

7.2.3 Riparazione del cavo guida

Per prima cosa scollegate la stazione di ricarica
(19) dall’alimentazione di corrente. Se in un qual-
siasi punto dovesse venire tranciato il cavo guida
(24), utilizzate per la riparazione i connettori per
cavi (25) forniti. A tale scopo inserite le due estre-
mita del cavo guida (24) tranciato nel connettore
per cavi (25) e comprimetele con una pinza. Col-
legate la spina alla presa di corrente. Controllate
poi il funzionamento tramite la spia LED (19a)
della stazione di ricarica (19).

7.3 Ordinazione dei pezzi di ricambio

In caso di ordinazione di pezzi di ricambio & ne-
cessario indicare quanto segue:

® Tipo di apparecchio

Numero di articolo dell‘apparecchio
Numero di identificazione dell‘apparecchio
Numero del pezzo di ricambio richiesto

Per i prezzi e le informazioni attuali si veda www.
Einhell-Service.com

N. art. delle lame di ricambio: 34.140.20

8. Conservazione

Caricate completamente la batteria (A) prima

di riporla per I'inverno e spegnete (OFF) il robot
tagliaerba con l'interruttore principale (7). Toglie-
te la batteria (A) dall‘apparecchio. Scollegate
I‘alimentatore (20) dall‘alimentazione di corrente e
dalla stazione diricarica (19).

Il cavo guida (24) pud essere lasciato all‘aperto
durante l'inverno. Accertatevi tuttavia che gli at-
tacchi siano protetti dalla corrosione. A tale fine
scollegate gli attacchi del cavo guida (24) dalla
stazione di ricarica (19).
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Conservate |‘apparecchio e i suoi accessori in
un luogo buio, asciutto, al riparo dal gelo € non
accessibile ai bambini. La temperatura ottimale
per la conservazione € compresatrai5°C ei
30°C. Conservate I‘apparecchio nella confezione
originale.

9. Trasporto

® Spegnete (OFF) I'apparecchio con
l'interruttore principale (7) (Fig. 8).

® Se presenti, applicate i dispositivi di sicurezza
per il trasporto.

® Proteggete I'apparecchio da danni e forti
vibrazioni che si presentano in particolare in
caso di trasporto in veicoli.

® Assicurate lI'‘apparecchio in modo che non
scivoli e non si ribalti.

© Trasportate il robot tagliaerba per la maniglia
di trasporto (6) con il disco portalame (11)
orientato in direzione opposta al vostro corpo.

10. Smaltimento e riciclaggio

L‘apparecchio si trova in un imballaggio per evita-
re i danni dovuti al trasporto. Questo imballaggio
rappresenta una materia prima e puo percio
essere riutilizzato o riciclato. L‘apparecchio e i
suoi accessori sono fatti di materiali diversi, per
es. metallo e plastica. Gli apparecchi difettosi non
devono essere gettati nei rifiuti domestici. Per uno
smaltimento corretto I'‘apparecchio va conseg-
nato a un apposito centro di raccolta. Se non vi

€ noto nessun centro di raccolta, rivolgetevi per
informazioni all‘amministrazione comunale.

Smaltimento

)i

_—
Avviare ad un riciclaggio rispettoso del’ambiente
elettroutensili, batterie, accessori ed imballaggi
non piu impiegabili.

Non gettare elettroutensili e batterie/pile tra i rifiuti
domestici!

Per un corretto smaltimento verificare sempre le
disposizioni del proprio comune.

Solo per i Paesi UE:

Ai sensi della Direttiva Europea 2012/19/UE sui
rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche
e del suo recepimento nel diritto nazionale, gli
elettroutensili non piu utilizzabili e, ai sensi della
Direttiva Europea 2006/66/CE, le batterie/le pile
difettose o esauste, andranno raccolti separata-
mente e riciclati nel rispetto del’ambiente.

In caso di smaltimento improprio, le apparecchia-
ture elettriche ed elettroniche potrebbero avere
effetti nocivi sull’ambiente e sulla salute umana

a causa della possibile presenza di sostanze
nocive.

La ristampa o l'ulteriore riproduzione, anche
parziale, della documentazione o dei documenti
d’accompagnamento dei prodotti & consentita
solo con 'esplicita autorizzazione da parte della
Einhell Germany AG.

Con riserva di apportare modifiche tecniche
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11. Indicazioni della stazione di ricarica ed eliminazione degli errori

Indicatore LED
(19a)

Descrizione

Soluzione

OFF

Manca I'alimentazione di cor-
rente

- Verificate I'alimentazione di corrente

E illuminato in verde

Pronto per tagliare

Batteria completamente cari-
ca

Cavo guida (24) collegato

Lampeggia in verde

Cavo guida (24) tranciato

Controllate se il cavo guida (24) € rotto

E illuminato in rosso

La batteria viene caricata

- Attendete che la batteria sia completa-
mente ricaricata.

Lampeggia in rosso

Anomalia della stazione

- Controllate il cavo di alimentazione della
stazione di ricarica.

12. Indicazioni del robot tagliaerba ed eliminazione degli errori

Messaggio di errore del robot tagliaerba sul display LCD (50)

Errore

Possibile causa

Eliminazione

Nessun segnale

Cavo guida (24) collegato in
modo scorretto

Manca I‘alimentazione di
corrente

Cavo guida (24) tranciato

Controllate se la spia LED (21) della stazio-

ne diricarica (19) € illuminata in verde.

- Accertatevi che il cavo guida (24) sia
posato correttamente e al centro sotto la
stazione diricarica (19).

- Controllate la posizione della stazione di
ricarica (19).

Fuori range

Il robot tagliaerba non rico-

nosce una superficie erbosa
o un limite del prato e si trova
quindi fuori dall’area di taglio.

Premete il tasto di Stop (3) per aprire

la copertura del display (13). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando:

- Accertatevi che il robot tagliaerba si trovi
nell‘area di taglio, verificate la posizione
attuale in cui il robot tagliaerba si & ferma-
to.

Errore batteria

Nel robot tagliaerba si € veri-
ficato un errore di batteria
Non & possibile ricaricare la
batteria

La batteria ha raggiunto la
fine della durata utile

- Accertatevi che la batteria sia stata mon-
tata correttamente.

- Controllate se I'interruttore principale (7) &
attivato (ON) mentre il robot tagliaerba si
trova nella stazione di ricarica (19).

- Controllate la posizione della stazione di
ricarica (19). Sostituite se necessario la
batteria.
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Errore

Possibile causa

Eliminazione

Errore temperatura
batteria

Temperatura eccessiva/insuf-
ficiente della batteria ovvero
sovratemperatura dell‘unita di
comando

- Se la temperatura della bat-
teria supera i 65 °C il robot
tagliaerba torna alla stazione
diricarica (19).

- Con una temperatura della
batteria superiore a 45 °C o
inferiore a 0 °C I‘operazione
diricarica viene fermata e il

robot tagliaerba attende nella

stazione di ricarica (19).

- Impostate il tempo di lavoro in estate alle
prime ore del mattino ed evitate che il
robot tagliaerba lavori durante le ore calde
della giornata.

- Una volta che la temperatura della batte-
ria ovvero dell‘unita di controllo torna nel
range consentito, il robot tagliaerba torna
automaticamente all‘esercizio programm-
ato.

Sollevato

- Sensore di sollevamento
intervenuto per 10 secondi
consecutivi

Premete il tasto di STOP (3) per aprire

la copertura del display (23). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando (2):

- Se questo errore si verifica con frequenza,
controllate se la zona di taglio presenta
ostacoli con un‘altezza superiore a 10 cm
e rimuoveteli oppure separateli dalla zona
di taglio con il nastro magnetico (27).

Bloccato

- Sensore ostacoli attivato piu
volte in un minuto

- Sensore ostacoli continua-
mente attivo per 10 secondi

- Sensore ostacoli attivato tre
volte durante il ritorno alla
stazione di ricarica (19)

Premete il tasto di STOP (3) per aprire

la copertura del display (23). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando (2):

- Controllate se il robot tagliaerba € blocca-
to da un ostacolo o incastrato tra alberi,
cespugli ecc. Eliminate I‘'ostacolo o esclu-
dete questa zona.

- Se questo errore si verifica con frequenza,
controllate la posa del cavo guida (24).
Fate particolare attenzione ad angoli stret-
ti, corridoi, recinzioni, pietre ecc. e adegu-
ate se necessario la disposizione del cavo
guida (24).

- Controllate se I‘erba € troppo alta e il
robot tagliaerba si blocca. In questo caso
tagliate I'erba sotto i 60 mm.
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Errore

Possibile causa

Eliminazione

Troppo vicino a sta-
zione

- ll'robot tagliaerba & stato fat-
to tornare troppo vicino alla
stazione di ricarica (19).

Premete il tasto di STOP (3) per aprire

la copertura del display (13). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando (2):

- llrobot tagliaerba dovrebbe essere fatto
tornare alla stazione di ricarica (19) con
una distanza minima di 2 m.

Caduto

- lltagliaerba e stato ribaltato
in modo continuo per 10 se-
condi

- Il robot tagliaerba e rimasto
inclinato in una direzione per
diverso tempo

Premete il tasto di STOP (3) per aprire

la copertura del display (13). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando (2):

- Mettete il robot tagliaerba su una superfi-
cie piana e riavviatelo.

- Seil robot tagliaerba si € ribaltato a causa
di un pendio ripido nell‘area di taglio, deli-
mitate questa zona con il nastro magneti-
co fornito (27) per evitare forti pendenze.

Errore ruote

- Le ruote posteriori (8) vengo-
no sollevate da un ostacolo

- Le ruote posteriori (8) posso-
no girare a vuoto in caso di
superfici irregolari

Premete il tasto di STOP (3) per aprire

la copertura del display (23). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando (2):

- Mettete il robot tagliaerba su una superfi-
cie piana e riavviatelo

Errore tasto di
STOP

La copertura del display (13) &
aperta, ma il tasto di STOP (3)
non é stato azionato.

Premete il tasto di STOP (3) per aprire

la copertura del display (13). Riavviate

I'operazione di taglio tramite il pannello di

comando (2):

- Controllate che la copertura del display
(13) possa essere aperta e chiusa senza
problemi con il tasto di STOP (3).

- Controllate il funzionamento del tasto di
STOP (3).
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Errore

Possibile causa

Eliminazione

Sovratemperatura
PCB

Temperatura eccessiva/insuf-
ficiente della batteria ovvero
sovratemperatura dell‘unita di
comando

- Se la temperatura della bat-
teria supera i 65 °C il robot
tagliaerba torna alla stazione
diricarica (19).

- Con una temperatura della
batteria superiore a 45 °C o
inferiore a 0 °C I‘operazione
diricarica viene fermata e il

robot tagliaerba attende nella

stazione di ricarica (19).

- Impostate il tempo di lavoro in estate alle
prime ore del mattino ed evitate che il
robot tagliaerba lavori durante le ore calde
della giornata.

- Una volta che la temperatura della batte-
ria ovvero dell‘unita di controllo torna nel
range consentito, il robot tagliaerba torna
automaticamente all‘esercizio programm-
ato.

Pioggia

- Il sensore di pioggia (5) &
intervenuto.

- Attendete che il robot tagliaerba sia asci-
utto.

- Una descrizione dettagliata del sensore &
riportata al capitolo 5.2.

Errore sensore
(sensore di cavo
guida, di distanza e
di magneti)

- Il robot tagliaerba si & fer-
mato a causa di un errore
sensore

Disattivate (OFF) e riattivate (ON)
I'interruttore principale (7) per riavviare il
robot tagliaerba.

Errore motore/
Sovracorr.mot.

- Robot tagliaerba fermo a
causa di sovracorrente nel
motore o di un errore del mo-
tore

Disattivate (OFF) e riattivate (ON)
I'interruttore principale (7) per riavviare il
robot tagliaerba.

- Controllate I'altezza dell‘erba nella zona
di taglio e tagliate se necessario I'erba a
meno di 60 mm con un tagliaerba conven-
zionale.

- Aumentate I‘altezza di taglio. Iniziate
sempre con un‘altezza di taglio piu alta e
riducetela poco per volta fino all‘altezza
desiderata.

- Controllate se il disco portalame (11) e le
ruote sono sporchi e pulite attentamente
queste parti.

- Controllate che le ruote posteriori e il
disco portalame (11) non siano bloccati.
Se non & possibile rimuovere i blocchi
rivolgetevi al servizio assistenza clienti
responsabile.

Guasto

- Il robot tagliaerba si e ferma-
to a causa di un guasto

Disattivate (OFF) e riattivate (ON)
I'interruttore principale (7) per riavviare il
robot tagliaerba.

Limite incerto

Il robot tagliaerba si trova nella
stazione di ricarica o all‘interno
del perimetro virtuale e la dif-
ferenza dal valore di qualita di
riferimento & molto peggiorata.

Verificate i limiti dell’area di taglio. Poi can-
cellate il valore di riferimento ed eseguite
una nuova inizializzazione del valore di qua-
lita del limite.
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Errore

Possibile causa

Eliminazione

Manca segnale da
telecamera

Il robot tagliaerba non riceve
segnali dall'unita telecamera.

Disattivate (OFF) e riattivate (ON)
l'interruttore principale per riavviare il robot
tagliaerba.

Troppo lontano

Il robot tagliaerba e troppo lon-
tano dalla stazione di ricarica
(19).

Portate il robot tagliaerba nell’area di taglio
vicina alla stazione di ricarica. Disattivate
(OFF) e riattivate (ON) l'interruttore principa-
le per riavviare il robot tagliaerba.

Troppo vicino a nas-
tro magnetico

Il robot tagliaerba riconosce un
segnale di nastro magnetico
nelle dirette vicinanze

Per I'avvio il robot tagliaerba deve essere
almeno ad 1 m di distanza dal nastro mag-
netico.

Simbolo Wi-Fi:

Errore

Possibile causa

Eliminazione

Simbolo Wi-Fi bar-
rato

Il robot tagliaerba non riceve un
segnale Wi-Fi

- Riavviate il robot tagliaerba

- Verificate la connessione Wi-Fi

- Eventualmente create di nuovo la connes-
sione Wi-Fi.

Segnale Wi-Fi de-
bole

Il robot tagliaerba reagisce con
molto ritardo o non reagisce
per nulla.

Verificate la copertura Wi-Fi nel vostro giar-
dino.

Mancano dati GPS

GNSS-Symbol:
Errore Possibile causa Eliminazione
Simbolo GNSS Il robot tagliaerba non riceve un | Fate attenzione che il robot tagliaerba si trovi
barrato segnale GNSS all’aperto e che il segnale GNSS non sia

schermato.

Simbolo GNSS lam-
peggia

Segnale GNSS non preciso

Se il segnale GNSS lampeggia in modo
continuo, il segnale ricevuto & molto debole
(schermatura a causa di edificio/albero) e la
posizione della stazione di ricarica dovrebbe
essere adeguata.

Simbolo GNSS va-
ria luminosita

Il robot tagliaerba cerca un
collegamento GNSS e calibra
la posizione della stazione di
ricarica.

Attendete che la calibrazione sia terminata.
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Ricerca degli errori

Errore

Possibile causa

Eliminazione

Il robot tagliaerba &
fermo nella zona di
taglio. Non & possi-
bile inserire il robot
tagliaerba.

- Tensione della batteria insuf-
ficiente

- Errore nel circuito elettrico o
nei componenti elettronici

Riportate il robot tagliaerba alla stazione
di ricarica (19) per caricarlo.
Inserite (ON) l'interruttore principale (7).
Rivolgetevi al servizio clienti.

Il robot tagliaerba
non riesce ad entra-
re nella stazione di
ricarica.

- Stazione diricarica (19) non
installata correttamente.

Accertatevi che l'indicatore LED (19a) del-
la stazione di ricarica (19) sia illuminato in
verde.

Accertatevi che il cavo guida (24) sia col-
legato alla stazione di ricarica (19) e che

il cavo guida anteriore (24) sia posato al
centro sotto la stazione di ricarica (19).
Assicuratevi che la stazione di ricarica
(19) sia posizionata correttamente.

Il robot tagliaerba fa
molto rumore.

- Lame (10) danneggiate

- Alle lame (10) rimangono
attaccati corpi estranei

- Robot tagliaerba avviato
troppo vicino agli ostacoli

- Azionamento delle lame o
motore di azionamento dan-
neggiati

- Altre parti del robot tagliaer-
ba danneggiate

Sostituite le lame (10). Le 3 lame (10)
devono essere sostituite contemporanea-
mente.

L'efficienza di funzionamento del robot ta-
gliaerba dipende dall‘affilatura delle lame
(10). Mantenete pertanto le lame (10) in
buone condizioni.

Spegnete il robot tagliaerba in modo si-
curo e portate guanti di lavoro durante la
pulizia delle lame (10) per evitare lesioni
da taglio.

Fate riparare o sostituire il motore dal ser-
vizio clienti.

Il robot tagliaerba ri-
mane nella stazione
di ricarica. Il robot
tagliaerba ritorna
sempre alla stazio-
ne diricarica.

- Tempo di lavoro non impos-
tato correttamente

- lIl'livello di carica della batte-
ria & troppo basso e scende
al di sotto di 30%.

- Il sensore di pioggia € inter-
venuto.

- Il robot tagliaerba & surriscal-
dato.

- Inizia il crepuscolo e per
questo motivo l'unita teleca-
mera potrebbe non funziona-
re piu correttamente.

Controllate le impostazioni del tempo di
lavoro.

Il robot tagliaerba inizia e termina il lavoro
a seconda del periodo di tempo imposta-
to. Al di fuori di questo periodo di tempo il
robot tagliaerba rimane nella stazione di
ricarica (19).

Il robot tagliaerba
non riesce a trovare
la stazione di ricari-
ca(19)

- La stazione diricarica (19)
si trova in una posizione in
cui riceve solo un segnale
GNSS debole

- Ostacoli nelle immediate
vicinanze del percorso del
cavo guida impediscono il

raggiungimento del percorso.

Adeguate la posizione della stazione di
ricarica (19) e cancellate la mappatura
come descritto nelle istruzioni per 'uso.

Adeguate la forma del percorso del cavo
guida / ampliate il percorso del cavo gui-
da.

ATTENZIONE! Un cavo guida tagliato e danni conseguenti non sono coperti dalla garanzia!
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Ricerca degli errori nastro magnetico (27)

Errore

Possibile causa

Eliminazione

Il robot tagliaerba
non riconosce il
nastro magnetico

(27) e lo oltrepassa.

Il nastro magnetico (27) &

interrato troppo in profondita.

Il nastro magnetico (27) non
funziona correttamente per-
ché la temperatura esterna
eccessiva.

Posate il nastro magnetico (27) sul terreno
o nel terreno a una profondita di ca. 5 cm.
Attendete fino a che la temperatura
scesa. Evitate di far funzionare il robot
tagliaerba nelle ore calde del giorno.

Il robot tagliaerba
si ferma ovvero si
muove in modo
incontrollato nella
vicinanze dell’'area
delimitata.

Il nastro magnetico (27) &
posato troppo vicino al cavo
guida (24). La distanza tra
due zone indipendenti deli-
mitate dal nastro magnetico
(27) e insufficiente.
Nell’area di taglio si verifica-
no anomalie a causa di cavi
elettrici.

Mantenete una distanza di almeno 80 cm
tra il cavo guida (24) e il nastro magnetico
(27) o tra due aree delimitate.

Evitate cavi elettrici nell’area di taglio.
Posizionate la stazione di ricarica (19) sul
bordo dell’area di taglio. Mantenete una
certa distanza da altre aree di taglio (ad
es. dei vicini) che impiegano un filo peri-
metrale.

Il robot tagliaerba
entra nell’aera deli-
mitata.

Il robot tagliaerba scivola sul
nastro magnetico (27).

Evitate di posare il nastro magnetico (27)
su pendii.

Tenete presente le condizioni di installazi-
one indicate.
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|
13. Informativa sulla protezione dei dati FREELEXO CAM PLUS

Einhell Germany AG ¢ lieta che abbiate scelto un robot tagliaerba FREELEXO CAM PLUS. Attribuiamo
grande importanza alla protezione dei dati personali. Qui di seguito descriviamo quali dati vengono trat-
tati in generale durante I'impiego dell’apparecchio.

* Posizione della stazione di ricarica
Il robot tagliaerba memorizza localmente nell’apparecchio la posizione della stazione diricarica,
accertata con il calcolo della posizione tramite GNSS. Cio € necessario perché I'apparecchio possa
tornare alla stazione di ricarica al termine dei lavori di taglio ovvero vada verso il cavo guida. Nel
caso si renda necessaria assistenza queste informazioni possono essere verificate fisicamente
sull’apparecchio tramite il file log.

® Oradi alba e tramonto
Il robot tagliaerba memorizza localmente nell’apparecchio I'ora dell’alba e del tramonto, accertate
con la definizione della posizione tramite GNSS. Cio € necessario perché I'apparecchio venga av-
viato solo in un intervallo di tempo in cui I'unita telecamera pud generare immagini con luminosita
sufficiente. Nel caso si renda necessaria assistenza queste informazioni possono essere verificate
fisicamente sull’apparecchio tramite il file log.

* Immagini dell’unita telecamera
Il robot tagliaerba memorizza localmente nell’apparecchio le immagini generate dall’unita telecame-
ra. Cid & necessario perché il sistema possa migliorare continuamente I'algoritmo del robot tagliae-
rba. Nel robot tagliaerba ci sono le immagini generate negli ultimi 15 minuti di lavoro. Questo record
di dati viene sovrascritto continuamente. Se il robot tagliaerba si trova nella stazione di ricarica non
vengono generate immagini. Nel caso si renda necessaria assistenza queste immagini possono es-
sere verificate a livello locale per comprendere i motivi degli errori verificatisi. Le immagini vengono
poi cancellate.

Potete cancellare dall’apparecchio sia le informazioni specifiche del luogo che le immagini generate.
Azionate il tasto SET e selezionate il sottomenu Protocollo tagliaerba. Poi tramite ,Cancellare mappa*“ si
possono cancellare le informazioni sulla posizione dell‘apparecchio e tramite ,Cancellare immagini® si
possono eliminare le immagini memorizzate.

Potete trovare una documentazione dettagliata sulle nostre direttive di protezione dei dati sul nostro sito
internet al punto “Protezione dei dati”.
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14. Indicatori caricabatterie

Stato indicatori

LED rosso | LED verde

Significato e interventi

Spento Lampeggia | Pronto all’esercizio
Il caricabatterie € collegato alla rete e pronto per ‘'uso, la batteria non & nel
caricabatterie.

Acceso Spento Ricarica
Il caricabatterie ricarica la batteria in esercizio di ricarica veloce. Per i rela-
tivi tempi di ricarica si veda direttamente sul caricabatterie.
Avvertenza! In base alla carica residua della batteria i tempi di ricarica
effettivi possono variare leggermente da quelli indicati.

Spento Acceso La batteria é ricaricata e pronta per 'uso. (READY TO GO)

Poi 'apparecchio passa alla ricarica lenta fino a completare il processo.

A tale scopo lasciate la batteria collegata al caricabatterie per altri 15 min.
Intervento:

Togliete la batteria dal caricabatterie. Staccate il caricabatterie dalla rete.

Lampeggia | Spento

Regolatore di carica

Il caricabatterie si trova nella modalita di ricarica lenta.

In questo modo la batteria viene ricaricata pit lentamente per motivi di si-

curezza e la ricarica richiede piu tempo. Cio pud essere dovuto ai seguenti
motivi:

- La batteria non é stata ricaricata per molto tempo.

- Latemperatura della batteria non si trova nel range ideale.

Intervento:

Attendete la fine della ricarica, si pudb comunque continuare a ricaricare la
batteria.

Lampeggia | Lampeggia

Anomalia

La ricarica non & piu possibile. La batteria € difettosa.
Intervento:

Una batteria difettosa non deve piu venire ricaricata.
Togliete la batteria dal caricabatterie.

Acceso Acceso

Anomalia termica

La batteria & troppo calda (per es. esposizione diretta al sole) o troppo
fredda (al di sotto dei 0°C)

Intervento:

Togliete la batteria e tenetela per un giorno a temperatura ambiente
(ca.20°C).
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Informazioni sul Servizio Assistenza

In tutti i Paesi indicati nel certificato di garanzia disponiamo di competenti partner per il Servizio Assis-
tenza (per i relativi dati di contatto si veda il certificato di garanzia), che sono a vostra disposizione per
tutte le richieste di assistenza come riparazione, fornitura di pezzi di ricambio e parti di usura o vendita
di materiali di consumo.

Si deve tenere presente che le seguenti parti di questo prodotto sono soggette a un‘usura naturale o
dovuta all‘'uso ovvero che le seguenti parti sono necessarie come materiali di consumo.

Categoria Esempio
Parti soggette ad usura * Batteria
Materiale di consumo/parti di consumo * Lame
Parti mancanti

* non necessariamente compreso tra gli elementi forniti!

In presenza di difetti o errori vi preghiamo di denunciare il caso sul sito internet
www.Einhell-Service.com. Vi preghiamo di descrivere con precisione |‘anomalia e a tal riguardo di ris-
pondere in ogni caso alle seguenti domande:

e L‘apparecchio ha gia funzionato una volta o era difettoso fin dall‘inizio?
® Avete notato qualcosa prima che si manifestasse il difetto (sintomo prima del difetto)?

® A vostro parere che cosa non funziona nell‘apparecchio (sintomo principale)?
Descrivete che cosa non funziona.
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Indholdsfortegnelse

Sikkerhedsanvisninger
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. Bortskaffelse og genanvendelse
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. Visning af robotplaeneklipper og fejlafhjeelpning
. Databeskyttelsestips FREELEXO CAM PLUS
. Visning pa ladeaggregat
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Fare! - Lees betjeningsvejledningen for at reducere risikoen for personskade.

Dette apparat mé ikke anvendes af bern. Pas p4, at bern ikke bruger produktet som legetgj. Rengering
og vedligeholdelse mé ikke gennemferes af born. Apparatet ma ikke anvendes af personer med be-
greensede fysiske, sensoriske eller psykiske evner eller af personer med utilstreekkelig viden eller erfa-
ring, medmindre de er under opsyn eller instrueres af en person, der er ansvarlig for dem.
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Fare!

Nar produkter bruges, skal visse sikkerhedsforan-
staltninger overholdes for at forhindre kveestelser
og skader. Laes derfor betjeningsvejledningen/
sikkerhedsanvisningerne grundigt igennem forst.
Opbevar betjeningsvejledningen et praktisk sted,
sa du altid har den lige ved handen. Husk at lade
betjeningsvejledningen/sikkerhedsanvisningerne
folge med produktet, hvis du overdrager det til
andre. Vi fraskriver os ansvaret for uheld eller
skader, der opstar som folge af en manglende
overholdelse af denne vejledning og sikkerheds-
instrukserne.

1. Sikkerhedsanvisninger

Relevante sikkerhedsanvisninger findes i det
medfglgende haefte!

Advarsel!

Laes alle sikkerhedsanvisninger, anvisninger,
illustrationer og tekniske data, som dette
el-vaerktoj er udstyret med. Falges de efterfol-
gende anvisninger ikke, kan dette fore til elektrisk
stad, brand og/eller alvorlige kveestelser.

Alle sikkerhedsanvisninger og gvrige anvis-
ninger skal opbevares til senere brug.

Forklaring af de anvendte symboler

(se billede 13)

A. ADVARSEL - Laes betjeningsvejledningen
igennem, for maskinen tages i brug!
ADVARSEL - Overhold en passende sikker-
hedsafstand, nar maskinen kerer!
ADVARSEL - Betjen spzerringen, for arbejde
gennemfgres pa maskinen, eller for maskinen
loftes! PAS PA - Beror ikke roterende knive!
ADVARSEL - Kor ikke med pa maskinen!
PAS PA - Beror ikke roterende knive!
Beskyttelsesklasse Il (dobbeltisolering).
Akkumulatorbatterierne skal opbevares i et
tert rum med en omgivende temperatur pa
+10 °C - +40 °C. Opbevaring skal ske i opla-
det tilstand (mindst 40%).
Beskyttelsesklasse Il

Treeg sikring 2 A

Kun til brug i tarre rum.

ADVARSEL: Batteriet ma kun lades med den
aftagelige netdel NT24/1/PS24/1, der fulgte
med dette produkt.

B.

C.

mm

cTIo

Pas pa!
Traek stikket ud og afbryd ledekablet fra ladestati-
onen i tordenvejr.

2. Produktbeskrivelse og
leveringsomfang

2.1 Produktbeskrivelse (billede 1/2)
Robotpleeneklipper
Betjeningspanel
STOP-taste/frigerelsestaste til tildaekning af
betjeningsfelt
Indstilling af klippehajde
Regnsensor
Beeregreb
Hovedafbryder
Baghjul
Lag til akkumulatorbatterirum

. Klinger

. Knivskive

. Forhjul

. Tildeekning af betjeningsfelt

. USB-tilslutning

. Kameraenhed

. Afstandssensorer

19. Ladestation

19a. Ladestation LED-lampe

19b. Ladestation ladestift

20. Netdel(-kabel)

21. Fastspaendingsskrue

22. Sekskantnagle

23. Fastgorelseskrog

24. Ledekabel

25. Kabelforbindelse

26. Reserveklinger

27. magnetband

28. Lineal (til at tage ud)

29. Magnetsensor

2.2 Leveringsomfang og udpakning

Kontroller pa grundlag af det beskrevne leve-
ringsomfang, at varen er komplet. Hvis nogle dele
mangler, bedes du senest inden 5 hverdage efter
kabet af varen henvende dig til vores servicecen-
ter eller det sted, hvor du har kebt varen, med
forvisning af gyldig kebskvittering. Vaer her op-
meerksom pa garantioversigten, der er indeholdt i
serviceinformationerne bagest i vejledningen.

o Abn pakken, og tag forsigtigt produktet ud af
emballagen.

Fjern emballagematerialet samt emballage-
og transportsikringer (hvis sadanne forefin-
des).

Kontroller, at der ikke mangler noget.
Undersgg produktet og tilbehgret for trans-
portskader.

Smid ikke emballagen ud, fer garantiperioden
er udlgbet.
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Fare!

Produktet og emballagen er ikke legetoj!
Born ma ikke lege med plastikposer, folier og
smadele! Fare for nedsvaegelse og kvaelning!

Leveringsomfang, monteringsmateriale og
tilbehor (folger evt. ikke med leveringen):
Leveringsomfanget er angivet pa det vedlagte
informationsark om leveringsomfanget.
Robotpleeneklipper

Netdel(-kabel)

Ladestation

Fastgorelsesskruer (4 stk.)
Reserveklinger

Fastgorelseskrog

Ledekabel

Kabelforbindelse

magnetband

Sekskantnagle

Akkumulatorbatteri

Lineal (til at tage ud)

Original betjeningsvejledning
Sikkerhedsanvisninger

Hjeelpemidler, der er brug for
(folger ikke med leveringen)

® Hammer

e Tang

® Afisoleringstang

e Vaterpas (som option)

3. Tilsigtet brug

Robotpleeneklipperen er egnet til at blive brugt i
private haver og ma kun bruges til at sla plaene-
arealer.

Maskinen ma kun anvendes i overensstemmelse
med det tilsigtede formal. Enhver anden form for
anvendelse er ikke tilladt. Vi fraskriver os ethvert
ansvar for skader, det veere sig pa personer eller
materiel, der matte opsta som folge af, at produk-
tet ikke er blevet anvendt korrekt. Dette er alene
brugerens/ejerens ansvar.

Bemaerk, at vore produkter ikke er konstrueret til
erhvervsmaessig, handvaerksmaessig eller indus-
triel brug. Vi fraskriver os ethvert ansvar, safremt
produktet anvendes i erhvervsmaessigt, hand-

veerksmeessigt, industrielt eller lignende gjemed.

4. Tekniske data

SPENAING i 18V
Motoromdrejningstal ..........ccccoeeeeeene 3400 min™
Kapslingsklasse ..........ccccccoiiiiiiiiiiiiennen. IPX8
Beskyttelsesklasse ..........ccccvieiiiiiiiiiiieinieenn 1
Vagt i 8,75 kg
Skeerebredde .........ccoviiiiiiiiiie 18 cm
Antal KIINGer .....c.ooviiiieeeeeee e 3
Maks. stigning ........cccoovvieeiiiiiiiicee 25 %
Lydtryksniveau L, .....cccoocvvvniiniinininns 46 dB (A)
Usikkerhed K ......cccvvvieeiiiiieeeeeeee 2,3dB
Lydeffektniveau L, ... . 57dB (A)
Usikkerhed K .......ccviieieiiiieee e, 2,3dB

Indstilling af klippehajde

Ledekabelantenne

Driftsfrekvensband: ........................ 0-148,5 KHz
Maksimal sendeeffekt: .................. 67,05 dBuA/m
WIFI:

Driftsfrekvensband: ................. 2400-2483,5 MHz
Maksimal sendeeffekt: .........ccccoverviieennns 20dBm
Bluetooth:

Driftsfrekvensband: ................. 2400-2483,5 MHz
Maksimal sendeeffekt: .........ccccceeeeveeinnnnn. 10dBm
GNSS:

Driftsfrekvensband: .................... 1559-1610 MHz
Netdel

Indgangsspeaending: .......... 100-240V ~ 50/60 Hz
Udgangsspaending: ........ccceeveeieenneenne. 24V d.c.
Udgangsstrom: ........ccccoeecienieniieeieecieee, 1,5A
Beskyttelsesklasse: ........cccoevviniiiiiiieninnne. I/Q

Stajveerdierne blev malt i henhold til standarderne
EN ISO 3744; 1995, ISO 11094: 1991.

Advarsel!

Maskinen frembringer et elektromagnetisk
felt under driften. Dette felt kan under visse
omsteendigheder indvirke pa aktive eller pas-
sive medicinske implantater. For at reducere
faren for alvorlige eller dodelige kvaestelser
anbefaler vi, at personer med medicinske
implantater konsulterer deres laege og produ-
centen af implantatet, inden maskinen tages

i brug.
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5. Ibrugtagning

Lees hele betjeningsvejledningen, for du gar i
gang med at installere robotpleeneklipperen.
Installationens kvalitet pavirker det resulte-
rende slaresultat direkte.

5.1 Funktionsprincip

Lees og overhold betjeningsvejledningen ngje for
at sikre en korrekt og sikker brug af robotplaene-
klipperen.

Robotpleeneklipperen veelger sin retning tilfeeldigt.
Hele haven slas, da robotplaeneklipperen néar ud

i alle omrader, der ikke er udelukket af afgreens-
ninger og forhindringer. Nar robotplaeneklipperen
meerker, at den har ndet en greesgraense eller
registrerer en forhindring, aendrer robotplaeneklip-
peren sin retning, hvorefter greesslaning fortsaet-
tes tilfaeldigt i en anden retning. Med sensoren
kan robotplaeneklipperen registrere forhindringer
samt greesplaenen, s& den kan bevaege sig frit i
arbejdsomradet.

Robotpleeneklipperen er udstyret med en kame-
raenhed, der genererer og forarbejder billeder af
omradet foran pleeneklipperen. Omradet foran
denne undersgges og kontrolleres for at finde ud
af, om der er tale om slaareal, greesgraense eller
en forhindring. S& laeenge omradet foran denne
vurderes som slaareal, beveeger robotplaeneklip-
peren sig ligeud med teendt slamaskine. Vurderes
omradet som graesgraense eller forhindring, stop-
per robotplaeneklipperen, hvorefter den kontrolle-
rer slaomradet og gar i gang med at sla grees igen
i en tilfeeldig retning. Sldomradet skal kontrolleres
ngje og tilpasses, sa robotpleeneklipperen har
nok plads til at registrere, hvor slaomradet ender.
Graesgraenserne skal veere defineret klart og
tydeligt, s& robotplaeneklipperen kan identificere
disse entydigt i sin reaktionstid.

Det trukkede ledekabel (24) sikrer, at pleeneklip-
peren kerer ngjagtigt ind i ladestationen (19) og
begraenser pa ingen made under greesslaningen.
Robotpleeneklipperen skal derfor befinde sig pa
et pleeneareal med klare, optiske eller fysiske
graenser. Robotplaeneklipperen skal befinde sig

i ladestationen (19), for den bruges forste gang,
sa robotplaeneklipperen finder ledekablet (24) og
sa ladestationen. Via et globalt navigationssatel-
litsystem (GNSS) bestemmer den ladestationens
(19) position. ZEndres ladestationens (19) posi-
tion, skal robotpleeneklipperen positioneres i la-
destationen (19 igen, sa den kan kalibreres. Sikr,

at positionsbestemmelsen hverken forhindres af
afskeermninger eller af overdeekninger. Serg for,
at ladestationen (19) ikke positioneres ved siden
af hgje bygninger. Under visse omsteendigheder
er det evt. ikke muligt at kalibrere pa grund af et
manglende signal.

Har akkumulatorbatteriet en lav ladetilstand, ven-
der robotplaeneklipperen tilbage til ladestationen
(19). Vha. GNSS-modulet bestemmer robotplae-
neklipperen afstanden til ladestationen (19) og
seger denne. Rammer robotplaeneklipperen en
havegraense eller forhindringer, nar den sager
efter segeslojfen, gemmer robotpleeneklipperen
sin position, og sldomradet kortlaegges. Derved
finder robotpleeneklipperen hurtigere tilbage til
ladestationen (19) under fortlebende brug. Nar
robotplaeneklipperen er naet frem til ledekablet
(24), kerer den via sine tradregistreringssensorer
hen til ladestationen (19). Denne proces kan vare
et par minutter afhaengigt af, hvor stor haven er,
og hvor kompleks processen er.

Desuden kontrolleres den positionsspecifikke
information til solopgang/solnedgang vha. det
globale navigationssatellitsystem (GNSS). Der
er behov for tilstraekkeligt dagslys for at sikre en
fejlfri funktion af robotpleeneklipperen. Kontroller
linsen pa kameraenheden (15) for snavs med
jeevne mellemrum.

5.2 Sensorer

Robotpleeneklipperen er udstyret med flere sik-
kerhedssensorer. Robotpleeneklipperen kan be-
veege sig i sit sldomrade med sensorerne.

* Loftesensor:

Loftes robotpleeneklipperen bagfra mere end
30° veek fra jorden, eller taber et forhjul (12)
kontakten til jorden, stoppes robotpleeneklip-
peren og rotationen af klingerne (10) med det
samme.

Heeldningssensor:

Heelder robotplaeneklipperen meget i en ret-
ning, stoppes robotpleeneklipperen og rotatio-
nen af klingerne (10) med det samme.
Forhindringssensor:

Robotpleeneklipperen registrerer forhindrin-
ger pa sin vej. Kolliderer robotpleeneklipperen
med en forhindring, stoppes robotplaeneklip-
peren og rotationen af klingerne (10) med det
samme, hvorefter den karer tilbage veek fra
forhindringen.

Kameraenhed:

Robotpleeneklipperen er udstyret med en ka-
meraenhed (15), der analyserer sldomradet
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(ca. 1m?), der findes foran den. Kameraet

er rettet mod undergrunden, hvormed ob-
jekter, der findes i billedomradet, vises med
en maks. hgjde pa 50 cm. Billedmaterialet,
der skal behandles, gemmes kun lokalt og
temporeert pa robotplaeneklipperen og over-
skrives lgbende. Robotpleeneklipperen kan
registrere forhindringer og arbejdsomrédet,
hvor der ikke findes mere grees. Rammer ro-
botpleeneklipperen en forhindring, eller regist-
reres der ikke noget grees, stopper den, hvor-
efter den gar i gang igen med at sla graes i en
tilfeeldig retning. P& grund af kameraenheden
kan robotplaeneklipperen hverken arbejde i
morke eller om natten. Af den grund ber grees
slas om dagen, i dagslys, sa robotplaeneklip-
peren kan arbejde palideligt. Derved beskyt-
tes ogsa smadyr som f.eks. indsvin, der er
aktive i skumringen.

Afstandssensorer:

Robotpleeneklipperen er udstyret med af-
standssensorer (16), der bruges til at finde
forhindringer pa vejen. Rammer robotplaene-
klipperen en forhindring, stopper den, hvoref-
ter den gar i gang igen med at sla grees i en
tilfeeldig retning.

Magnetbandsensor

Robotpleeneklipperen er udstyret med en
magnetbandsensor (29) og registrerer et ma-
gnetband (27), der ligger pa jorden. Rammer
robotplaeneklipperen et magnetband, stopper
den, hvorefter den gér i gang igen med at

sla grees i en tilfeeldig retning. Magnetbandet
fungerer som virtuel graense, hvorved der kan
dannes haveomrader, hvor robotpleeneklippe-
ren ikke skal sla grees.

Regnsensor:

Robotpleeneklipperen er udstyret med en
regnsensor (5) for at forhindre, at robotplaene-
klipperen arbejder, nar det regner. Robotplae-
neklipperen vender tilbage til ladestationen
(19), nar regn registreres, her oplades den
helt. Nar regnsensoren (5) er tarret igen, bli-
ver robotplaeneklipperen i ladestationen (19)
iht. den forindstillede forsinkelsestid. Forst
herefter genoptager den arbejdet, hvis den
stadigvaek befinder sig i et aktivt tidsvindue.
Er regnsensoren (5) aktiveret, (hvilket anbefa-
les for at skane graesset), ses en lys sky i dis-
playet (50). Er sensoren udlgst, fremkommer
en mark sky med regndraber. Kortslut ikke de
to metalsensensorer med metal eller med et
andet ledende materiale. Dette forringer en
korrekt funktion af robotpleeneklipperen.
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® GNSS-modul
Robotpleeneklipperen bestemmer sin position
og ladestationens (19) position vha. et globalt
navigationssatellitsystem (GNSS). Det er en
hjeelp, nar robotpleeneklipperen skal vende
tilbage til ladestationen (19).
Med GNSS-modulet kan robotpleeneklippe-
ren bestemme de lokale tider for solopgang
og solnedgang, hvorved robotplaeneklipperen
ikke kan bruges, nar det er merkt og om nat-
ten. Derved kan robotpleeneklipperen arbejde
palideligt med kameraenheden (15).
Med GNSS-modulet bestemmer robotplee-
neklipperen altid sin afstand til ladestationen
(19). Robotpleeneklipperen ma maks. fierne
sig 1000 m fra ladestationen (19), ellers frem-
kommer fejimeldingen i displayet, og robot-
plaeneklipperen kan ikke bruges i hovedareal-
funktionen. Til arbejde i biareal-funktionen er
afstanden til ladestationen (19) ikke relevant.

°  WI-FI:
Robotpleeneklipperen er udstyret med et Blu-
etooth WLAN modul. WLAN-ets tilstand og
signalstyrke ses i displayet.

5.3 Forberedelse

Er greesset mere end 60 mm hgijt, skal graesplee-
nen afkortes, da robotpleeneklipperen ellers be-
lastes alt for meget, desuden forringes driftseffek-
tiviteten. Dette gores ved at bruge en almindelig
greesslamaskine eller en trimmer. Fjern alle lose
genstande fra graespleenen, der kan komme til
skade af robotpleeneklipperen, eller som kan bes-
kadige robotpleeneklipperen.

Kontroller slaomradet og dets greesgraense samt
omrader, der ikke skal slas. | de efterfelgende
kapitler i denne betjeningsvejledning findes in-
formationer om, hvordan entydige greesgreenser
kan defineres, og bestemte omrader kan beskyt-
tes. Nogle forhindringer kan tidligt registreres

af robotplaeneklipperen og skal ikke beskyttes
tidskreevende.

Sorg for at have felgende veerktgjer inden for
reekkevidde: Hammer, tang, afisoleringstang og
vaterpas (som option).

5.3.1 Beregning af graespleenens stigning
Robotpleeneklipperen kan klare stigninger pa op
til 25%. Undga derfor stejlere stigninger. Stignin-
gen beregnes pa basis af den tilbagelagte hgjde
og afstanden (billede 3a).

Eksempel: a/b =25 cm/100 cm =25 %

29.08.2024 09:07:37



DK/N

5.3.2 Montering af akkumulatorbatteri
Robotpleeneklipperen kerer med et akkumula-
torbatteri (A) fra Power-X-Change-serien. Pas

pa: Akkumulatorbatteriet (A) kan afheengigt af
modelvarianten evt. ikke folge med robotplaene-
klipperen. Abn laget til akkumagasinet (9). Tryk pa
anslagsknappen pa akkumulatorbatteriet (A) og
skub akkumulatorbatteriet (A) ind i den passende
akkuholder. Luk laget til akkumulatorbatterirum-
met (9) og kontroller, at det falder rigtigt i hak (bil-
lede 3b). Akkumulatorbatteriet (A) fiernes ved at
abne akkumagasinet (9). Tryk pa anslagsknappen
pa akkumulatorbatteriet (A) og traek akkumulator-
batteriet (A) ud.

5.4 Ladestation

5.4.1 Ladestationens position

Find forst den bedste position for ladestationen
(19). Der er brug for en udvendig stikdase, der le-
verer strgm hele tiden, sa robotpleeneklipperen al-
tid fungerer. Ladestationen (19) skal placeres pa
en lige overflade pa hgjde med greesbevoksnin-
gen. Serg for, at omradet er fladt og tert. Stil helst
ladestationen (19) pa slaomradets kant. Serg for,
at netkablet til ladestationen (19) ikke treekkes i
slaomradet; det kan evt. graves ned, sa det ikke
beskadiges af robotpleeneklipperen.

Positioner ladestationen (19) med ledekablet (24)
et sted, hvor den er nemt tilgeengelig fra alle om-
rader og pa et frit areal uden forhindringer. Undga
at positionere ladestationen (19) i vanskeligt til-
geengelige hjerner eller i omrader, der er afgraen-
sede af indsnaevringer. Sikr, at robotpleeneklippe-
ren har en tilstreekkelig forbindelse til WLAN, nar
den befinder sig i ladestationen. Ladestationens
(19) maks. afstand til en graesgraense ma ikke
veere mere end 1000 m. Dette ager sikkerheden
mod tyveri. Ved storre afstande fremkommer en
fejimelding i displayet (50), og robotplaeneklippe-
ren kan ikke bruges i hovedareal-funktionen. Til
arbejde i biareal-funktionen er afstanden til lade-
stationen (19) ikke relevant.

Det anbefales, at den maks. afstand mellem
greesgraensen og ladestationen (19) ikke er mere
end 60 m, sa en effektiv og automatisk klipning
er garanteret. Er afstanden til ladestationen (19)
starre, kan det ske, at rest-akkuladningen i robot-
plaeneklipperen ikke kan klare at kere robotplae-
neklipperen tilbage til ladestationen (19). Til storre
slaarealer skal der bruges et akkumulatorbatteri
med hgjere akkukapacitet.

Veelg en plads i skyggen, da akkumulatorbatteriet
helst skal lades i kele omgivelser. Hgje bygninger
og treeer kan forringe GNSS-signalet, sa robot-
plaeneklipperen ikke selvstaendigt kan finde tilba-

ge til ladestationen (19). Hold derfor passende
afstand til heje bygninger og traeer og serg for, at
ladestationen (19) befinder sig under fri himmel.
Kontroller desuden, at ledekablet (24) er trukket
lige mindst 1 m veek foran ladestationen (19) og
mindst 0,5 m bag ved ladestationen (19) (billede
4a). Kurver direkte foran ladestationen (19) kan
fore til problemer, nar robotplaeneklipperen kobles
pa til opladning.

5.4.2 Lokalisering af ladestation

Nar akkuen er nzesten tom, vender robotplaene-
klipperen tilbage til ladestationen (19) ved at falge
ledekablet (24). Robotpleeneklipperen sammenli-
gner med jeevne mellemrum sin faktiske position
med den kalibrerede ladestationsposition vha.
GNSS. Robotpleeneklipperen kgrer henimod lade-
stationen (19) og s@ger ledekablet (24) i flere trin.
Her stopper robotplaeneklipperen igen og igen og
kerer evt. i en anden retning for at komme hen til
ledekablet (24). Kommer robotpleeneklipperen i
neerheden af ledekablet (24), gar den i gang med
at lede efter dets position vha. drejende bevaegel-
ser og ladekablets (24) signalstyrke.

Rammer robotplaeneklipperen en forhindring eller
en greesgraense under greesslaningen, gemmes
denne position. Her opstar der en kortlaegning,
der hjeelper robotpleeneklipperen med at finde
ladestationen (19) noget hurtigere.

Nar robotplaeneklipperen har naet ledekablet
(24), folger den dette mod uret hen til ladestatio-
nen (19). Serg derfor for at placere ladestationen
(19) korrekt (Billede 4a).

5.4.3 Tilslutning af ladestation til netdel

1. Sikr, at netspaendingen er 100-240 V ved
50/60 Hz, for ladestationen (19) forbindes
med strgmforsyningen.

Forbind netdelen (20) direkte med en stikda-
se. Brug ikke kablet til andre formal.

Brug ikke netdelen (20), hvis den er beskadi-
get. Kontakt straks en autoriseret fagmand,
der kan udskifte defekte dele, hvis der kons-
tateres skader pa kabler eller netdelen (20).
Oplad ikke robotplaeneklipperen i fugtige om-
givelser. Oplad ikke robotpleeneklipperen ved
temperaturer over 40 °C eller under 5 °C.
Hold robotplaeneklipperen og netdelen (20)
veek fra vand, varme kilder og kemikalier.
Hold kablet pa netdel (20) veek fra skarpe
kanter for at undga skader.

Forbind netdelen (20) med ladestationen (19)
(billede 4b).

Placer robotplaeneklipperen med teendt ho-
vedafbryder (7) og akku i ladestationen (19)
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og lade den helt op, for den tages i brug forste
gang.

5.4.4 Informationer om opladning

Robotpleeneklipperen vender tilbage til ladestatio-

nen (19) i en af felgende situationer:

©  Du sender robotpleeneklipperen manuelt tilba-
ge.

Akkuladetilstanden underskrider 30 %.

Den daglige arbejdstid er afsluttet.

Regnsensoren er udlgst.

Robotpleeneklipperen er overophedet.

Det begynder at blive merkt, hvorved kamera-

enheden ikke kan arbejde rigtigt mere.

Robotpleeneklipperen sgger efter ledekablet (24)
og kerer s& automatisk mod uret pa ledekablet
(24) hen til ladestationen (19).

Nar akkumulatorbatteriet lades, lyser LED-lampen
(19a) pa ladestationen rad. Nar akkumulatorbatte-
riet er ladet helt op, lyser akku-LED-lampen (19a)
pa ladestationen (19) gren. Et batterisymbol viser
desuden akkukapaciteten i displayet. Nar akku-
mulatorbatteriet lades, fremkommer et blitzlys i
batterisymbolet.

Skulle der befinde sig en forhindring pa ledekablet
(24), nar robotplaeneklipperen vender tilbage til
ladestationen (19), bliver robotpleeneklipper efter
flere forsag stdende foran forhindringen og kan

sa ikke vende tilbage til ladestationen (19). Fjern
alle forhindringer pa ledekablet (24). Overskrider
temperaturen for akkumulatorbatteriet 45 °C, af-
brydes opladningen, sa akkumulatorbatteriet ikke
beskadiges. Sa snart temperaturen er faldet igen,
fortsaettes opladningen automatisk igen.

Overskrider temperaturen for styringen til ro-
botpleeneklipperen 65 °C, vender robotpleene-
klipperen tilbage til ladestationen (19). Sa snart
temperaturen er faldet igen, genoptages arbejdet
iht. indstillingerne. Bliver akkumulatorbatteriet
tomt, for robotplaeneklipperen er vendt tilbage til
ladestationen (19), kan robotplaeneklipperen ikke
mere startes. Bring robotplaeneklipperen tilbage
til ladestationen (19) og lad hovedafbryderen (7)
veere teendt. Robotpleeneklipperen oplades auto-
matisk.

5.5 Legekabel
PAS PA! Garantien deekker ikke overskarede le-
dekabler og falgeskader!

5.5.1 Udleegning af ledekabel
Ledekablet (24) kan bade udlzegges oven pa og
nede i jorden. Er jorden hard eller ter, kan fast-

goerelseskrogene (23) breekke, nar de slas i. Er
jorden meget tor, fugtes graesset, for ledekablet
(24) installeres.

* [nstallation pa jord

Anbring ledekablet (24) fast pa jorden og fast-
gor det med de vedlagte fastgerelseskroge
(23). Ledekablets position kan tilpasses i de
forste uger, robotpleeneklipperen bruges. Efter
noget tid tildaekkes ledekablet (24) med grees,
hvorefter det ikke mere kan ses. Installer lede-
kablet med en maks. afstand pa 1 m mellem
fastgerelseskrogene (23). Undga situationer,
hvor ledekablet (24) ikke ligger pa jorden. Sikr,
at ledekablet (24) ikke kan skaeres over af
robotpleeneklipperen. Robotpleeneklipperen
karer hen over ledekablet med teendt slamas-
kine under klipningen.

Installation i jord

Grav ledekablet (24) op til 5 cm ned. Derved
forhindres det, ledekablet (24) beskadiges,
hvis graesset vertikalskeeres eller ventileres.

Pas pa!

Da ledekablet (24) ikke altid traekkes langs med
graesgraensen, er det vigtigt at huske, hvor
ledekablet (24) er positioneret, sa det ikke bes-
kadiges, nar der arbejdes i haven pa et senere
tidspunkt. Lav evt. en skitse eller fasthold opbyg-
ningen med fotos. Er ledekablet (24) ikke gravet
ned i jorden, skal du undga at vertikalskeere og
ventilere i omradet omkring ledekablet (24) for at
undga beskadigelser.

5.5.2 Installation af sggeslgjfe

® Ledekablet (24) danner en sggeslgjfe, som
hjeelper robotpleeneklipperen med at kunne
finde tilbage til ladestationen (19).

Treek ledekablet (24) mindst 1 m veek foran
ladestationen (19) og mindst 0,5 m bag ved
ladestationen (19) (billede 4a). Kurver direkte
foran ladestationen (19) kan fore til problemer,
nar robotpleeneklipperen kobles pa til oplad-
ning.

Det mindste areal, som ladekablet (24)
omslutter, bar mindst veere 5 m? (billede 4a).
Det anbefales at bruge hele ledekablets (24)
leengde og at traekke det i et kvadratisk areal,
hvis det er muligt. Segeslgjfen skal placeres
pa en sadan made, at robotplaeneklipperen
nemt kan na hen til ladestationen (19) fra et
hvilket som helst omrade af haven.
Afstanden mellem to ledekabler (24) ber
mindst veere 0,8 m (billede 4a).

Ledekablet (24) ma ikke krydse hinanden.
Serg for, at forhindringer ikke findes pa lede-
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kablet (24).

® Sorg for, at der ikke er forhindringer ca. 30 cm
til hgjre og venstre for ledekablet (24) (billede
4c). Hold afstand til havegraensen samt til
hoje brosten. Forlgber vejen pa samme ni-
veau som pleenearealet, kan ledekablet (24)
treekkes uden afstand.

5.6 Forbindelse med ladestation
Seorg for, at hele ledekablet (24) er trukket, for den
frie ende forbindes med ladestationen (19).

Traek stikket ud, for ledekablet (24) forbindes med
ladestationen (19). Ledekablet er til dels allerede
formonteret pa ladestationen. Det betyder, at la-
dekablet allerede er trukket under ladestationen
og forbundet med den venstre, sorte tilslutning.
Kontroller, at denne forbindelse er spaendt godt til.

For den frie ende gennem hullet og forbind den
med den hgjre, rade tilslutning, nar ledekablet
(24) er trukket (billede 4d).

Pas pa! Ledekablet (24) ma ikke krydse hinan-
den!

Opret herefter forbindelsen med stremforsynin-
gen. LED-lampen (19a) pa ladestationen (19) ber
lyse gron hele tiden, hvis installationen er gen-
nemfart korrekt. Lyser LED-lampen ikke, kontrolle-
res forst tilslutningerne.

Hvis LED-lampen lyser, men ikke konstant gren,
bedes du laese mere herom i tabellen ,Visning
ladestation og fejlafhjaelpning” bageste i denne
betjeningsvejledning.

5.7 Slaomrade - forhindringer og greenser for
slaomrade
5.7.1 Graesgraense
Slaomradet skal have en entydig og helt omlgben-
de graesgreense. Gor dig fortrolig med de forskelli-
ge muligheder for at definere en graesgraense, der
beskrives i dette kapitel. Start sa et hvilket som
helst sted pa greesgraensen med at kontrollere
havegraensen og folg denne i en kreds, til du nar
frem til startpunktet igen.
Omrader inden for arbejdsarealet, der skal ude-
lukkes, skal ogsa vaere markeret med en entydig
greesgraense. Fremgangsmaden er som ved de
udvendige greenser pa sldomradet.
® Indsnavringer
Har pleenearealet en indsneevring, kan ro-
botplaeneklipperen arbejde dér, sa laenge
korridoren har en bredde p& min. 1,2 m og en

leengde pa maks. 8 m (billede 5a). Pa lange
og smalle indsnaevringer kan det ske, at ro-
botpleeneklipperen ikke mere finder tilbage til
ladestationen (19).

* Afstand pa greesgreense
Neermer robotpleeneklipperen sig greesgreen-
sen, registreres dette af kameraenheden (15)
foran i robotplaeneklipperen. Afstanden, hvor
der ikke er noget grees, ber mindst veere 30
cm (billede 5b). Serg for, at der ikke er nogen
hgjdeforskel ved greesgreensen, da robotplee-
neklipperen forst kan kere ud over den ngjag-
tige graesgreense, for den stopper for at kere
videre i en ny retning. Lave bede eller hgje
stenkanter kan fore til beskadigelser pa robot-
plaeneklipperen. Kontroller greesgraenserne
med jeevne mellemrum for at finde ud af, om
de ikke er groet til, da robotplaeneklipperen
ellers kan forlade slaomradet. Greesgraensen
kan ogsa forsynes med lige vejsten, hvorved
der opstar en klar afgraensning til slaiomradet.

o Afstand til greesgraense med vand
Principielt registrerer robotpleeneklipperen
greesgraensen palideligt iht. beskrivelsen
ovenfor. Alligevel kan det ske, at robotplae-
neklipperen karer ud over graesgreensen,
af den grund anbefales en afstand mellem
greesgraense og vand (havedam, pool osv.) pa
ca. 50 cm (billede 5c). For at beskytte robot-
pleeneklipperen palideligt anbefales det som
alternativ at beskytte omradet med vand med
en hgj kant.

* Graesgraense med forhgjet kant over 25
cm.

Med afstandssensorerne (16) registrerer
robotpleeneklipper forhindringer, der har en
mindste hgjde pa 25 cm (billede 5d). Derved
kan greesgraensen ogsa indgreenses vha.
hgjere forhindringer. Robotpleeneklipperen
stopper ca. 20 cm foran forhindringen og
drejer for at fortsaette klipningen i en anden
retning. Pas pa! - Derved sla robotpleeneklip-
peren ikke indtil graesgreensen, hvorved der
opstar et ikke sldet omrade pa ca. 20 cm.

* Graesgraense med gget kant over 10 cm
Med kollisionssensorerne kan robotpleene-
klipperen ogsa kollidere med forhindringer un-
der 25 cm. Dermed kan der ogséa defineres en
greesgraense. Serg for, at der her er tale om
en stabil kant pa mindst 10 cm (billede 5e).

5.7.2 Forhindringer

Forhindringer er genstande, der findes i sldom-
radet. Med sensorerne kan robotplaeneklipperen
registrere mange forhindringer. Blode, ustabile og
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veerdifulde genstande skal evt. beskyttes. Sam-

menlign mulighederne for at afgreense graesgraen-

sen iht. beskrivelsen ovenfor.

® Forhindringer med en hgjde pa over 25
cm (billede 5f)
Faste forhindringer med en hgjde pa over
25 cm og en mindste bredde pa 3 cm som
f.eks. treeer, vaegge, hegn, havemgabler osv.
registreres af afstandssensorer (16). Rammer
robotplaeneklipperen en forhindring, stopper
den, hvorefter klipningen fortseettes i en an-
den retning. Grees indtil ca. 20 cm hen til en
forhindring slas ikke.

® Forhindringer med en hgjde pa under 25
cm (billede 5g)
Registreres en forhindring ikke af afstands-
sensorerne (16), kolliderer robotplaeneklip-
peren med forhindringen, og kollisionssenso-
rerne udlgser. Robotpleeneklipperen stopper
og fortseetter klipningen i en anden retning.
Forhindringerne skal have en hgjde pa mindst
10 cm. Beskyt sarte og ustabile genstande
med en kant.

® Sten og lave forhindringer under 10 cm
Sten, klipper og lave forhindringer under 10
cm i sldaomradet skal beskyttes, da de ellers
kan keres over af robotplaeneklipperen. Ellers
kan robotplaeneklipperen beskadiges og blo-
keres. (se kapitel ,Greesgraense®).
Treeer behandles lige som forhindringer af ro-
botplaeneklipperen. Stikker treeredder med en
hejde pa under 10 cm op af jorden, ber dette
omrade beskyttes. Det forhindrer skader pa
redderne og robotplaeneklipperen.

5.7.3 Magnetband (billede 5h-I)

Forhindringer, der ikke kan reflektere afstandssi-

gnalet fra robotpleeneklipperen (f.els. hegn, haek),

registreres til dels ikke eller forst meget sent. For-
hindringer med svag, optisk kontrast til slaarealer
er ogsa vanskelige at registrere. Til en kontaktlos
og sikker retningseendring af robotplaeneklipperen
kan dette omrade eller genstanden beskyttes

med magnetbandet (27).

Magnetbandet (27) fungerer som mobil og tem-

poreer greense i sldiomradet. Magnetsensorerne

inde i robotplaeneklipperen, registrerer magnet-
bandet (27) og drejer fra, nar det nas. Dette gor
det muligt at afgreense omrader i haven, der ikke
skal keres hen til som f.eks.:

e Kortvarig afgreensning af et omrade i haven
f.eks. i forbindelse med en havefest, der ikke
skal keres hen til i et vist stykke tid.

e Opstilling af en trampolin eller en swimming-
pool i sldomradet om sommeren.
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® Etnyplantet tree er meget sart i starten og skal
i starten beskyttes mod sammensted med
robotpleeneklipperen.

e Saesonalt skal der opsta en blomstereng i ha-
ven, der lokker insekter. Robotplaeneklipperen
ma ikke kare hen over dette omrade, som skal
beskyttes lige fra starten.

® | et omrade sas nyt grees, og dette skal
beskyttes i starten. Undergrunden er endnu
ikke fast nok, og der skal forst dannes en kraf-
tig greesbevoksning.

Treek magnetbandet (27) i en afstand pa fa cen-
timeter hen til det passende omrade eller den
passende genstand. Afkort magnetbandet (27)
afheengigt af behov (minimal leengde 50 cm). For
at en sammenhaengende graense af flere mag-
netbandelementer registreres sikkert, ber den
maksimale afstand mellem de pageeldende ender
ikke overskride 8 cm (billede 5k). Sikr, at den ud-
vendige greense pa sldomradet er defineret med
en optisk og/eller en fysisk adskillelse. Fastger
magnetbandet (27) pa jorden med fastgerelses-
kroge (23) i en maks. afstand pa 1 m.

Hold en afstand pa mindst 80 cm til ledekablet
(24) samt mellem to uafhaengige begraens-
ningsomrader, s& robotpleeneklipperen kan kere
igennem uden problemer. (billede 5I).

Undgé at traekke magnetbandet (27) pa stignin-
ger, da robotplaeneklipperen kan komme til at skri-
de ud over begraensningsomradet her, hvorved
greensen ikke registreres.

Magnetbandet (27) kan lige som ledekablet (24)
installeres pa jorden og ca. 5 cm nede i jorden.
Serg for, at magnetbandet (27) ikke anbringes
alt for dybt nede i jorden, da det ellers ikke kan
sikres, at robotpleeneklipperen kan registre det
palideligt.

5.7.4 Hoved- og biareal (billede 5m)

Ved et biareal (B) forstas et arbejdsomrade, der
ikke er forbundet direkte med hovedarealet (A)
som f.eks. en indsneevring. Robotpleeneklipperen
kan ikke n& et biareal direkte og selvstaendigt.
For at sla greesset pa biarealet (B) beeres robot-
plaeneklipperen manuelt hen pé biarealet (B).
Robotpleeneklipperen skal veere teendt med hove-
dafbryderen (7). Start det enskede klippeprogram
dér og veelg ,Biareal” i undermenuen (se ,Inds-
tillinger pa robotplaeneklipperen®). | biarealet (B)
fors@ger robotplaeneklipperen ikke at kore tilbage
til ladestationen (19), hvis akkuladetilstanden er
lav. Robotpleeneklipperen slar grees, til akkumu-
latorbatteriet er tomt. Herefter skal akkumulator-
batteriet lades, eller robotpleeneklipperen baeres
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tilbage til ladestationen (19).

Pas pa!

Robotpleeneklipperen méa maks. fierne sig 1000
m fra ladestationen (19), ellers fremkommer en
fejimelding i displayet (50), og robotplaeneklippe-
ren kan ikke bruges i hovedareal-funktionen. Til
arbejde i biareal-funktionen er afstanden til lade-
stationen (19) ikke relevant.

5.7.5 Afstand til fremmede slaarealer

Hold en afstand til fremmede slaarealer (f.eks.
naboer), der arbejder med en begraensningstrad.
Signalet, der fremstilles af begreensningstraden,
kan fere til problemer, nar robotpleeneklipperen
finder tilbage til sin ladestation (19).

5.8 GNSS-modul

5.8.1 Ladestationsposition kalibreres
Robotpleeneklipperen skal kalibrere ladestatio-
nens (19) position vha. et globalt navigationssa-
tellitsystem (GNSS), sa robotplaeneklipperen kan
finde tilbage til segeslojfen og ladestationen (19)
igen.

Dette gores ved at stille den driftsklare robotplee-
neklipper med teendt hovedafbryder (7) ind i lade-
stationen (19). Under kalibreringsforlgbet svinger
GNSS-symbolet i displayet (50). Sa snart dette

er afsluttet korrekt, lyser GNSS-symbolet vedva-
rende, eller blinker, hvis signalet er svagt. Denne
proces kan vare et par minutter.

Sikr, at positionsbestemmelsen hverken forhind-
res af afskaermninger eller af overdaekninger. Serg
for, at ladestationen (19) ikke positioneres ved
siden af hgje bygninger. Hold passende afstand til
hgje bygninger og traeer. Under visse omstaendig-
heder er det evt. ikke muligt at kalibrere pa grund
af et manglende signal.

5.8.2 Kortlaegning

Skal robotplaeneklipperen vende tilbage til lade-
stationen (19), bestemmer robotpleeneklipperen
afstanden til ladestationen (19) vha. GNSS-modu-
let. Rammer robotpleeneklipperen en havegreense
eller forhindringer, nar den soger efter ladesta-
tionen (19), gemmer robotplaeneklipperen sin
position, og sldomradet kortlaegges. Derved finder
robotpleeneklipperen hurtigere tilbage til ladestati-
onen (19) under fortlgbende brug.

5.8.3 Kort slettes

Alle GNSS-informationer slettes pa robotplaene-
klipperen ved at veelge punktet ,Pleeneklipper-
protokol” i indstillingsmenuen, herefter veelges og

bekraeftes punktet ,Slet kort”. Nu skal robotpleene-
klipperen bringes tilbage i ladestationen (19) for at
kalibrere ladestationens (19) position. Skal sldom-
radet tilpasses yderligere i haven, anbefales det at
slette kortet. Desuden kan robotpleeneklipperens
kort pavirkes vejrbetinget i form af gule pletter i
greesset om sommeren samt af nedfaldende lgv
om efteraret. Slet ogsa i disse tilfeelde kortet iht.
beskrivelsen ovenfor. | sddanne tilfeelde anbefales
det at slukke for den automatiske funktion og bru-
ge produktet i biarealfunktionen p& egnede steder
i haven.

5.9 Havegraenser og deres kvalitet
Robotpleeneklipperen kontrollerer slaiomradets
greenser med kameraenheden (15) for at sikre,

at robotplaeneklipperen arbejder sikkert uden
begraensningstrad. Kameraenheden (15) ana-
lyserer slaomradet (ca. 1m?), der ligger foran
dette. Rammer robotpleeneklipperen en greense til
slaomradet, kan robotpleeneklipperen bestemme
en graense-kvalitetsveerdi vha. parametre.

5.9.1 Initialiseringskorsel - ibrugtagning
Sorg for, robotplaneklipperens akkumulator-
batteri er helt ladet, nar initialiseringskorslen
startes.

Derved kan robotpleeneklipperen afslutte bestem-
melsen af en referencevaerdi i en arbejdsgang.

Er en akku ikke nok til initialiseringskerslen, karer
robotpleeneklipperen automatisk tilbage til lade-
stationen (19) og fortseetter automatisk sin korsel
efter den neeste opladning.

En individuel referenceveerdi/sldomrade skal op-
rettes til robotpleeneklipperens drift for at bestem-
me palideligheden af sldomradets greenser.
Robotpleeneklipperen bevaeger sig som altid i
slaomradet tilfeeldigt i en retning for at bestemme
referenceveerdien. Rammer robotplaeneklipperen
en greense eller en forhindring, stopper den og
vurderer sldomradet foran denne. Herefter bevae-
ger robotplaeneklipperen sig i en tilfeeldig retning.
Af sikkerhedstekniske grunde gennemfores
initialiseringskorslen med slukket slamaski-
ne.

Rammer pleeneklipperen en graense i sldomradet,
vurderes denne og vises i displayet. Et greessym-
bol, der ses vedvarende i displayet, viser en pali-
delig greense, mens et permanent blinkende sym-
bol ger opmeerksom pa en usikker greense. Til en
palidelig bestemmelse af referencevaerdien er der
mindst brug for 200 kontakter med en graense pa
slaomradet. Efter mere end 200 kontakter kontrol-
leres graense-kvalitetsvaerdien for sin palidelighed.
Afger robotpleeneklipperen, at veerdien endnu
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ikke er tilstraekkelig palidelig, fortsaetter robotplae-
neklipperen sin initialiseringskarsel for yderligere
200 kontakter.

Er initialiseringskerslen gennemfort fejlfrit, og
kunne en palidelig greense-kvalitetsveerdi opret-
tes, gar robotpleeneklipperen i gang med at sla i
slaomradet iht. den indstillede klippetid.

Kunne der ikke oprettes nogen palidelig refe-
renceveerdi, stopper robotpleeneklipperen, og en
fejlmelding ses i displayet (50). Kontroller slaom-
radets greenser og ret graenser, der ikke afviger
entydigt fra slaomradet. Serg for, at slhiomradet
afviger entydigt fra det omkringliggende omrade.
Slet forst den eksisterende referenceveerdi (se
5.9.4), for initialiseringen gentages.

5.9.2 Kontrol af greensekvalitet under drift
Nar pleeneklipperen kerer i automatisk drift, kont-
rollerer robotplaeneklipperen med jaevne mellem-
rum, om den aktuelle greense-kvalitetsvaerdi for
slaomradet har eendret sig i forhold til reference-
veerdien, der er bestemt i initialiseringskarslen.
Safremt plaenearealets greensekvalitet har forrin-
get sig betydeligt, forbliver robotplaeneklipperen

i ladestationen, og viser dette i en fejlmelding i
displayet.

Ledekabelsymbol lyser vedvarende
Robotpleeneklipperen findes inden for eller i neer-
heden af sggeslgjfen. Eller plaeneklipperen star i
ladestationen (19), men lades ikke.

Ledekabelsymbol blinker
Robotpleeneklipperen findes langt vaek fra so-
geslojfen, eller stramforsyningen til ladestationen
(19) blev afbrudt. Ledekablet (24) blev forbundet
forkert eller beskadiget. Plaeneklipperen stér i la-
destationen (19) og lades.

5.9.3 Brug af robotplaneklipper pa biarealer
Robotpleeneklipperen kan oprette en individuel
veerdi for hovedarealet og biarealet. Derfor er det
nodvendigt at gennemfgre en initialiseringskeorsel
pa hvert nye biareal. Det er kun tilladt at bruge
robotpleeneklipperen pa et biareal. Skal robotplee-
neklipperen bruges til at sla grees pa et yderligere
biareal, skal greense-kvalitetsvaerdien til biarealet
slettes, og en initialiseringskarsel gennemfares.

5.9.4 Sletning af veerdier

Efter en laengere slapause kan graense-kvalitets-
veerdierne have aendret sig, hvilket kan fore til fejl
i den kommende saeson. Af den grund anbefales
det at slette greense-kvalitetsveerdien hvert ar ved
seesonstart og at bestemme en ny referenceveer-

di. Derved kan en sikker og palidelig drift af robot-
plaeneklipperen sikres.

Referenceveerdierne slettes pa robotpleeneklippe-
ren ved at veelge punktet ,Pleeneklipperprotokol” i
indstillingsmenuen, herefter vaelges og bekraeftes
punktet ,Slet greensevaerdier”.

5.10 Teending og kontrol af installationen
5.10.1 Kontrol af installationen af ledekabel
og ladestation (billede 6a)
Sa snart LED-lampen (19a) lyser gron pa lade-
stationen (19), er sldomradet klart til robotplaene-
klipperen. Sikr forst, at fastgerelseskrogen (23) er
slaet helt i pa ledekablet (24).
Stil robotplaeneklipperen i en lille afstand ind bag
ved ladestationen (19) ind i sogeslojfen for at kon-
trollere hele ledekablets (24) afstand. Robotplee-
neklipperen ber endnu ikke befinde sig pa ledeka-
blet (24) og ber veere vendt mod ledekablet (24).
Teend for hovedafbryderen (7) (ON) (billede 8).
Tryk pa STOP-tasten (3) og abn tildeekningen af
betjeningsfeltet (13). Opspaer robotplaeneklip-
peren med PIN-koden (se kapitel ,Spaerring /
PIN“). Tryk pa tasten ,MODE" (52). Brug herefter
navigationstasterne (55) til at vaelge punktet ,Til
ladestation” og bekraeft med tasten ,OK* (56). Tryk
pa tasten ,START“ (53) og luk herefter displayafs-
kaermningen. Nu s@ger robotpleeneklipperen efter
ledekablet (24) for at finde ladestationen (19).
Den kerer forst fremad, til robotpleeneklipperen er
fremme ved ledekablet (24). Robotpleeneklippe-
ren kan evt. stoppe kort forinden for at orientere
sig pa ny. Herefter folger robotplaeneklipperen
ledekablet (24) mod uret. Serg for, at genstande
ikke ligger pa ledekablet (24).
Akkumulatorbatteriet til robotplaeneklipperen
lades nu helt. Opstar der problemer under pako-
blingen, kan det veere, at ladestationen (19) skal
positioneres pa ny, til pakoblingen fungerer uden
problemer. Med den rade STOP-taste (3) kan ro-
botplaeneklipperen til enhver tid stoppes. Efter tryk
pa STOP-tasten (3) stoppes robotplaeneklipperen,
hvorefter den venter pa yderligere instruktioner.
Kontroller desuden steder med stor afstand til
segeslejfen eller omrader, der er forbundet vha.
indsnaevringer. Gentag arbejdet iht. ovennaevnte
beskrivelse og send robotplaeneklipperen tilbage
til ladestationen (19)

5.10.2 Kontrol af sldomradet (billede 6b)
Sldomradets graenser kontrolleres ved at ga langs
med graesgreensen og kontrollere, om sldomradet
er omgivet helt med afgraensninger og/eller forhin-
dringer. Gentag dette ved alle omréader, der skal
udelukkes, som f.eks. blomsterbede, pool, have-
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dam og kontroller, om disse er afgreenset entydigt
alle steder. Ved kritiske steder, hvor du ikke er
sikker pa, om robotplaeneklipperen kan registrere
disse, anbefales det at kontrollere disse steder.
Dette gores ved at stille robotpleeneklipperen 1 m
veek fra det sted, der skal kontrolleres. Her skal
robotplaeneklipperen veere vendt mod det sted,
der skal kontrolleres. Kontroller ogsa omrader,
som er beskyttet af et magnetband (27). Start sa
plaeneklipperen iht. beskrivelsen i kapitel 6.5.3.
Robotpleeneklipperen karer forst fremad og ber
sa registrere graesgraensen eller forhindringen.
Processen kan til enhver tid afbrydes med STOP-
tasten (3). Gentag dette arbejde alle de steder,
der synes af vaere usikre.

5.10.3 Kontrol af ladestationens position
(billede 6¢)
Kontroller ladestationens (19) position ved at posi-
tionere robotplaeneklipperen - efter afsluttet kalib-
rering - de forskellige steder pa pleenearealerne,
sa den kan sgge efter ladestationen (19). Send
nu robotpleeneklipperen tilbage til ladestationen
iht. beskrivelsen i kapitel 6.5.4. Processen kan til
enhver tid afbrydes med STOP-tasten (3). Tilpas
i givet fald omradet, udlzegningen af ledekablet
(24) samt positionen af ladestationen (19).

5.11 Fastgorelse af ladestation

Nar du er sikker pa, at robotpleeneklipperen
fungerer, som den skal, og der er fundet en pas-
sende position for ladestationen (19), fastgeres
ladestationen (19) med fastgerelsesskruerne (21).
Skru fastgerelsesskruerne (21) helt ned i jorden
med sekskantnaglen (22) (billede 7).

5.12 Akku-kapacitetsindikator

Tryk pa kontakten til akku-kapacitetsindikator.
Akku-kapacitetsindikatoren angiver akkumulator-
batteriets ladetilstand med 3 LED-lamper (billede
12b).

Alle 3 LED-lamper lyser:
Akkumulatorbatteriet er fuldt opladet.

2 LED-lamper eller 1 LED-lampe lyser
Akkumulatorbatteriet rader over tilstreekkelig rest-
kapacitet.

1 LED-lampe blinker:
Akkumulatorbatteriet er afladet; oplad akkumula-
torbatteriet.

Alle LED-lamper blinker:

Akkumulatorbatteriets temperatur er underskre-
det. Fjern akkumulatorbatteriet fra produktet

og lad akkumulatorbatteriet hvile en dag ved
stuetemperatur. Fremkommer fejlen igen, er
akkumulatorbatteriet meget afladet og defekt.
Fjern akkumulatorbatteriet fra produktet. Et defekt
akkumulatorbatteri mé ikke laengere bruges og
oplades

Pas pa!

Bruges en Multi-Ah Pack (f.eks. 4-6Ah), skal den
altid stilles pa den hgje kapacitet. Da opladningen
og afladningen af robotpleeneklipperen er skan-
som, er det ikke ngdvendigt at bruge den lave
kapacitet for at forleenge levetiden.

5.13 Opladning af batteri med ladeaggregatet
Til normal brug lades akkumulatorbatteriet (A) til
robotplaeneklipperen pa ladestationen (19). Til
uafhaengig brug af akkumulatorbatteriet (A) fra
Power-X-Change-serien kan dette ogsa lades

i det eksterne ladeaggregat Power-X-Charger.

Pas pa! - Ladeaggregatet (B) kan afhaengigt af

modelvarianten evt. ikke folge med robotplaene-

klipperen.

1. Kontroller, at netspaendingen pa meerkepla-
den svarer til den forhdndenvaerende net-
spaending. Saet stikket til ladeaggregatet (B) i
stikkontakten. Den grgnne lysdiode begynder
at blinke.

2. Seet akkumulatorbatteriet (A) pa ladeaggrega-
tet (B)(billede 12a).
3. Under punkt ,Visninger pa ladeaggregat®

findes en oversigt over LED-visningernes be-
tydning.

Under opladningen kan akkumulatorbatteriet blive
varm. Dette er helt normalt.

Hvis det ikke er muligt at oplade akku-pack-en,
skal du kontrollere,

® om der er netspaending i stikkontakten.

e om forbindelsen til ladekontakterne er i orden.
Hvis det stadigveek ikke er muligt at oplade akku-
pack‘en, bedes du indsende

® ladeaggregatet

samt akku-pack‘en

til vores kundeservice.

Kontakt vores kundeservice eller den forret-
ning, hvor du har kebt produktet, hvis du har
brug for at vide, hvordan produktet sendes
korrekt.
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Ved forsendelse og bortskaffelse af akku-
mulatorbatterier og akkumaskine skal disse
indpakkes seerskilt i en plastikpose , for at
undga kortslutning og brand!

Sorg for at genoplade akku-pack‘en i god tid for
at sikre en lang levetid. Genopladning skal under
alle omsteendigheder ske, nar du kan konstat-
ere, at maskinens ydelse er aftagende. Undga,
at akkupack‘en aflades helt. Det vil gdelaegge
akkupack‘en!

6. Betjening

6.1 Hovedafbryder

Robotpleeneklipperen er udstyret med en hove-
dafbryder (7). Teend (ON) og sluk (OFF) for robot-
pleeneklipperen med hovedafbryderen (7) (billede
8). Nar robotpleeneklipperen er teendt, lases den
med PIN-koden.

6.2 Betjeningspanel

Robotpleeneklipperen er allerede programmeret
pa fabrikken, og standardindstillinger gennemfert.
Disse kan dog aendres efter behov. Ogsa selv om
fabriksindstillingerne er egnet til de fleste haver,
ber du alligevel gare dig fortrolig med de disponi-
ble optioner.

Forklaring af betjeningsfeltet med LCD-dis-
play (billede 9)

50. LCD-display

51. Taste ,SET“ - indstillings-taste

52. Taste ,MODE" - klippeprogram-taste

53. Taste ,START” - start-taste

54. Taste ,BACK” - tilbage-taste

55. Navigationstaster

56. Taste ,OK“ - bekreeftelses-taste

6.3 Indstilling af klippehojde

Pas pa! Robotplaeneklipperen skal veere slukket,
nar klippehgjden indstilles. Tryk pa STOP-tasten
(3). Med robotplaeneklipperens indstilling af klip-
pehgjde (4) kan klippehgjde tilpasses trinlgst mel-
lem 20 og 60 mm, der kan aflaeses pa skalaen.
Er greesset mere end 60 mm hgijt, skal graesplee-
nen afkortes til mindst 60 mm, da robotplaene-
klipperen ellers belastes alt for meget, desuden
forringes driftseffektiviteten. Dette gores ved at
bruge en almindelig greesslamaskine eller en
trimmer.

Nar installationen er feerdig, kan klippehgjden til-
passes med indstillingen af klippehgjde (4). Start

altid med en hgjere klippehgjde og reducer den sa
i sma trin, til den gnskede hgjde er naet.

6.4 Spaerring/PIN

Speerringen forhindrer, at robotplaeneklipperen
bruges uden autorisation og uden en gyldig kode.
| dette tilfeelde skal der indtastes en personlig sik-
kerhedskode (4 tal).

Oplasning

For robotplaeneklipperen tages i brug, skal den
korrekte PIN-kode indtastes (standard-PIN:,,0-0-
0-0). Indtast PIN-koden med navigationstasterne
(55).

Standard PIN-kode:
0000

Ny PIN-kode:

AEndring af PIN-kode
PIN-koden aendres pa felgende made:
1. Oplas betjeningspanelet.

2. Tryk forst pa tasten ,SET“ (51) for at indstille.

3. Brug navigationstasterne (55) i LCD-display-
ets (50) menu til at navigere hen til punktet
"Generelt” og s& ,,PIN-Code”

4. Indtast forst den aktuelle PIN-kode (standard
PIN-kode er 0-0-0-0) med navigationstasterne
(55).

5. Indtast herefter din personlige PIN-kode med
navigationstasterne (55).

6. Bekreeft de gennemforte indstillinger.

7. Gentag trin 5. og 6. for at bekraefte den nye
PIN.

8. Pas pa! Noter den nye PIN-kode!

Bestilling af PIN, hvis den er gaet tabt

Sorg for at have kvittering og serienummer pa
robotpleeneklipperen inden for reekkevidde. Disse
informationer kreeves for at kunne modtage din
PIN-kode!

Variant A:
1. Tryk patasten ,SET“ (51) i 6 sekunder i last
status.

2. Nuses PUK i displayet (50).

3. Kontakt kundeservicen for at fa udleveret din
PIN-kode.

Variant B:

1. Seet et tomt USB-stik i USB-tilslutningen (14)
som vist (billede 11).

2. Robotpleeneklipperen gemmer automatisk
PUK pa dit USB-stik og afslutter processen
med en pibende lyd.

3. Fjern USB-stikket. Udlzes dataene fra USB-
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stikket pa en computer. Med robotplaeneklip-
peren er der oprettet en tekstfil (*.txt). Denne
filindeholder en PUK, som er en personlig
kode. Kontakt kundeservicen for at fa udleve-
ret din PIN-kode.

6.5 Indstillinger pa robotplzeneklipper

| hovedmenuen i LCD-displayet (50) ses den
aktuelle indstilling af dato og klokkesleet for
robotplaeneklipperen samt den aktuelle ladetil-
stand. Desuden ses statussen for regnsensoren,
trddsignalet, den udvalgte funktion, GNSS og
WLAN i symbolbjeelken. Pa betjeningsfeltet bru-
ges tasten ,SET“ (51) til at foretage indstillinger
pa robotplaeneklipperen og tasten ,MODE" (52)
til at starte robotplaeneklipperen med forskellige
klippeprogrammer. Brug navigationstasterne (55)
til at skifte til det gnskede sted for at foretage ind-
stillinger. Tryk pa ,BACK"“-tasten (54) for at forlade
den pageeldende menu.

6.5.1 Klippeprogrammer - taste ,,MODE*“ (52)
| ,MODE" menuen kan der veelges mellem de to
funktioner Manuel og Tidsplan og sende pleene-
klipperen tilbage til ladestationen med navigati-
onstasterne (55).

Manuel:

Her kan du uden for den indstillede tidsplan veel-
ge, om robotpleeneklipperen skal klippe normalt,
eller om spotmowing skal udfgres. Du kan veelge
mellem hovedareal og biareal. Detaljerede infor-
mationer om de to arealer findes i kapitlet ,Ibrug-
tagning“ under punktet ,Hoved- og biareal”

Spot-Mowing

Det kan ske, at robotpleeneklipperen nogle gange
ikke klipper tilstraekkeligt grundigt. Stil robotplae-
neklipperen et onsket sted og start robotpleene-
klipperen. Robotpleeneklipperen gar sa i gang
med at sla greesset spiralformet, til den rammer
en forhindring, eller kameraet ikke registrerer
noget pleeneareal, der skal slas. Plaeeneklipperen
fortsaetter nu med at kare, til akkumulatorbatteriet
er tomt, hvorefter den vender tilbage til ladestati-
onen.

Tilbage til ladestationen
Send robotplaeneklipperen tilbage til ladestatio-
nen (19) iht. beskrivelsen i kapitel 6.5.4.

Tidsplan:

Pleeneklipperens arbejdsvindue er begraenset af
solopgang og solnedgang. De aktuelle veerdier
ses i displayet i menuen ,Tidsplan®.

Ligger den indstillede starttid for den illustrerede
solopgangstid (everst til venstre i displayet), gar
robotpleeneklipperen forst i gang med at klippe,
nar solen star op.

Ligger den indstillede sluttid efter den illustrere-
de solnedgangstid (averst til hgjre i displayet),
vender robotplaeneklipperen allerede tilbage til
ladestationen pa det viste klokkesleet og ikke pa
det definerede.

Vigtigt!

Solopgangs- og solnedgangstiden, der be-
regnes af robotpleeneklipperen, vises med en
sikkerhedstid pa 30 minutter for at sikre en
fejlfri drift.

| denne funktion kan klippetiderne indstilles for
hver dag med navigationstasterne (55). Der kan
defineres to slavinduer om dagen. De definerede
slavinduer kan overferes til andre dage eller plan-
leegges individuelt hver dag.

Safremt to slavinduer indstilles for en dag, ma sla-
vinduerne ikke overlappe hinanden, desuden skal
slavinduerne genereres inden for en dag. Klippeti-
derne ma ikke overskride den neeste dag.
@nsker du at fjerne et indstillet slavindue,
skal slavinduet indstilles pa 00:00-00:00.

Til klippetidsindstillingen anbefales en vejleden-
de veerdi pa 8 timer om dagen ved 500 m?. Den
valgte arbejdstid skal tilpasses, sa den passer il
havens storrelse og arbejdets omfang.

6.5.2 Indstillinger - ,,SET* taste

Med tasten ,SET“ (51) kan der foretages princi-
pielle indstillinger pa robotpleeneklipperen. Brug
navigationstasterne (55) til at skifte til det onskede
sted og bekreeft eller annuller herefter de fore-
tagede indstillinger med tasten ,OK* (56) eller
~,BACK"“-tasten (54).

Tilbagekorselsvej

Tilbagekerselsstrackningen, som robotpleene-
klipperen kerer ud af ladestationen (19), kan
indstilles. Robotpleeneklipperen kerer forst tilbage
iht. den indstillede afstand, for den drejer ind i
klippearealet. Sikr, at robotplaeneklipperen ikke
forlader sldomradet som felge af den indstillede
tilbagekarselsstraekning.

Regnsensor

Regnsensoren (5) programmeres med denne in-
dstilling. Standardindstillingen for sensoren er pa
fabrikken fastlagt til ,On”. Regnsensoren (5) kan
aktiveres og deaktiveres, og dens forsinkelsestid
kan indstilles. Forsinkelsestiden definerer den tid,
som robotpleeneklipperen har i ladestationen (19),
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nar regnsensoren (5) er torret.

Pleeneklipperprotokol

| dette underpunkt kan fejlhukommelsen ses,
desuden kan kortet slettes, greenseveerdier slettes
eller billeder slettes.

Generelt

- PIN-kode: Du kan eendre PIN-koden til din
robotpleeneklipper og bruge din personlige PIN-
kode. Du kan leese mere herom i kapitel ,,Spaerring
/ PIN“. Pas pa! Noter den nye PIN-kode.

- Dato & tid: Brug navigationstasterne (55) for

at springe til det pageeldende sted og foretag de
onskede indstillinger.

- Sprog: Brug navigationstasterne (55) for at
springe til det onskede sprog.

- Softwareversion: Her noteres den aktuelle soft-
wareversion for robotplaeneklipperen.

APP-link

| dette underpunkt kan robotpleeneklipperens
Wi-Fi-forbindelse klargeres med din smartphone.
Desuden kan Wi-Fi-forbindelsen nulstilles, og in-
formationer til Wi-Fi-forbindelsen modtages.

Nulstil

Her kan robotpleeneklipperen nulstilles til fabrik-
sindstillinger, dette gores ved at slette alle foreta-
gede indstillinger og ophaeve Wi-Fi forbindelsen.

6.5.3 Startproces

1. Tryk pa STOP-tasten (3) og abn displayaf-
daekningen (23) helt.

2. Oplas betjeningspanelet (2).

3. Veelg det onskede klippeprogram samt
det pageeldende arbejdsareal med tasten
,MODE" (52).

4. Tryk pa tasten ,START“ (53).

5. Luk displayafskeermningen (23).

Nu arbejder robotplaeneklipperen iht. den in-
dstillede driftsfunktion. | arbejdstiden vises
akkuladetilstanden pa LCD-displayet (50). Sa
snart akkuladetilstanden falder til 30%, vender
robotplaeneklipperen automatisk tilbage til lade-
stationen (19).

Bemaerk: Der er behov for en referencevaerdi
for kvalitetsveerdien for at kunne bruge robot-
pleeneklipperen. Denne fastlaegges i kapitlet
,Havegraenser - granse-kvalitetsvaerdi®,

af den grund starter robotpleeneklipperen i
forste omgang med slukket slamaskine. Nar
veerdien er fastlagt, gar robotplaeneklipperen

i gang med at sla graes iht. den indstillede
klippetid.

6.5.4 Afbrydelse af klipning

1. Tryk pa STOP-tasten (3) for at stoppe robot-
pleeneklipperen med det samme.

2. Abn displayafdaekningen (23) helt.

3. Oplas betjeningspanelet (2).

4. Tryk pa tasten ,MODE" (52) og veelg ,Til la-
destation” for at sende robotplaeneklipperen
tilbage til ladestationen (19).

5. Tryk pa tasten ,START“ (53).

6. Luk displayafskeermningen (23).

6.5.5. STOP-status:

Trykkes pa STOP-tasten (3), befinder robotpleene-
klipperen sig i en STOP-status, som vises i LCD-
displayet (50). Robotplaeneklipperen standser
greaesslaningen, til den ophaeves igen.

Nar betjeningsfeltet (2) er last op, fremkommer et
vindue, der foreslar, at STOP-statussen ophzeves.
Statussen ophzeves ved at bekrzefte dette. Ellers
forbliver robotplaeneklipperen stoppet. Startes
robotpleeneklipperen, eller sendes den tilbage

til ladestationen (19), ophaeves STOP-statussen
ogsa. Luk displayafskaermningen (23).

6.6 Styring af robotplaeneklipper med Einhell
Connect app

Med Einhell Connect appen kan robotplaeneklip-

peren nemt styres overalt. Download hertil appen

under den efterfolgende link eller QR-kode:

iOS: http:/gr.einhell.com/12e103ce

Forbind robotplaeneklipperen med din smartpho-
ne og overhold de viste trin.
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Henvisninger til forbindelsen:

® Produktet registreres ved at trykke pa tasten
~Set“ (51) pa betjeningsfeltet. Klik nedad med
navigationstasterne (55) og veelg undermenu-
en ,APP-Link".

Produkter registreres i en brugerkonto i Ein-
hell Connect appen.

Produktets positionering skal frigives for at
bruge Bluetooth-forbindelsen.
Robotpleeneklipperen registreres ved at starte
koblingsfunktionen i pleeneklipperens display.
| appen ledes du detaljeret gennem registre-
ringsprocessen.

Kobl udelukkende robotpleeneklipperen i Ein-
hell Connect appen

Bluetooth forbindelsen har en begreenset
reekkevidde. Bliv derfor stdende i neerheden
af pleeneklipperen, nar den tages i brug forste
gang.

7. Rensning, vedligeholdelse og
bestilling af reservedele

Fare!

Produktet skal altid geres speaendingsfrit, for
rengerings- og vedligeholdelsesarbejde startes;
dette gores ved at treekke stikket ud af stikdasen
og slukke produktet med hovedafbryderen (7)
(OFF) (billede 8). Tag desuden akkuen (A) ud af
robotpleeneklipperen (billede 3b).

Forsigtig! Brug arbejdshandsker!

7.1 Rensning

® Hold s& vidt muligt beskyttelsesanordninger,
ventilationskanaler og motorhus fri for stov og
shavs. Ter produktet af med en ren klud eller
foretag trykluftudblaesning med lavt tryk.
Robotpleeneklipperen mé ikke rengeres med
rindende vand, iseer ikke under haijt tryk.
Renger produktet med en fugtig klud og lidt
blod saebe med jeevne mellemrum. Undga
brug af rengerings- og oplgsningsmidler, da
de vil kunne beskadige produktets kunststof-
dele. Serg for, at der ikke kan traenge vand ind
i de indvendige dele.

Renger sa vidt muligt robotpleeneklipperen
med barster eller klude.

Kontroller, at klingerne (10) og knivskiven (11)
beveeger sig, som de skal.

Renger ladekontakterne pa robotpleeneklippe-
ren (1) og ladestationen (19) med rengerings-
midler, der er egnet til metal, eller meget fint
slibepapir. Disse ber rengeres for at sikre en

effektiv opladning.

7.2 Vedligeholdelse

e Kontroller linsen i kameraenheden (15) for
shavs og renger den med jaevne mellemrum.
Linsen bliver iseer snavset efter regnvejr. Un-
dga at bruge skrappe renggrings- eller oplas-
ningsmidler.

Slidte eller beskadigede klinger (10) samt
deres fastgerelsesskruer skal altid erstattes
seetvis.

Dele, som er slidte eller beskadigede, skal
skiftes ud.

For at sikre en lang levetid skal alle skruedele
samt hjul og aksler rengeres og smeres med
olie.

Regelmaessig vedligeholdelse af robotplee-
neklipperen sikrer ikke bare, at den holder

sig i god stand og bevarer en hgj ydeevne
over lang tid; det betyder ogsa, at resultatet af
graesslaningen bliver bedre og arbejdet lettere
at udfore.

Klingerne (10) er de dele, som er mest udsat
for slid. Kontroller klingernes (10) tilstand og
fastgerelse med jeevne mellemrum. Skulle
der opsta meget store vibrationer pa robot-
plaeneklipperen, kan dette veere tegn pa, at
klingerne (10) er beskadiget eller deformeret
som folge af stad. Er klingerne (10) slidte eller
beskadiget, skal disse skiftes med det sam-
me.

Kontroller pleenens klippemonster med jeevne
mellemrum. Uskarpe klinger medferer, at
greesstra ikke klippes korrekt. Derved kan
plaenens overflade blive en smule ter og brun.
Skift derfor klingerne med jeevne mellemrum
for at opna et rent og lige snit.

Kontroller undersiden pa robotplaeneklipperen
for snavs med jaevne mellemrum. Rengor
robotpleeneklipperen med jeevne mellemrum.
Fjern straks store meengder snavs.

| de forste uger efter ibrugtagningen og efter
tidligere graesslaning med en almindelig
graesslamaskine, kan der hurtigt opsta store
maengder snavs pa robotplaeneklipperen.
Kontroller derfor undersiden pa robotpleene-
klipperen noget oftere i dette tidsrum.

Klip kun graesset i sma trin for at undga store
meengder snavs.

Der findes ikke yderligere vedligeholdelses-
kreevende dele inde i produktet.
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7.2.1 Udskiftning af klinger

Fjern akkubatteriet, for kniven skiftes.

Brug kun originale klinger, da funktion og sikker-
hed ellers ikke er garanteret.
Robotpleeneklipperen er udstyret med tre klinger
(10), der er monteret pa en knivskive (11). Disse
klinger (10) har en levetid pa op til 3 maneder
(hvis der ikke stades mod forhindringer). Erstat
alle tre klinger (10) pa samme tid for at udelukke,
at effektivitet og balance forringes pa dit produkt.

Klingerne (10) skiftes pa felgende méade (billede

10) - Pas pa! - Brug handsker:

1. Bloker knivskivens (11) rotation med en
skruetreekker. Stik skruetreekkeren gennem de
markerede huller i knivskiven (11) og beskyt-
telseskammen.

2. Losn fastgorelsesskruerne.

3. TagKklingerne (10) af og seet nye i. Erstat altid
alle tre klinger (10) som seet.

4. Til sidst speendes fastgerelsesskruen fast

igen. Sikr, at de nye klinger (10) kan drejes frit.

Kontroller med jeevne mellemrum robotplaene-
klipperen og fiern alle restophobninger. Kontroller
ubetinget klingernes (10) tilstand, inden den tages
i brug igen forste gang. | tilfeelde af behov for re-
paration henvises til vores kundeservice. Brug kun
originale reservedele.

7.2.2 Software aktualiseres

Softwaren aktualiseres ved at kopiere den nye

software over pa et tomt USB-stik (formater evt.

USB-stikket forinden). Sikr, , at akkumulatorbatte-

riet er helt ladet, for folgende trin udfores.

1. Anbring robotpleeneklipperen i sldomradet.
Robotpleeneklipperen mé ikke befinde sig i
ladestationen, nar softwaren aktualiseres.

2. Seet et USB-stik i USB-tilslutningen som vist
(billede 11).

3. Nu gér robotpleeneklipperen i gang med at
opdatere softwaren og viser den aktuelle sta-
tus.

4. Nar opdateringen er feerdig, traeekkes USB-

stikket ud, hvorefter robotplaeneklipperen
startes med hovedafbryderen (7).

Som alternativ kan softwaren ogsa aktualiseres
med Einhell Connect appen. Veelg ,Indstillinger”
og sa ,Firmware Update“ i APPEN og overhold de
yderligere instruktioner i APPEN.

7.2.3 Reparation af ledekabel

Afbryd forst ladestationen (19) fra stremforsyn-
ingen. Skeeres ledekablet (24) over et vilkarligt
sted, repareres dette med den vedlagte kabel-
forbindelse (25). Dette gores ved at fore de to
ender pa det gennemskarede ledekabel (24) ind
i kabelforbindelsen (25) og trykke dem sammen
med en tang. Saet stikket i stikdasen. Kontroller
herefter funktionen med LED-lampen (19a) pa
ladestationen (19).

7.3 Bestilling af reservedele:

Folgende bedes oplyst ved bestilling af reserve-
dele:

® Produktets typebetegnelse

®  Produktets varenummer

®  Produktets identifikationsnummer

* Nummeret pa den gnskede reservedel
Aktuelle priser og informationer findes under
www.Einhell-Service.com

Reserveklinger art.nr.: 34.140.20

8. Opbevaring

Oplad akkumulatorbatteriet (A) helt, for det
opbevares om vinteren, og sluk for robotplaene-
klipperen med hovedafbryderen (7) (OFF). Tag
akkumulatorbatteriet (A) ud af produktet. Afbryd
netdelen (20) fra stremforsyningen og ladestatio-
nen (19).

Ledekablet (24) kan blive udendgrs om vinteren.

Dog skal det sikres, at tilslutningerne er beskyttet
mod korrosion. Afbryd ledekablets (24) tilslutnin-

ger fra ladestationen (19).

Produktet og dets tilbeher skal opbevares pa et
merkt, tort og frostfrit sted uden for barns reekke-
vidde. Den optimale opbevaringstemperatur ligger
mellem 5 °C og 30 °C. Opbevar maskinen i den
originale emballage.
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9. Transport
®  Sluk for produktet med hovedafbryderen (7)
(OFF) (billede 8).

Anbring transportbeskyttelsesanordninger,
hvis sadanne findes.

Beskyt maskinen mod skader og kraftige
vibrationer, der iszer kan opsta, nar maskinen
transporteres i karetgjer.

Sikr maskinen, sa den hverken kan rutsje eller
veelte.

Beer robotplaeneklipperen i baeregrebet (6)
med knivskiven (11) vaek fra kroppen.

10. Bortskaffelse og genanvendelse

Produktet leveres indpakket for at undga trans-
portskader. Emballagen bestar af ramaterialer
og kan genanvendes eller indleveres pa gen-
brugsstation. Produktet og dets tilbeher bestar
af forskelligartede materialer som f.eks. metal og
plast. Defekte dele mé ikke smides ud sammen
med det almindelige husholdningsaffald. For at
sikre en fagmeessig korrekt bortskaffelse skal
produktet indleveres pa et affaldsdepot. Hvis du
ikke har kendskab til lokalt affaldsdepot, skal du
kontakte din kommune.

Bortskaffelse

9 ¢

El-veerktoj, akku, tilbehar og emballage skal gen-
bruges pa en miljgvenlig made.

Smid ikke el-veerktgj og akkuer/batterier ud sam-
men med det almindelige husholdningsaffald!

Gaelder kun i EU lande:

Iht. det europeeiske direktiv 2006/66/EF samt
2012/19/EU om affald fra elektrisk og elektronisk
udstyr og de nationale bestemmelser, der er
baseret herpa, skal kasserede el-veerktgjer, samt
defekte eller opbrugte akkuer/batterier indsamles
separat og genbruges iht. geeldende miljgforskrift-
er.

Ved forkert bortskaffelse kan elektrisk og elekt-
ronisk affald have skadelige virkninger pa miljget
og menneskers sundhed pa grund af den mulige
tilstedeveerelse af farlige stoffer.

Genoptryk eller anden kopiering af dokumen-
tation og felgedokumenter til produkter, ogsa i
uddrag, er kun tilladt med udtrykkelig tilladelse fra
Einhell Germany AG.

Ret til tekniske aendringer forbeholdes
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11. Visning af ladestation og afhjaelpning af fejl

LED-lampe (19a) Beskrivelse Lasning
Slukket Ingen stregmforsyning - Kontroller stramforsyning
Lyser gren Klar til at sla grees
Akkumulatorbatteri helt ladet
Ledekabel (24) forbundet
Blinker gron Ledekabel (24) skaretigen- | - Undersgg ledekabel (24) for brist
nem
Lyser rod Akkumulatorbatteri lades - Vent, til akkumulatorbatteri er helt opladet.
Blinker rgdt Forstyrrelse pa station - Kontroller ladestationens tilledning

12. Visning af robotplaneklipper og fejlafhjaelpning

Fejlmeddelelse fra robotplaeneklipperen i LCD-displayet (50)

Fejl Mulig arsag Afhjeelpning
Intet signal Ledekabel (24) forbundet Kontroller, om LED-lampen (21) lyser gren
forkert pa ladestationen (19)
Ingen strgmforsyning - Sikr, at ledekablet (24) er trukket korrekt
Ledekabel (24) skaret igen- og befinder sig midt under ladestationen
nem (19).
- Kontroller ladestationens position (19).
Uden for Robotpleeneklipperen regis- | Tryk pa stop-tasten for at abne displayaf-
trerer ingen pleenearealer daekningen (13). Start klipningen igen via
eller greesgraense og findes | betjeningspanelet.
derfor uden for slaomradet. - Sikr, at robotplaeneklipperen befinder sig
i slaomradet, kontroller det aktuelle sted,
hvor robotpleeneklipperen blev staende.
Batterifejl P& robotplaeneklipperen er - Sikr, at akkumulatorbatteriet er monteret
der opstaet en batterifej| rigtigt.
Akkumulatorbatteriet kan - Kontroller, om hovedafbryderen (7) er
ikke lades teendt (ON), mens robotpleeneklipperen
Akkumulatorbatteriet er brugt befinder sig i ladestationen (19).
op - Kontroller ladestationens position (19).
Skift akkumulatorbatteriet efter behov.
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Fejl

Mulig arsag

Afhjaelpning

Batteri-tempera-
turfejl

For hgj/ for lav akkutemperatur

eller overtemperatur for sty-

ringen

- Har batteriet en temperatur
pa over 65 °C, vender robot-
plaeneklipperen tilbage til
ladestationen (19).

- Ved en batteritemperatur
pa over 45 °C eller under 0
°C stoppes opladningen, og
robotpleeneklipperen venter i
ladestationen (19).

- Sarg for, at robotpleeneklipperen bruges
tidligt p& dagen og at den ikke kerer, nar
det er meget varmt.

- Nar akkumulatorbatteriet og styringen er
afkolet til det tilladte temperaturomrade,
vender robotplaeneklipperen automatisk
tilbage til den programmerede drift.

Plaenekl. loftet

- Loftesensor udlgst kontinuer-
ligti 10 sekunder

Tryk pa STOP-tasten (3) for at &bne displa-
yafdaekningen (23). Start klipningen igen via
betjeningspanelet (2):

- Hvis denne fejl opstar ofte, kontroller da
slaomradet for forhindringer med en hgjde
pa over 10 cm og fjern disse eller separer
forhindringerne med magnetbandet (27)
fra sldomradet.

Pleenekl. blokeret

- Forhindringssensor aktiveret
flere gange i labet af et minut

- Forhindringssensor aktiveret
vedvarende i 10 sekunder

- Forhindringssensor aktiveret
tre gange under korslen tilba-
ge til ladestation (19)

Tryk pa STOP-tasten (3) for at abne displa-
yafdaekningen (23). Start klipningen igen via
betjeningspanelet (2):

- Kontroller, om robotpleeneklipperen er
blokeret af en forhindring eller klemt fast
mellem treeer, buske osv. Fastger forhin-
dringen eller undga dette omrade.

- Hvis denne fejl opstar ofte, kontrolleres
det, hvordan ledekablet (24) er trukket.
Hold iseer gje med smalle vinkler, korrido-
rer, hegn, klipper osv. og tilpas ledekablets
(24) layout efter behov

- Kontroller, om graesset er for hgijt, og ro-
botpleeneklipperen derved blokeres. Sla i
dette fald greesset, sé det har en hgjde pa
under 60 mm.
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Fejl

Mulig arsag

Afhjaelpning

For teet pa station

- Robotpleeneklipper blev
sendt tilbage alt for teet op ad
ladestationen (19).

Tryk pa STOP-tasten (3) for at abne displa-

yafdaekningen (13). Start klipningen igen via

betjeningspanelet (2):

- Robotpleeneklipperen bar sendes tilbage
til ladestationen (19) med en afstand pa
mindst 2 m.

grund af en forhindring
- Baghjul (8) kan dreje sig fri,
hvis greesplaenen er ujaevn

Veeltet - Robotpleeneklipper blev vip- | Tryk pa STOP-tasten (3) for at abne displa-
pet vedvarende i 10 sekun- yafdaekningen (13). Start klipningen igen via
der betjeningspanelet (2):
- Robotpleeneklipper er haeldet | - Stil robotpleeneklipperen pa et lige areal
i en retning i laengere tid og start den igen.
- Errobotpleeneklipperen veeltet pa et stejlt
terreen i klippeomradet, sikres dette sted
med det medleverede magnetband (27)
for at kare omkring store stigninger.
Hjulfejl - Baghjul (8) blev loftet pa Tryk pa STOP-tasten (3) for at abne displa-

yafdaekningen (23). Start klipningen igen via

betjeningspanelet (2):

- Stil robotpleeneklipperen pa et lige areal
og start den igen

STOP-knap fejl

Displayafdaekningen (13) er &b-
net, men STOP-tasten (3) blev
ikke udlgst

Tryk pa STOP-tasten (3) for at bne displa-

yafdaekningen (13). Start klipningen igen via

betjeningspanelet (2):

- Kontroller, at displayafdeaekningen (13) kan
abnes og lukkes frit med STOP-tasten (3).

- Kontroller, at STOP-tasten (3) fungerer,
som den skal.
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Fejl

Mulig arsag

Afhjaelpning

PCB overtempe-

For hgj/ for lav akkutemperatur

ratur eller overtemperatur for sty-

ringen

- Har batteriet en temperatur - Sarg for, at robotpleeneklipperen bruges
pa over 65 °C, vender robot- tidligt p& dagen og at den ikke kerer, nar
plaeneklipperen tilbage til det er meget varmt.
ladestationen (19).

- Ved en batteritemperatur - Nar akkumulatorbatteriet og styringen er
pa over 45 °C eller under 0 afkolet til det tilladte temperaturomrade,
°C stoppes opladningen, og vender robotplaeneklipperen automatisk
robotpleeneklipperen venter i tilbage til den programmerede drift.
ladestationen (19).

Regn - Regnsensoren (5) erudlgst. | - Vent, til robotplaeneklipperen er tor.

- En detaljeret beskrivelse af sensoren fin-
des i kapitel 5.2.

Sensorfejl (lede-
kabel-, afstands-,
magnetsensor)

- Robotpleeneklipper blev
stoppet pa grund af en sen-
sorfejl

Sluk for hovedafbryderen (7) (OFF) og teend
den igen (ON) for at starte robotplaeneklip-
peren igen.

Motorfejl/
Motoroverstrom

- Robotpleeneklipperen er
stoppet pa grund af over-
strom i motoren eller en mo-
torfejl

Sluk for hovedafbryderen (7) (OFF) og teend
den igen (ON) for at starte robotplaeneklip-
peren igen.

- Kontroller graessets hgjde i slaomradet
og sla efter behov graesset med en almin-
delig greesslamaskine, sa graesset har en
hejde pa under 60 mm.

- @qg klippehgjden. Start altid med en hgjere
klippehgjde og reducer den sa i sma trin,
til den enskede hgjde er néet.

- Undersgg knivskiverne (11) og hjulene for
snavs og renger disse dele grundigt.

- Kontroller baghjulene og knivskiverne (11)
for blokeringer. Hvis disse blokeringer ikke
kan lgsnes, kontaktes den ansvarlige kun-
deservice.

Driftsfejl

- Robotpleeneklipper blev
stoppet pa grund af en drifts-
fejl

Sluk for hovedafbryderen (7) (OFF) og teend
den igen (ON) for at starte robotplaeneklip-
peren igen.

Darlig greense

Robotpleeneklipperen findes i
ladestationen eller i sogesloj-
fen, og afvigelsen til reference-
kvalitetsveerdien er forringet
meget.

Kontroller sldomradets greenser. Slet heref-
ter referenceveerdien og gennemfer en ny
initialisering af graense-kvalitetsveerdien.
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Fejl

Mulig arsag

Afhjaelpning

Intet kamera signal

Robotpleeneklipperen modta-
ger ikke noget signal fra kame-
raenheden.

Sluk for hovedafbryderen (OFF) og teend
den igen (ON) for at starte robotplaeneklip-
peren igen.

For langt vaek

Robotpleeneklipperen er for
langt veek fra ladestationen
(19).

Stil robotpleeneklipperen ind i slaomradet,
der er i neerheden af ladestationen. Sluk for
hovedafbryderen (OFF) og teend den igen
(ON) for at starte robotplaeneklipperen igen.

For teet pa magnet-
band

Plaeneklipperen registrerer et
magnetbandsignal i umiddelbar
neerhed

Robotpleeneklipperen skal befinde sig
mindst 1 m veek fra magnetbandet, for den
startes.

Wi-Fi-symbol:

Fejl Mulig arsag Afhjeelpning
WLAN-symbol stre- | Robotplaeneklipper modtager - Start robotplaeneklipper igen
getigennem ikke noget WLAN-signal - Kontroller WLAN forbindelse

- Indstil evt. WLAN forbindelse igen.

WLAN:-signal svagt

Robotpleeneklipperen reagerer
meget tidsforsinket eller reage-
rer ikke.

Kontroller WLAN afdaekning i din have.

og kalibrerer ladestationens
position.

GNSS-symbol:
Fejl Mulig arsag Afhjeelpning
GNSS-symbol stre- | Robotplaeneklipper modtager Achten Sie darauf, dass der Mahroboter
getigennem intet GNSS-signal sich im freien befindet und das GNSS Signal
nicht abgeschirmt wird

Ingen GPS data

GNSS-symbol GNSS-signal ungjagtigt Blinker GNSS-signalet vedvarende, er det

blinker modtagede signal meget svagt (afskaerm-
ning vha. bygning/tree), og ladestationens
position ber tilpasses.

GNSS-symbol Robotpleeneklipperen sager Vent til kalibreringen er afsluttet.

svinger efter en GNSS-forbindelse
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Fejlsogning
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Fejl

Mulig arsag

Afhjaelpning

Robotpleeneklippe-
ren star i sldomra-
det. Robotpleene-
klipperen kan ikke
teendes.

Akkumulatorbatteriets spaen-
ding er for lille

Fejl pa stremkreds eller elek-
troniske dele

Ker robotpleeneklipperen tilbage til oplad-
ning i ladestationen (19).

Teend for hovedafbryderen (7) (ON).
Kontakt kundeservicen.

Robotpleeneklippe-
ren kan ikke kare
ind i ladestationen.

Ladestation (19) er ikke ins-
talleret korrekt.

Sikr, at LED-lampen (19a) lyser gren pa
ladestationen (19).

Sikr, at ledekablet (24) er forbundet pa
ladestationen (19), og at det forreste
ledekabel (24) er trukket i midten under
ladestationen (19).

Sikr, at ladestationen (19) er positioneret
korrekt.

Robotpleeneklip-
peren er meget

Klinger (10) er beskadiget
Mange fremmede materialer

Skift klinger (10). De 3 klinger (10) skal
skiftes pa samme tid.

klipperen bliver i
ladestationen. Ro-
botplaeneklipperen
vender altid tilbage
til ladestationen.

ger
Akkuladetilstanden er for lav
og underskrider 30%.
Regnsensoren er udlgst.
Robotpleeneklipperen er ove-
rophedet.

Det begynder at blive merkt,
hvorved kameraenheden
ikke kan arbejde rigtigt mere.

stgjende. kleeber fast pa klinger (10) Robotpleeneklipperens driftseffektivitet
Robotpleeneklipper er startet afhaenger af, hvor skarpe klingerne (10)
for teet op ad forhindringer er. Hold derfor klinger (10) i god stand.
Knivdrev eller drivmotor er Sluk robotpleeneklipperen péa en sikker
beskadiget made og brug arbejdshandsker, nar klin-
Andre dele pa robotpleene- ger (10) rengeres/renses, for at undga
klipper er beskadiget snitsar.
F& motoren repareret eller udskiftet af
kundeservicen.
Robotpleene- Forkerte arbejdstidindstillin- Kontroller arbejdstidindstillingerne.

Robotpleeneklipperen starter og stopper
sit arbejde afheengigt af det indstillede
tidsvindue. Uden for dette tidsrum star
robotpleeneklipperen i ladestationen (19).

Robotpleeneklippe-
ren kan ikke finde
ladestationen (19)

Ladestationen (19) findes

i en position, hvor der kun
modtages et svagt GNSS-
signal

Forhindringer i umiddelbar
neerhed af ledekabelslgjfen
forhindre, at der keres hen til
slejfen.

Tilpas positionen i forhold til ladestationen
(19) og slet kortleegningen iht. beskrivel-
sen i betjeningsvejledningen.

Tilpas formen i forhold til ledekabelslgjfen/
forstor ledekabelslgjfen.

PAS PA! Garantien daekker ikke overskarede ledekabler og falgeskader!
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Fejlsggning magnetband (27)

Fejl

Mulig arsag

Afhjaelpning

Robotpleeneklippe-
ren registrerer ikke
magnetbandet (27)
og kaerer hen over
det.

Magnetbandet (27) er an-
bragt for langt nede i jorden.

Magnetbandet (27) fungerer
ikke rigtigt, fordi udetempera-
turen er for hgj.

Treek magnetbandet (27) pa jorden eller
ca.5cmijorden.

Vent, til temperaturen er kolet af. Undga
at bruge robotpleeneklipperen, nar det er
meget varmt om dagen.

Robotpleeneklip-
peren stopper eller
kerer ukontrolleret
i neerheden af
begraensningsom-
radet.

Magnetbandet (27) er an-
bragt for teet op ad ledeka-
blet (24). Afstanden mellem
to uafhaengige begreens-
ningsomrader med magnet-
band (27) er for lille.

| slhiomradet opstar der
forstyrrelser pa grund af
elektriske kabler.

Hold en afstand pa mindst 80 cm mellem
ledekablet (24) og magnetbandet (27)
eller mellem to begraensningsomrader.

Undga elektriske kabler, der er trukket

i slhiomradet. Stil ladestationen (19) pa
slaomradets kant. Hold en afstand til
fremmede slaarealer (f.eks. naboer), der
arbejder med en begraensningstrad.

Robotpleeneklip-
peren traenger ind i
begraensningsom-
radet.

Robotplaeneklipperen glider
hen over magnetbandet (27).

Undga at treekke magnetbandet (27) pa
stigninger.

Overhold de angivede installationsbetin-
gelser.

-151 -

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 151

29.08.2024 09:07:41




DK/N

13. Databeskyttelsestips FREELEXO CAM PLUS

Einhell Germany AG glaeder sig over, at du bruger FREELEXO CAM PLUS robotplaeneklipperen.
Beskyttelsen af personrelaterede data er meget vigtigt for os. | det falgende beskrives det, hvilke data
generelt behandles, nar produktet bruges.

° Ladestationens position
Robotpleeneklipperen gemmer ladestationens position lokalt pa produktet vha. GNSS-positionsbe-
stemmelsen. Denne er der brug for til at navigere produktet tilbage til ladestationen eller ledekablet,
nar slaarbejdet er faerdigt. Under servicearbejde kan denne information udlzeses fysisk pa produktet
vha. Lodfile.

* Tidspunkt solopgang/solnedgang
Robotpleeneklipperen gemmer tidspunktet for solopgangen/solnedgangen lokalt pa produktet vha.
GNSS-positionsbestemmelsen. Dette er nadvendigt, sa produktet kun kan startes i et tidsinterval,
hvor kameraenheden kan generere billeder med tilstraekkelig lysstyrke. Under servicearbejde kan
denne information udlaeses fysisk pa produktet vha. Logdfile.

o Billeder fra kameraenhed
Robotpleeneklipperen gemmer lokalt pa produktet billeder, der er genereret i kameraenheden. Dette
har systemet brug for, sa robotplaeneklipperens algoritme hele tiden forbedres. Pa pleeneklipperen
findes der billeder, der er genereret i de sidste 15 minutter af sldarbejdet. Dette datasaet overskrives
hele tiden. Befinder plaeneklipperen sig i ladestationen, genereres der ingen billeder. | servicetilfeel-
de kan disse billeder udleeses lokalt for at lette fejlsagningen. Disse billeder slettes herefter.

Du kan selv slette bade de positioneringsspecifikke informationer og de genererede billeder fra pro-
duktet. Betjen tasten SET og veelg undermenuen Pleeneklipperprotokol. Herefter kan positionsinfor-

mationerne fiernes pa produktet med ,Slet kort*, og de gemte billeder fra kameraet slettes med ,Slet
billeder“c.

En detaljeret dokumentation til vores databeskyttelsesretningslinjer findes pa vores hjemmeside under
Databeskyttelse.
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14. Visning pa ladeaggregat

Visningsstatus

Rod lysdi-
ode

Gron lysdi-
ode

Betydning og pakraevet handling

Slukket

Blinker

Standby-modus
Ladeaggregatet er forbundet med nettet og klar til drift, akkumulatorbatter-
iet er ikke i ladeaggregatet

Teendt

Slukket

Opladning

Ladeaggregatet lader akkumulatorbatteriet op i hurtigladningsmodus. De
pageeldende ladetider findes direkte pa ladeaggregatet.

Bemeerk! De faktiske ladetider kan afvige noget fra de angivede ladetider
afhaengigt af den eksisterende akkuladning.

Slukket

Teendt

Akkumulatorbatteriet er opladt og klar til brug. (READY TO GO)
Herefter skiftes til skdnende opladning, indtil fuldstaendig opladning er
naet.

Lad hertil akkumulatorbatteriet blive ca. 15 min. leengere pa ladeaggrega-
tet.

Pakrzevet handling:

Tag akkumulatorbatteriet ud af ladeaggregatet. Afbryd ladeaggregatet fra
stremforsyningsnettet.

Blinker

Slukket

Tilpasningsopladning

Ladeaggregatet befinder sig i funktionen for skdnsom opladning.

Her oplades akkumulatorbatteriet af sikkerhedsgrunde langsommere og
skal bruge mere tid. Det kan have felgende arsager:

- Akkumulatorbatteriet er ikke blevet opladet i meget lang tid.

- Akkumulatorbatteriets temperatur ligger ikke i det ideelle omrade.
Pakraevet handling:

Vent, indtil ladeprocessen er feerdig, akkumulatorbatteriet kan stadigvaek
oplades.

Blinker

Blinker

Fejl

Opladning er ikke lzengere mulig. Akkumulatorbatteriet er defekt.
Pakraevet handling:

Et defekt akkumulatorbatteri ma ikke leengere oplades.

Tag akkumulatorbatteriet ud af ladeaggregatet.

Teendt

Teendt

Temperaturfejl

Akkumulatorbatteriet er for varmt (f.eks. direkte solindfald) eller for koldt
(under 0° C).

Pakrzevet handling:

Tag batteriet ud, og opbevar det 1 dag ved stuetemperatur (ca. 20° C).
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Serviceinformationer
| alle lande, der er naevnt i garantibeviset, rader vi over kompetente servicepartnere, hvis kontaktdata
fremgér af garantibeviset. De stdr til din rddighed i forbindelse med enhver form for service som f.eks.

reparation, anskaffelse af reservedele og sliddele eller kab af forbrugsmaterialer.

Vaer opmeaerksom pa, at felgende dele pa produktet slides som falge af brug eller udsaettes for naturligt
slid resp. at folgende dele anses som forbrugsmaterialer.

Kategori Eksempel
Sliddele* Akku
Forbrugsmateriale/ forbrugsdele* Klinger
Manglende dele

* er ikke ngdvendigvis indeholdt i leveringsomfanget!

Konstateres mangler eller fejl, bedes du melde fejlen pa internettet under www.Einhell-Service.com. Det
er vigtigt at beskrive fejlen sa ngjagtigt som muligt og i hvert fald besvare felgende spergsmal:

® Har produktet fungeret, eller var det defekt fra begyndelsen?
® Har du bemeerket noget usaedvandligt, inden defekten opstod (symptom for defekt)?

® Hvilken fejlfunktion mener du, at produktet er bergrt af (hovedsymptom)?
Beskriv venligst fejlfunktionen.
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Innehallsférteckning

Sakerhetsanvisningar
Beskrivning av maskinen samt leveransomfattning
Andamalsenlig anvandning
Tekniska data
Anvéanda maskinen
Anvénda maskinen
Rengdring, underhall och reservdelsbestalining
Forvaring
Transport
. Skrotning och &tervinning
. Indikering pa laddaren samt storningsatgarder
. Indikering pa robotgrasklipparen samt stérningsatgarder
. Dataskyddsmeddelande FREELEXO CAM PLUS
. Lampor pa laddaren
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Fara! - Las igenom bruksanvisningen for att sanka risken fér skador

Denna maskin far inte anvéndas av barn. Denna maskin kan anvandas av personer med begransade
fysiska, sensoriska eller mentala formagor eller som saknar erfarenhet och kunskap, under férutsattning
att de halls under uppsikt eller har instruerats om saker anvandning av maskinen och forstar vilka faror
som kan uppsta. Barn far inte leka med maskinen.

Barn far inte rengdra och underhélla maskinen.
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Fara!

Innan vara produkter anvands maste vissa séker-
hetsatgéarder vidtas for att forhindra personskador
och sakskador. L&s déarfér noggrant igenom
denna bruksanvisning och dessa sékerhetsanvis-
ningar. Férvara dem pa ett sakert stélle sa att du
alltid kan hitta 6nskad information. Om maskinen
ska dverlatas till andra personer ska dven denna
bruksanvisning och dessa sékerhetsanvisningar
medfélja. Vi dvertar inget ansvar for olyckor eller
skador som har uppstatt om denna bruksanvis-
ning eller sakerhetsanvisningarna &sidosatts.

1. Sakerhetsanvisningar

Gallande sakerhetsanvisningar finns i det bifoga-
de héftet.

Varning!

Las igenom alla sédkerhetsanvisningar, inst-
ruktioner, bilder och tekniska data som finns
pa detta elverktyg. Om nedanstaende instrukti-
oner inte beaktas finns det risk fér elektriska slag,
brand eller allvarliga personskador.

Spara pa alla sédkerhetsanvisningar och inst-
ruktioner fér framtida bruk.

Férklaring av symbolerna som anvands

(se bild 13)

A. VARNING - Las igenom bruksanvisningen
innan du tar maskinen i drift!

B. VARNING - Beakta tillrackligt sakerhets-
avstand nar maskinen anvands!

C. VARNING - Aktivera sparranordningen infor
arbeten pa maskinen eller om den ska lyftas!
OBS! - Rér inte vid roterande knivar!

D. VARNING - Ak inte med ovanpa maskinen!

OBS! - Rér inte vid roterande knivar!

Skyddsklass Il (dubbelt isolerad).

Laddningsbara batterier far endast férvaras

i torra utrymmen med en omgivningstem-

peratur mellan +10 °C och +40 °C. Se till att

batterierna har laddats (minst 40 %) innan de
laggs undan fér férvaring.

G. Skyddsklass llI

H. Trég sékring2 A

I.  Endast avsedd fér anvandning i torra utrym-
men.

J.  VARNING! Batteriet far endast laddas med
den avtagbara natdelen NT24/1 / PS24/1
som medféljer maskinen.

mm
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Obs!
Dra ut stickkontakten infor askvader och koppla
loss granstraden fran laddningsstationen.

2. Beskrivning av maskinen samt
leveransomfattning

2.1 Beskrivning av maskinen (bild 1/2)

1. Robotgrésklippare

2. Mandverpanel

3. STOPP-knapp / sparrknapp for lock till mané-

verpanel
4. Installning av klippningshéjden
5. Regnsensor
6. Barhandtag
7. Huvudstrémbrytare
8. Bakhijul
9. Batterilock
10. Knivar
11. Knivskiva
12. Framhjul
13. Lock till mandverpanel
14. Usb-port

15. Kameraenhet

16. Avstandssensorer

19. Laddningsstation

19a. Laddningsstation LED-indikering
19b. Laddningsstation laddningsstift
20. Natdel (natdelskabel)

21. Fastskruv

22. Sexkantnyckel

23. Fastkrok

24. Granstrad

25. Kabelkoppling

26. Reservknivar

27. Magnetband

28. Linjal (kan lossas)

29. Magnetsensor

2.2 Leveransomfattning samt packa upp mas-
kinen

Kontrollera att maskinen ar komplett med hjalp av

beskrivningen av leveransen. Om delar saknas vill

vi be dig ta kontakt med vart servicecenter eller

butiken dar du kdpte maskinen inom fem dagar

efter att du kdpte artikeln. Tank pa att du maste

visa upp ett giltigt kvitto. Beakta &ven garantita-

bellen i serviceinformationen i slutet av bruksan-

visningen.

o Oppna férpackningen och ta férsiktigt ut mas-
kinen ur férpackningen.

e Tabort férpackningsmaterialet samt férpack-
nings- och transportsékringar (om férhan-
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den).

e Kontrollera att leveransen &r komplett.

® Kontrollera om maskinen eller tillbehérsdelar-
na har skadats i transporten.

® Spara om mdjligt pa foérpackningen tills ga-
rantitiden har gatt ut.

Fara!

Maskinen och férpackningsmaterialet &r inga
leksaker. Barn far inte leka med plastpasar,
folie eller smadelar! Risk fér att barn svaéljer
delar och kvévs!

Leveransomfattning, monteringsmaterial och
tillbehor (medféljer delvis ej)
Leveransomfattningen beskrivs i bifogat informati-
onsblad som medféljer leveransen.
Robotgrasklippare

Néatdel (natdelskabel)

Laddningsstation

Fastskruvar (4 st)

Reservknivar

Féastkrok

Gréanstrad

Kabelkoppling

Magnetband

Sexkantnyckel

Batteri

Linjal (kan lossas)

Original-bruksanvisning
Sakerhetsanvisningar

Erforderliga hjalpmedel (medféljer ej)

® Hammare

e Tang

® Avisoleringstang

® Vattenpass (tillval)

3. Andamalsenlig anvéndning

Robotgrasklipparen ar avsedd fér privat bruk i
hemma- eller kolonitrdédgardar och endast fér
klippning pa grénytor.

Maskinen far endast anvandas till sitt avsedda
andamal. Anvandningar som stracker sig utéver
detta anvéandningsomrade definieras som ej
avsedd anvandning. Fér materialskador eller per-
sonskador som resulterar av sddan anvandning
ansvarar anvandaren sjalv. Tillverkaren évertar
inget ansvar.

Tank pé att vara produkter endast far anvandas
till &ndamalsenligt syfte och inte har konstruerats
fér kommersiell, hantverksmassig eller industriell
anvandning. Vi ger darfér ingen garanti om mas-
kinen anvénds inom yrkesméssiga, hantverks-
massiga eller industriella verksamheter eller vid
liknande aktiviteter.

4. Tekniska data

SPANNING . 18V
Motorvarvtal ..........ccccoooiiiiiiiiiiie 3400 min™
KapslingskIass .........cccceeieeeiiiicenieeeeieeene IPX4
SKyddskKIass .........ccecveriiieiiiieeee e 1]
Vikt .o 8,75 kg
Klippbredd ... 18cm
Antal KNiVar ... 3
Max. Stigning .......coooeviiiieiiiieceeee e 25 %
Ljudtrycksniva Lop s 46 dB (A)
Osakerhet K .......ooooveiiiiiieeiieeccieeeeeeeees 2,3dB
Ljudeffektniva L, ...cccoeeveviieneiiccnns 57 dB (A)
Osadkerhet K .......coooeiiiiecceecceec e 2,3dB

Instélining av klippningshéjden
20-60 mm; steglés

Granstradsantenn

Driftfrekvensband: ...........cccccvveeee.. 0-148,5 kHz
Maximal sandeffekt: ...................... 67,05 dBuA/m
WIFI

Driftfrekvensband: ................. 2400 - 2483,5 MHz
Maximal sandeffekt: ........cccccovvvveeienennns 20 dBm
Bluetooth

Driftfrekvensband: ................. 2400 - 2483,5 MHz
Maximal sandeffekt: .........ccccovveveeiiiiinnns 10 dBm
GNSS

Driftfrekvensband: .................... 1559 - 1610 MHz
Natdel

Ingéngsspéanning .............. 100-240V ~ 50/60 Hz
Utgangsspanning ........ccceeevevvervenvereennens 24V DC
Utgangsstrom ........ccceeveneneenenicienicneens 1,5A
KapslingskIass: ........ccccocevervininieniicnne I/Q

Bullervarden har bestéamts enligt standarderna
EN ISO 3744:1995 och ISO 11094: 1991.

-157 -

Anl_FREELEXO_CAM_PLUS_SPK13.indb 157

29.08.2024 09:07:42



Varning!

Denna maskin genererar ett elektromagne-
tiskt falt under drift. Under vissa omstéan-
digheter kan detta falt paverka aktiva eller
passiva medicinska implantat. Fér att reduce-
ra risken fér allvarliga eller dédliga persons-
kador, rekommenderar vi att personer med
medicinska implantat kontaktar sin ldkare
och tillverkaren av det medicinska implanta-
tet innan maskinen anvéands.

5. Anvidnda maskinen

Las igenom den kompletta bruksanvisningen
innan du bérjar installera robotgréasklipparen.
Kvaliteten av installationen inverkar direkt pa
klippresultatet.

5.1 Funktionsprincip
Félj bruksanvisningen noggrant for korrekt och
saker drift av robotgrasklipparen.

Robotgrasklipparen véljer sin riktning slumpmas-
sigt. Tradgarden klipps komplett nér robotgrésklip-
paren nar fram till alla omraden som inte utesluts
med avgransningar och hinder. Om robotgrésklip-
paren konstaterar att den har natt grasgransen
eller detekterar ett hinder, &ndrar robotgrasklippa-
ren sin riktning och fortsatter att klippa slumpmas-
sigt i en annan riktning. Med sensoriken k&nner
robotgrasklipparen av hinder samt grdsmattans
yta. Robotgrésklipparen kan kéra fritt inom arbet-
somradet.

Robotgrasklipparen &r utrustad med en kame-
raenhet som tar bilder av det framférliggande
omradet som dérefter bearbetas. Omradet fram-
fér maskinen undersdks och kontrolleras om

det rér sig om en klippyta, en grésgrans eller ett
hinder. S& lange robotgrasklipparens detekterar
det framférliggande omradet som klippyta kor
den rakt fram med péaslagen klippanordning. Om
omradet utvarderas som grasgrans eller hinder,
kommer robotgrésklipparen att stanna varefter
klippytan kontrolleras igen. Dérefter klipper den
igen i en slumpmassig riktning. Klippytan méaste
kontrolleras och anpassas noggrant sa att robot-
grasklipparen har tillrackligt mycket utrymme fér
att hinna detektera var klippytan slutar. Grasgran-
serna maste vara klart definierade sa att robot-
grasklipparen kan detektera dem entydigt inom
reaktionstiden.

Granstraden (24) som har dragits ar avsedd for
exakt indockning i laddningsstationen (19) och
utgdr ingen gréns under klippningen. Robotgréa-
sklipparen maste darfér befinna sig pa en grasyta
med klara optiska eller fysiska granser. For att
robotgrasklipparen ska kunna hitta granstraden
(24) och darefter laddningsstationen (19), maste
robotgrésklipparen sta i laddningsstationen (19)
nar den tas i drift for forsta gangen. Med ett glo-
balt satellitbaserat navigationssystem (GNSS)
bestdmmer den laddningsstationens (19) positi-
on. Om laddningsstationens (19) position &ndras,
maste robotgrasklipparen tvunget positioneras i
laddningsstationen (19) fér en ny kalibrering. Kon-
trollera att positionsbestdmningen inte hindras

av en avskarmning eller ett tak. Undvik att stélla
laddningsstationen (19) bredvid héga byggnader.
Under vissa omstandigheter kan grasklipparen da
inte kalibreras eftersom en signal saknas.

Vid lag laddningsniva i batteriet kér robotgrasklip-
paren tillbaka till laddningsstationen (19). Med
hjalp av GNSS-modulen bestammer robotgra-
sklipparen sitt avstand till laddningsstationen (19)
som den sedan soker upp. Om robotgrasklippa-
ren kdr mot sdkslingan och nar tradgardens grans
eller ett hinder, sa kommer robotgrasklipparen

att spara sin position varefter klippytan kartlaggs.
Darmed kommer robotgrasklipparen att snabbare
hitta tillbaka till laddningsstationen (19) vid konti-
nuerlig anvandning. Efter att robotgrasklipparen
har natt granstraden (24) kor den till laddnings-
stationen (19) med hjélp av sina traddetekterings-
sensorer. Beroende pa tradgardens storlek och
komplexitet kan denna kérning ta nagra minuter.

Dessutom kénns positionsspecifik information
om soluppgang/-nedgang av med det globala
satellitbaserade navigationssystemet (GNSS).
Tillrackligt dagsljus kravs tvunget for att robotgréa-
sklipparen ska fungera utan stérningar. Kontrol-
lera regelbundet att linsen i kameraenheten (15)
inte &r smutsig.

5.2 Sensorer

Robotgrasklipparen ar utrustad med flera séker-

hetssensorer. Med hjélp av dessa sensorer kan

robotgrasklipparen kdras inom sin klippyta.

e Lyftsensor:
Om robotgrasklipparen lyfts upp fran marken
baktill med mer &n 30°, eller om ett framhjul
(12) forlorar kontakten med marken, kommer
robotgrasklipparen och knivarnas rotation
(10) genast att stoppas.
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® Lutningssensor:
Om robotgrasklipparen lutar fér mycket i en
riktning, kommer robotgrasklipparen och kni-
varnas rotation (10) genast att stoppas.

¢ Hindersensor:
Robotgrasklipparen kanner av hinder vid
grasklippningen. Om robotgrasklipparen
kolliderar med ett hinder, kommer robotgréa-
sklipparen och knivarnas rotation (10) genast
att stoppas. Robotgrasklipparen kér darefter
bakat bort fran hindret.

o Kameraenhet:
Robotgrasklipparen &r utrustad med en
kameraenhet (15) som analyserar dem fram-
forliggande klippytan (ca 1 m?). Kameran
riktas mot marken. Objekt som finns i avkan-
ningsomradet med en maximal héjd av 50 cm
detekteras. Bildmaterialet som ska bearbetas
sparas endast lokalt och temporéart i robotgréa-
sklipparen och skrivs dver kontinuerligt. Ro-
botgrasklipparen kan detektera hinder och ar-
betsomradet dar inget gras langre finns. Om
robotgrasklipparen stéter emot ett hinder eller
inte detekterar ndgon grasmatta, stannar den
och bérjar darefter klippa igen i en slumpmés-
sig riktning. P& grund av kameraenheten kan
robotgrésklipparen inte anvandas i gryningen,
skymningen eller mérker. Det utvalda arbet-
sintervallet ska befinna sig i dagsljus sa att
robotgréasklipparen kan kora palitligt. Darmed
kommer mindre djur som &r aktiva i gryningen
eller skymningen att skyddas, t.ex. igelkottar.

* Avstandssensorer:
Robotgrasklipparen ar utrustad med
avstandssensorer (16) sa att den kan detek-
tera hinder vid korning. Om robotgrasklippa-
ren stéter emot ett hinder stannar den och
bérjar darefter klippa igen i en slumpmassig
riktning.

® Magnetbandssensor
Robotgrasklipparen ar utrustad med en ma-
gnetbandssensor och detekterar ett magnet-
band pa marken (27). Om robotgrasklipparen
stdéter emot ett magnetband stannar den och
bérjar darefter klippa igen i en slumpmassig
riktning. Magnetband fungerar som virtuell
grans vilket innebar att trddgardsomraden
kan definieras dar robotgrasklipparen inte ska
klippa.

°* Regnsensor:
Robotgrasklipparen ar utrustad med en regn-
sensor (5) som férhindrar att robotgrasklippa-
ren kér i regn. Robotgréasklipparen kér tillbaka
till sin laddningsstation (19) néar den har kéant
av regn. | stationen laddas den upp komplett.

Efter att regnsensorn (5) har torkat stannar
robotgrasklipparen kvar i laddningsstationen
(19) under den férinstallda férdréjningstiden.
Forst darefter aterupptar den grasklippningen
under férutsattning att den fortfarande befin-
ner sig i ett aktivt tidsfonster. Om regnsensorn
(5) ar aktiverad, (detta rekommenderas sa att
grasmattan skonas) sa visas ett ljust moln pa
displayen (50). Om sensorn har I0st ut visas
ett mérkt moln med regndroppar. Kortslut inte
de bada metallsensorerna med metall eller
ett annat ledande material. Detta kommer att
begrénsa robotgrasklipparens funktion.

® GNSS-modul
Robotgrasklipparen bestammer sin position
och positionen fér laddningsstationen (19)
med ett globalt satellitbaserat navigationssys-
tem (GNSS). Detta underlattar for robotgra-
sklipparen att hitta tillbaka till laddningsstati-
onen (19).
Med GNSS-modulen kan robotgréasklipparen
bestdmma lokala tider fér soluppgang och
-nedgang, vilket innebar att robotgrasklippa-
ren inte kan klippa under gryningen, skymnin-
gen och natten. Darmed kan robotgrésklip-
paren anvanda sin kameraenhet (15) pa ett
palitligt satt.
Med GNSS-modulen bestammer robotgréa-
sklipparen alltid sitt avstand till laddningssta-
tionen (19). Robotgréasklipparen far endast
forflytta sig max. 1000 m fran laddningsstati-
onen (19). | annat fall visas ett felmeddelande
pa displayen och robotgrasklipparen kan inte
langre koéras i laget for huvudytan. For drift i
lage for biyta ar avstandet till laddningsstatio-
nen (19) inte relevant.

°  WI-FI:
Robotgrasklipparen ar utrustad med en Blu-
etooth WLAN-modul. Status resp. signalstyr-
kan fran WLAN visas pa displayen.

5.3 Férberedelser

Om grasmattans hojd 6verstiger 60 mm maste
den klippas sa att robotgrasklipparen inte dver-
belastas fér mycket, vilket i sin tur férsamrar drift-
effektiviteten. Anvand en vanlig grasklippare eller
en trimmer. Ta bort alla 16sa foremal fran grasmat-
tan som kan skadas av robotgrésklipparen eller
som kan skada robotgrasklipparen.

Kontrollera klippomradet och grasgréanserna samt
omraden som inte ska klippas. | féljande kapitel

i denna bruksanvisning hittar du information om
hur du kan definiera grasgranserna och skydda
sarskilda omraden. Vissa hinder kan detekteras
av robotgrasklipparen i tid och behdver inte skyd-
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das med omfattande arbeten.
Hall féljande verktyg i beredskap: Hammare, tang,
avisoleringstang och vattenpass (tillval)

5.3.1 Berékna stigningen langs med gréas-
mattan

Robotgrasklipparen kan klara av stigningar upp till

25 %. Undvik darfér stigningar som &r annu bran-

tare. Stigningen kan bestdmmas utifran hojds-

killnaden langs med ett visst avstand (bild 3a).

Exempel: a/b =25 cm/100 cm =25 %

5.3.2 Montera batteriet

For drift av robotgrasklipparen krévs ett batteri (A)
fran Power-X-Change-serien. Obs! Beroende pa
modellvariant &r det mojligt att batteriet (A) inte
medfdljer robotgrasklipparen. Oppna batterilocket
(9). Tryck in sparrknappen for batteriet (A) och
skjut sedan in batteriet (A) i det harfér avsedda
batterifastet. Stang batterilocket (9) och se till att
det snapper in ratt (bild 3b). Oppna batterilocket
(9) for att ta ut batteriet (A). Tryck in sparrknappen
foér batteriet (A) och dra sedan ut batteriet.

5.4 Laddningsstation

5.4.1 Placera laddningsstationen

Bestam forst den bésta platsen for laddningssta-
tionen (19). Det kréavs ett utomhusuttag som ar
permanent anslutet till elnatet strom sa att robot-
grasklipparen alltid fungerar. Laddningsstationen
(19) maste placeras pa en jamn yta i h6jd med
grassvalen. Se till att omradet &r platt och torrt.
Stall helst laddningsstationen (19) vid kanten av
klippomradet. Se till att natkabeln till laddnings-
stationen (19) inte laggs inom klippomradet eller
grav ned den vid behov for att undvika att den
skadas av robotgrasklipparen.

Stall laddningsstationen (19) sa att granstraden
(24) ar sa lattillganglig som majligt fran alla sidor
och pa en fri yta utan hinder. Undvik att stalla
laddningsstationen (19) i svaratkomliga hérn
eller vid stallen som begrénsas av trdnga stéllen.
Kontrollera att robotgréasklipparen har tillracklig
anslutning till WLAN néar den star i laddningsstati-
onen. Det maximala avstandet mellan laddnings-
stationen (19) och grasgranserna far inte uppga
till mer &n 1000 m. Detta hojer sdkerheten mot
stold. Vid stérre avstand visas ett felmeddelande
pa displayen (50). Robotgrasklipparen kan inte
kéras i laget fér huvudytan. For drift i 1age for
biyta ar avstandet till laddningsstationen (19) inte
relevant.

Vi rekommenderar max. 50 m avstand mellan
grasgransen och laddningsstationen (19) sa att

en effektiv och automatisk klippning kan séaker-
stéllas. Vid tilltagande avstand till laddningsstati-
onen (19) ar det mdjligt att de resterande batteri-
laddningen i robotgrasklipparen inte langre racker
till for att kora tillbaka till laddningsstationen (19).
Anvand ett batteri med stdrre kapacitet vid stérre
klippytor.

Valj en plats i skuggan eftersom batteriet helst
ska laddas i en sval omgivning. H6ga byggnader
eller trad kan férsdmra GNSS-signalen sa att ro-
botgrésklipparen inte langre hittar tillbaka till ladd-
ningsstationen (19) pa egen hand. Hall darfor till-
rackligt avstand till hdga byggnader och trad. Se
till att laddningsstationen (19) befinner sig under
bar himmel. Se dessutom till att granstraden (24)
l&ggs rakt minst 1 m framfér laddningsstationen
(19) och minst 0,5 m bakom laddningsstationen
(19) (bild 4a). Kurvor direkt framfér laddningssta-
tionen (19) kan leda till svarigheter vid indocknin-
gen infér laddning.

5.4.2 Lokalisering av laddningsstationen

Nar batteriet &r nastan tomt kér robotgrasklippa-
ren tillbaka till laddningsstationen (19) i och med
att den soker efter granstraden (24). Med hjalp av
GNSS jamfor robotgrasklipparen sin ar-position
med den kalibrerade positionen fér laddningssta-
tionen. Robotgrésklipparen kér mot laddningssta-
tionen (19) och soker efter granstraden (24) i flera
steg. Robotgréasklipparen stannar upprepade gan-
ger och kor vid behov i en annan riktning for att na
fram till granstraden (24). Nar robotgrasklipparen
har natt fram till granstraden (24), bérjar den med
hjalp av svdngande rérelser och signalstyrkan
fran granstraden (24) att detektera dess position.
Om robotgrasklipparen stéter emot ett hinder eller
grasgransen under klippningen, kommer denna
position att sparas. D& uppstar en kartlaggning
som hjalper robotgrasklipparen att hitta ladd-
ningsstationen (19) snabbare.

Nar robotgrasklipparen har natt fram till granstra-
den (24) féljer den denna i motsols riktning fram
till laddningsstationen (19). Darfér ar det viktigt att
laddningsstationen (19) alltid placeras i ratt juste-
rat lage (bild 4a).

5.4.3 Ansluta laddningsstationen till natdelen

1. Kontrollera innan laddningsstationen (19) an-
sluts till stromférsérjningen att nadtspénningen
uppgar till 100-240 V vid 50/60 Hz.

2. Anslut ndtdelen (20) direkt till ett stickuttag.
Anvand inte kabeln till andra &ndamal.

3. Anvand inte natdelen (20) om den ar skadad.
Om kablar eller natdelen (20) ar skadad mas-
te du genast kontakta en behdrig elinstallatér
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som kan ombesdrja byte.

4. Ladda inte robotgrasklipparen i fuktig omgiv-
ning. Ladda inte robotgrasklipparen vid tem-
peraturer éver +40 °C eller under +5 °C.

5. Settill att robotgrasklipparen och nétdelen
(20) har tillrackligt avstand till vatten, varme-
kallor och kemikalier. Se till att natdelens (20)
kabel inte kommer i narheten av skarpa kanter
for att undvika skador.

6. Anslut natdelen (20) till laddningsstationen
(19) (bild 4b).

7. Stallin robotgrasklipparen i laddningsstatio-
nen (19) med paslagen huvudstrémbrytare
(7) och batteri. Ladda den komplett innan den
anvands for forsta gangen.

5.4.4 Information om laddning
Robotgrasklipparen kér tillbaka till laddningsstati-
onen (19) i en av féljande situationer:

® Du skickar tillbaka robotgrasklipparen manu-
ellt.

Batteriets laddningsniva sjunker under 30 %.
Den dagliga arbetstiden &r avslutad.
Regnsensorn har 18st ut.

Robotgrasklipparen ar éverhettad.

Det bérjar skymma sa att kameraenheten inte
langre fungerar ratt.

Robotgrasklipparen soker efter gréanstraden (24)
och kdr pa egen hand i motsols riktning langs
med granstraden (24) fram till laddningsstationen
(19).

Medan batteriet laddas lyser LED-indikeringen
(19a) pa laddningsstationen rott. Nar batteriet
har laddats helt lyser LED-indikeringen (19a) pa
laddningsstationen (19) grént. En batterisymbol
pa displayen visar dessutom batteriets kapacitet.
Medan batteriet laddas visas en blixt i batterisym-
bolen.

Om ett hinder befinner sig pa granstraden (24) nar
robotgrasklipparen kér tillbaka till laddningsstati-
onen (19), kommer robotgrésklipparen att stanna
framfér hindret efter flera férsék. Robotgrasklip-
paren kan da inte kora tillbaka till laddningsstati-
onen. Ta bort alla hinder pa granstraden (24). Om
batteritemperaturen 6verskrider 45 °C kommer
laddningen att avbrytas for att undvika skador pa
batteriet. Efter att temperaturen har sjunkit kom-
mer laddningen att fortsatta automatiskt.

Om temperaturen i styrningen till robotgrasklippa-
ren 6verskrider 65 °C kommer robotgrasklipparen
att kora tillbaka till laddningsstationen (19). Efter
att temperaturen har sjunkit igen kommer arbetet
att aterupptas igen enligt géllande instéliningar.
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Om batteriet blir tomt innan robotgrasklipparen
har natt tillbaka till laddningsstationen (19), kan
robotgrasklipparen inte langre startas. Bar tillbaka
robotgrasklipparen till laddningsstationen (19) och
lat huvudstrombrytaren (7) sta kvar i tillslaget lage.
Robotgrasklipparen laddas automatiskt.

5.5 Granstrad
OBS! En kapad granstrad och foljdskador tacks
inte av garantin!

5.5.1 Lagga granstraden

Granstraden (24) kan antingen laggas pa marken

eller gravas ner. Om marken &r hard och torr finns

det risk for att fastkrokarna (23) bryts sénder nar

de slas in. Bevattna gradsmattan innan du installer-

ar granstraden (24) om marken ar mycket torr.

* Installera pa marken
Lagg granstraden (24) fast pa marken och
fast den med bifogade fastkrokar (23). De
férsta veckorna medan du anvénder robot-
grasklipparen kan du fortfarande anpassa
granstradens (24) position. Efter en viss tid
kommer grés att vaxa Over granstraden (24)
sa att den darefter inte langre syns. Installe-
ra granstraden (24) med max. 1 m avstand
mellan fastkrokarna (23). Undvik situationer
som innebér att granstraden (24) inte ligger
emot marken. Kontrollera att granstraden (24)
inte kan kapas av robotgrasklipparen. Under
klippningen kérs robotgrasklipparen éver med
paslagen klippanordning.

® Installera i marken
Grav ned granstraden (24) till ca 5 cm djup.
Darmed kan man férhindra att granstraden
(24) skadas nér grasmattan till exempel verti-
kalskars eller luftas.

Obs!

Eftersom granstraden (24) inte alltid 1aggs vid
grasgransen ar det viktigt att du kommer ihag
granstradens (24) position sa att den inte skadas
vid framtida traédgardsarbeten. Gor en skiss vid
behov eller dokumentera dragningen med foton.
Om granstraden (24) inte har gravts ned i marken,
bér grdsmattan inte vertikalskéras eller luftas i
narheten av granstraden (24) eftersom det annars
finns risk fér skador.

5.5.2 Installera s6kslingan

e Granstraden (24) bildar en s6kslinga som ro-
botgrésklipparen behdver fér att hitta tillbaka
till laddningsstationen (19).

e L&gg granstraden (24) rakt minst 1 m framfor
laddningsstationen (19) och minst 0,5 m ba-
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kom laddningsstationen (19) (bild 4a). Kurvor
direkt framfér laddningsstationen (19) kan
leda till svarigheter vid indockningen infor
laddning.

* Den minsta ytan som omfattas av granstraden
(24) bor uppga till minst 5 m? (bild 4a). Vi re-
kommenderar att granstradens (24) kompletta
langd anvands och att den om mdjligt 1aggs i
en kvadratisk form. Sékslingan ska justeras sa
att robotgrasklipparen utan problem kan kéra
till laddningsstationen (19) fran alla platser i
tradgarden.

® Avstandet mellan tva granstradar (24) bor
uppga till minst 0,8 m (bild 4a).

e Granstradarna (24) far inte korsa varandra.

e Settill att inga hinder finns pa granstraden
(24).

e Settill att inga hinder finns inom ca 30 cm till
vanster och hdger om granstraden (24) (bild
4c). Hall tillrackligt avstand till tradgardsgran-
sen samt till hdg stenlaggning. Om vagen har
samma niva som grasmattan, kan granstra-
den (24) dras utan avstand.

5.6 Ansluta laddningsstationen

Avsluta installationen av den kompletta granstra-
den (24) innan den ansluts till laddningsstationen
(19).

Dra ut stickkontakten innan du ansluter granstra-
den (24) till laddningsstationen (19). Granstraden
ar till viss del redan férmonterad vid laddnings-
stationen. Darmed har granstraden redan dragits
under laddningsstationen och ansluten till vanster
anslutning (svart). Kontrollera i jamna mellanrum
att denna anslutning sitter fast.

Efter att granstraden (24) har lagts ska den fria
anden féras genom halet och sedan anslutas till
héger anslutning (réd) (bild 4d).

Obs! Granstradarna (24) far inte korsa varandra.

Uppratta darefter stromférsorjningen. LED-indike-
ringen (19a) pa laddningsstationen (19) ska lysa
konstant grént om installationen har genomférts
ratt. Om lampan inte lyser maste anslutningarna
forst kontrolleras.

Om lampan visserligen lyser, men inte konstant

gront, maste du se efter i tabellen "Indikering pa
laddningsstation samt stérningsatgarder” i slutet
av denna bruksanvisning.

5.7 Klippomrade - hinder och grénser inom
klippomradet

5.7.1 Grasgrans

Klippomradet maste ha en entydig och komplett

omlépande grans i grdsmattan. Informera dig

om méjligheterna for att definiera grasgransen

som beskrivs i detta kapitel. Starta sedan vid en

valfri punkt vid grdsgrdnsen med att kontrollera
tradgardsgransen och f6lj denna i en cirkel tills du
kommer tillbaka till utgdngspunkten.

Aven omraden inom arbetsytan som ska uteslutas

maste omslutas med en entydig grasgrans. Gor

pa samma satt som vid de yttre granserna for
klippomradet.

* Tranga stéllen
Om grasmattan innehéller ett trangt stélle kan
robotgrasklipparen fortfarande klippa har om
korridorens bredd ar minst 1,2 m och langden
ar max. 8 m (bild 5a). Vid langa och smala
tranga stéllen finns det risk for att robotgra-
sklipparen inte l&ngre hittar tillbaka till ladd-
ningsstationen (19).

® Avstand till grasgransen
Om robotgrasklipparen nédrmar sig gréasgran-
sen detekteras detta av kameraenheten (15)
framtill i robotgrésklipparen. Avstandet dar
ingen grasmatta langre finns ska uppga till
minst 30 cm (bild 5b). Kontrollera att det inte
finns nadgon hojdskillnad vid grasgransen ef-
tersom robotgrasklipparen forst kan kéra éver
den exakta grasgransen innan den stannar
och kér vidare i en annan riktning. Lagre be-
lagna rabatter eller hdgre stenkanter kan leda
till skador pa robotgrésklipparen. Kontrollera
grasgranserna regelbundet att dessa inte har
vuxit igen eftersom robotgrasklipparen annars
kan ldmna klippomradet. Grasgransen kan
dessutom ha en kant av gatsten vilket ger en
klar avgransning mot klippomradet.

e Avstand vid gréasgransen med vatten
Principiellt kan robotgrasklipparen detektera
grasgransen palitligt enligt ovanstaende
beskrivning. Men det kan &nda intraffa att
robotgrasklipparen kér dver grasgrénsen.

Av denna anledning rekommenderar vi att
avstandet till vatten (damm, bassang osv) ska
uppga till ca 50 cm (bild 5c). For att skydda
robotgrasklipparen palitligt rekommenderar

vi alternativt att omradet med vatten skyddas
med en hégre kant.

* Grasgrans med hogre kant 6ver 25 cm.
Med avstandssensorerna (16) detekterar
robotgrasklipparen hinder med minst 25
cm héjd (bild 5d). Darmed kan du avgransa
din grasgrans med hogre hinder. Robotgra-
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sklipparen stannar vid ett avstand pa ca 20
cm framfér hindret och vrids darefter for att
fortsatta klippningen i en annan riktning. Obs!
- Robotgrasklipparen klipper inte fram till
grasgransen och ett oklippt omrade pa ca 20
cm finns kvar.

Grasgrans med hégre kant 6ver 10 cm
Med kollisionssensorer kan robotgrasklippa-
ren ven kollidera med hinder under 25 cm.
Darmed kan aven en grasgrans definieras. Se
till att det rér sig om en stabil kant med minst
10 cm (bild 5e).

5.7.2 Hinder

Hinder &r objekt som befinner sig inom klippomra-
det. Med hjélp av sensorer kan robotgrasklipparen
detektera manga hinder. Mjuka, instabila och var-
defulla féoremal maste skyddas behov. Jamfér med
ovanstdende beskrivningar av olika méjligheter for
att avgrénsa grasgrénsen.

® Hinder vars héjd éverstiger 25 cm (bild 5f)
Fasta hinder med en héjd éver 25 cm och
min. bredd 3 cm, t.ex. tréd, vaggar, staket,
trddgardsmobler detekteras av avstandssen-
sorerna (16). Om robotgrasklipparen traffar pa
ett hinder, kommer den att stanna och sedan
fortsatta klippningen i en annan riktning. Ca.
20 cm fram till hindret kommer da inte att
klippas.

Hinder med en héjd under 25 cm (bild 5g)
Om ett hinder inte detekteras av avstandssen-
sorerna (16), s& kommer robotgrasklipparen
att kollidera med hindret varefter kollisions-
sensorerna utléser. Robotgréasklipparen
stannar och fortsétter sedan klippningen i en
annan riktning. Hindrens héjd maste uppga

till minst 10 cm. Skydda kénsliga och instabila
objekt med en kant.

Stenar och laga hinder under 10 cm
Stenar, klippor och laga hinder under 10 cm
som finns i klippomradet méaste skyddas
eftersom det annars finns risk for att de kérs
Over av robotgrasklipparen. | annat fall finns
det risk for att robotgrasklipparen skadas och
blockeras. (se kapitel "Grasgrans”).
Robotgrasklipparen hanterar trdd som hinder.
For det fall att tradrétter sticker upp ur marken
med mindre &n 10 cm ska detta omrade skyd-
das. Darmed kan du férhindra att rétterna och
robotgrésklipparen skadas.

5.7.3 Magnetband (bild 5h-I)

Hinder som inte reflekterar avstandssignalen fran
robotgrasklipparen pa fullgott satt (t.ex. staket,
héck) kommer till viss del att detekteras mycket
sent eller inte att detekteras alls. Hinder med svag
optisk kontrast till klippytan ar dessutom svara att
detektera. For en kontaktlés och séker andring

av robotgrasklipparens riktning kan detta omrade
eller objektet skyddas med magnetband (27).
Magnetbandet (27) fungerar som mobil och tem-
porér grans i ditt klippomrade. Magnetsensorerna
som &r inbyggda i robotgréasklipparen detekterar
magnetbandet (27) och ser till att maskinen
svangs undan vid gréansen. Darmed kan du av-
gréansa sddana omraden i din trddgard som inte
ska klippas, t.ex.

®  kortfristig avgransning av ett omradet fér en
tradgardsfest som tillfalligt inte ska klippas.
montering av en studsmatta eller en simbas-
sang i klippomradet under sommaren.

Ett nyplanterat tréd ar fortfarande mycket
kansligt och ska under den férsta tiden skyd-
das mot kollisioner med robotgrasklipparen.
Under sdsongen ska en blomsterédng véaxa i
tradgarden som lockar till sig insekter. Detta
omrade ska inte kéras med robotgrasklippa-
ren och skyddas redan nar det anlaggs.

Ett omrade dar en ny grasmatta anlagts ska
skyddas till en bérjan. Underlaget ar &nnu inte
tillrackligt stabilt och en kraftig grassval maste
forst bildas.

Lagg magnetbandet (27) med ett par centimeter
avstand till det avsedda omradet eller objektet.
Korta av magnetbandet (27) vid behov (min. langd
50 cm). Fér att en sammanhangande grans av
flera magnetbandselement ska detekteras sakert,
bor det maximala avstandet mellan &ndarna inte
Overskrida 8 cm (bild 5k). Se till att den yttre gran-
sen av klippomradet har definierats av en optisk
eller fysisk avgrénsning. Fixera magnetbandet
(27) pa marken med fastkrokar (23) med max.
avstand 1 m.

Hall ett avstand p& minst 80 cm till granstraden
(24) samt mellan tva oberoende avgransningsom-
raden sa att robotgrasklipparen kan kdra igenom
utan problem (bild 5I).

Undvik att ldgga magnetbandet (27) pa en slant
eftersom det finns risk for att robotgréasklipparen
slirar Gver avgransningsomradet och att gransen
darmed inte detekteras.

Magnetbandet (27) installeras antingen pa eller i
marken (djup 5 cm) pa samma satt som granstra-
den (24). Se till att magnetbandet (27) inte laggs
fér djupt i marken eftersom det annars finns risk
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for att det inte kan detekteras palitligt av robotgra-
sklipparen.

5.7.4 Huvud- och biyta (bild 5 m)

En biyta (B) ar ett arbetsomrade som inte ar direkt
férbundet med huvudytan (A), t.ex. ett trangt stal-
le. Robotgrasklipparen kan inte na en biyta direkt
och pa egen hand.

For att biytan (B) ska kunna klippas maste ro-
botgrésklipparen béras in manuellt till biytan (B).
Robotgrasklipparen maste vara paslagen med
huvudstrdmbrytaren (7). Starta avsett klippnings-
program och valj "Biyta” i undermenyn (se ”In-
stallningar for robotgrasklipparen”). Om batteriets
laddningsniva ar lag kommer robotgrasklipparen
pa biytan (B) inte att forsoka kora tillbaka till ladd-
ningsstationen (19). Robotgrasklipparen klipper
tills batteriet ar tomt. Darefter maste antingen
batteriet laddas eller robotgrasklipparen baras
tillbaka till laddningsstationen (19).

Obs!

Robotgrasklipparen far endast forflytta sig max.
1000 m fran laddningsstationen (19). | annat fall
visas ett felmeddelande pa displayen (50) och ro-
botgrasklipparen kan inte l1angre kéras i laget for
huvudytan. For drift i lage for biyta ar avstandet till
laddningsstationen (19) inte relevant.

5.7.5 Avstand till frammande klippytor

Hall ett avstand till andra klippytor (t.ex. grann-
tomten) som drivs med granstrad. Signalen som
genereras av granstraden kan leda till problem
nér robotgrasklipparen ska hitta tillbaka till sin
laddningsstation (19).

5.8 GNSS-modul

5.8.1 Kalibrera laddningsstationens position
Fér att garantera att robotgrasklipparen hittar till-
baka till sékslingan och laddningsstationen (19),
maste robotgrasklipparen kalibrera laddnings-
stationens position (19) med hjalp av ett globalt
satellitbaserat navigationssystem (GNSS).

Stall den driftberedda robotgrasklipparen i med
paslagen strombrytare (7) i laddningsstationen
(19). Under kalibreringen svanger GNSS-symbo-
len pa displayen (50). Nar detta arbetssteg har
avslutats lyser GNSS-symbolen konstant eller
blinkar om signalen &r svag. Detta arbetssteg kan
ta ett nagra minuter.

Kontrollera att positionsbestdmningen inte
hindras av en avskarmning eller ett tak. Undvik
att stalla laddningsstationen (19) bredvid héga
byggnader. Hall tillrackligt avstand till hdga byg-
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gnader och tréd. Under vissa omsténdigheter ar
ingen kalibrering méjlig eftersom signalen &r svag.

5.8.2 Kartlaggning

Om robotgrasklipparen ska kora tillbaka till
laddningsstationen (19), s& bestdmmer den
avstandet till laddningsstationen (19) med hjalp
av GNSS-modulen. Om robotgrasklipparen koér
mot tradgardsgransen eller hinder pa sin vag till
laddningsstationen (19), s& kommer robotgra-
sklipparen att spara sin position varefter klippytan
kartlaggs. Darmed kommer robotgrasklipparen att
snabbare hitta tillbaka till laddningsstationen (19)
vid kontinuerlig anvéndning.

5.8.3 Radera kartan

For att radera all GNSS-information som finns pa
din robotgrésklippare, valj punkten "Klippnings-
protokoll” i instéllningsmenyn. VAalj och aktivera
sedan punkten "Radera kartan”. Nu méaste robot-
gréasklipparen kora tillbaka till laddningsstationen
(19) for att kalibrera in laddningsstationens (19)
position pa nytt. Om klippomradet i trddgarden
behdver anpassas i stérre man, rekommenderar
vi att kartan i robotgrasklipparen raderas. Des-
sutom kan kartan i robotgrasklipparen paverkas
av vaderleken, t.ex. brdnda partier i grésmattan
under sommaren eller av 16v som har fallit ned un-
der hdsten. Aven i sddana fall ska kartan raderas
enligt ovanstdende beskrivning. | sddana fall
rekommenderar vi att du avaktiverar automatik-
driften och anvander maskinen i 1age fér biytor vid
ett 1ampligt stélle i tradgarden.

5.9 Tradgardsgranser och deras kvalitet

For att garantera saker drift med robotgréasklip-
paren utan granstrad, kontrollerar robotgrasklip-
paren granserna langs med klippomradet med
kameraenheten (15). Kameraenheten (15) analy-
serar det framférliggande klippomradet (ca 1 m?).
Om robotgrasklipparen nar fram till klippomradets
gréns, sa kan robotgrasklipparen bestdmma ett
granskvalitetsvarde utifrdn parametrar.

5.9.1 Initieringskdrning — Ta maskinen i drift
Kontrollera att batteriet i robotgrésklipparen
ar fullstéandigt laddat infor initieringskérnin-
gen.

Darmed kan robotgrasklipparen avsluta bestéa-
mningen av ett referensvarde i ett arbetsférlopp.
Om en batteriladdning inte &r tillracklig for in-
itieringskorningen, sa kor robotgrasklipparen
automatiskt tillbaka till laddningsstationen (19).
Grasklipparen fortséatter sin kdrning automatiskt
vid nésta start.

29.08.2024 09:07:43



For att bestdmma hur palitliga klippomradets
granser ar, maste ett individuellt referensvarde
per klippomrade skapas for driften av robotgra-
sklipparen.

For att bestdmma referensvardet kér robotgra-
sklipparen som vanligt slumpmassigt i en riktning.
Om robotgrasklipparen nar fram till en grans eller
ett hinder s& kommer den att stanna och utvar-
derar dérefter det framférliggande klippomradet.
Darefter fortséatter robotgrasklipparen att kéra i
slumpmassig riktning.

Av séakerhetsskal utfors initieringskdrningen
med franslagen klippanordning.

Om gréasklipparen nar fram till en grans vid klip-
pomradet kommer denna att utvarderas. Detta
indikeras aven pa displayen. En grassymbol som
visas konstant pa displayen indikerar en palitlig
grans, medan en permanent blinkande symbol
star for en oséker grans. For en séker bestam-
ning av referensvérdet krdvs minst 200 kontakter
med en grans till klippomradet. Efter fler &n 200
kontakter kommer granskvalitetsvérdet att kontrol-
leras pa sin tillforlitlighet. Om robotgrasklipparen
avgor att vardet &nnu inte &r tillrackligt tillforlitligt,
s& genomfdr robotgrasklipparen sin initieringskor-
ning for ytterligare 200 kontakter.

Om initieringskdrningen var framgangsrik och ett
tillforlitligt granskvalitetsvarde kunde skapas, sa
borjar robotgrasklipparen klippa pa klippomradet
enligt klipptidsinstaliningen.

Om inget tillforlitligt referensvérde kunde skapas
stannar robotgrasklipparen varefter ett felmedde-
lande visas pa displayen (50). Kontrollera gran-
sen till klippomradet och korrigera granser som
inte entydigt skiljer sig fran klippomradet. Se till
att klippomradet skiljer sig entydigt fran det om-
kringliggande omradet. Radera forst det befintliga
referensvéardet (se 5.9.4) for att darefter upprepa
initieringen.

5.9.2 Kontrollera granskvaliteten under drift

| automatisk drift kontrollerar robotgréasklipparen
regelbundet om det aktuella gréanskvalitetsvardet
for klippomradet har &ndrats jamfort med sitt refe-
rensvarde som bestdmdes i initieringskdrningen.
Om granskvaliteten i grasmattan har forsémrats
kraftigt kommer robotgréasklipparen att stanna
kvar i laddningsstationen. Detta indikeras med ett
felmeddelande pa displayen.

Granstradssymbolen lyser standigt
Robotgrasklipparen finns inom eller i narheten av
sokslingan. Det &r dven mdjligt att grasklipparen
star i laddningsstationen (19), men &nda inte
laddas.

Granstradssymbolen blinkar
Robotgrasklipparen befinner sig for langt bort fran
sOkslingan eller strémférsoérjningen till laddnings-
stationen (19) har brutits. Granstraden (24) har
anslutits felaktigt eller skadats. Grasklipparen be-
finner sig i laddningsstationen (19) och laddas.

5.9.3 Drift av robotgréasklipparen pa biytor
Robotgrasklipparen kan skapa ett individuellt véar-
de fér huvudytan och fér biytan. Av denna anled-
ning maste en initieringskdrning genomfoéras for
varje ny biyta. Det &r endast tillatet att kora robot-
grasklipparen pa en biyta. Om du vill klippa med
robotgrasklipparen pa en annan biyta, s maste
granskvalitetsvardet for biytan tvunget raderas
och en initieringskérning genomféras.

5.9.4 Radera vérden

Efter en langre tids uppehall med klippningen

ar det méjligt att granskvalitetsvarden har féran-
drats, vilket kan leda till fel under den kommande
sasongen. Vi rekommenderar darfér att grdnskva-
litetsvardet raderas i bérjan av varje sasong

och att ett nytt referensvérde darefter bestdms.
Darmed kan en séker och palitlig drift av robotgra-
sklipparen garanteras.

For att radera alla referensvarden som finns pa
din robotgrésklippare, valj punkten "Klippnings-
protokoll” i instéllningsmenyn. VAlj och aktivera
sedan punkten "Radera gréansvéarden”.

5.10 Sla pa och kontrollera installationen
5.10.1 Kontrollera installationen av grénstrad
och laddningsstation (bild 6a)
Nér LED-indikeringen (19a) pa laddningsstatio-
nen (19) lyser gront ar klippomradet berett for ro-
botgrasklipparen. Kontrollera forst att fastkrokarna
(23) vid granstraden (24) har slagits ned helt.
Stall robotgrasklipparen i sékslingan pa kort
avstand bakom laddningsstationen (19) for att om
mojligt kontrollera granstradens (24) kompletta
avstand. Robotgrasklipparen ska annu inte befin-
na sig pa granstraden (24) och inte vara vand mot
granstraden (24). Sla pa huvudstrémbrytaren (7)
(ON) (bild 8).
Tryck pa knappen "STOPP” (3) och 6ppna locket
till mandverpanelen (13). Las upp robotgrasklip-
paren med hjalp av PIN-koden (se kapitel "Spar-
ranordning / PIN”). Tryck pa knappen "MODE”
(52). Valj sedan punkten "till laddningsstation”
med navigationsknapparna (55) och bekrafta
med knappen "OK” (56). Tryck pa knappen
"START” (53) och sténg sedan locket till mandver-
panelen (13). Nu soker robotgréasklipparen efter
granstraden (24) for att hitta till laddningsstati-
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onen (19). Robotgrasklipparen kor forst framat
tills den nar granstraden (24). Vid behov stannar
robotgrasklipparen forst sa att den kan orientera
sig pa nytt. Darefter foljer robotgrasklipparen
granstraden (24) i motsols riktning. Se till att inga
féoremal finns pa granstraden (24).

Batteriet i robotgrasklipparen laddas nu komplett.
Om problem uppstar nar robotgrasklipparen ska
docka in, kan det vara nédvandigt att den behéver
justeras om i laddningsstationen (19). Justera

tills indockningen fungerar felfritt. Med den réda
knappen "STOPP” (3) kan du alltid stoppa robot-
grasklipparen. Efter att knappen "STOPP” (3) har
tryckts in stoppas robotgrasklipparen som sedan
vantar pa nasta kommando. Kontrollera dessu-
tom stallen med stort avstand till sékslingan eller
omraden som &r anslutna med trdnga passager.
Upprepa arbetssteget enligt ovanstdende beskriv-
ning och skicka robotgrésklipparen tillbaka till
laddningsstationen (19).

5.10.2 Kontrollera klippomradet (bild 6b)

For att kontrollera granserna till klippomradet, ga
langs med grasgransen och kontrollera om klip-
pomradet ar fullstandigt omgiven av avgransnin-
gar eller hinder. Upprepa detta med alla omraden
som ska uteslutas, t.ex. blomsterrabatter, och
kontrollera om de &r entydigt avgransade vid alla
stallen. Vid kritiska stallen dar du inte &r séker pa
om robotgrésklipparen kan detektera dem, rekom-
menderar vi att du kontrollerar dessa stéllen. Stall
robotgrasklipparen pa 1 m avstand till stallet som
ska kontrolleras. Tank pa att robotgrasklipparen
ska vara vand mot stéllet som ska kontrolleras.
Kontrollera &ven omraden som skyddas med ma-
gnetband (27). Starta sedan grasklipparen enligt
beskrivningen i kapitel 6.5.3. Robotgrasklipparen
kor forst framat och ska da detektera grasgransen
eller hindret. Detta steg kan du alltid avbryta med
knappen "STOPP” (3). Upprepa detta arbetssteg
vid alla stallen dar du ar oséker.

5.10.3 Kontrollera laddningsstationens posi-
tion (bild 6¢c)
Kontrollera laddningsstationens (19) position
genom att positionera robotgrasklipparen pa olika
stallen pa grasmattan efter avslutad kalibrering.
Lat den déarefter sdka efter laddningsstationen
(19). Skicka nu tillbaka robotgrasklipparen till
laddningsstationen enligt beskrivningen i kapitel
6.5.4. Detta steg kan du alltid avbryta med knap-
pen "STOPP” (3). Anpassa omradet, dragningen
av granstraden (24) samt laddningsstationens
(19) position vid behov.

5.11 Féasta laddningsstationen

Efter att du har kontrollerat att robotgrasklipparen
fungerar pa avsett vis och du har bestamt en pas-
sande position for laddningsstationen (19), maste
laddningsstationen (19) fixeras med fastskruvar
(21). Skruva ned fastskruvarna (21) komplett i
marken med sexkantnyckeln (22) (bild 7).

5.12 Kapacitetsindikering fér batteri

Tryck pa knappen for kapacitetsindikering for
batteriet. Kapacitetsindikeringen visar batteriets
laddningsniva med tre lampor (bild 12b).

Alla 3 lampor &r tanda:
Batteriet ar fulladdat.

2 eller 1 lampor &r tdnda
Batteriet har tillracklig restkapacitet.

1 lampa blinkar:
Batteriet ar tomt och maste laddas.

Alla lampor blinkar

Batteriets temperatur har underskridits. Dra av
batteriet fran maskinen och lat det svalna i rums-
temperatur i en dag. Om felet fortfarande indikeras
har batteriet djupurladdats och ar darmed defekt.
Dra av batteriet fran maskinen. Du far inte langre
anvanda eller férsdka ladda ett defekt batteri.

Obs!

Om du anvéander ett Multi-Ah-pack (t.ex. 4-6 Ah)
ska detta alltid stéllas in pa den hdgre kapacite-
ten. Tack vare den skonsamma laddningen och
urladdningen vid robotgrasklippare &r det inte
nédvéndigt att anvédnda den lagre kapaciteten for
att foérlanga livslangden.

5.13 Ladda det laddbara batteriet med lad-
daren

| normaldrift laddas robotgrasklipparens batteri

(A) i laddningsstationen (19). Fér en oberoende

anvandning av batteriet (A) i Power-X-Change-

serien kan det &ven laddas i en extern laddare

Power-X-Charger. Obs! - Beroende pa modellva-

riant &r det mgjligt att laddaren (B) inte medfdljer

robotgrasklipparen.

1. Kontrollera att natspanningen som anges pa
markskylten stimmer éverens med nétspén-
ningen i vagguttaget. Anslut laddarens (B)
stickkontakt till vagguttaget. Den gréna lam-
pan bérjar blinka.

2. Sétt batteriet (A) pa laddaren (B) (bild 12a).

3. Under punkten ,Lampor pa laddaren® finns en
tabell som forklarar vad de olika lamporna pa
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laddaren betyder.

Medan batteriet laddas upp varms det en aning.
Detta &r helt normalt.

Om batteripaketet inte kan laddas maste du kon-
trollera

e att ndtspanning finns i vagguttaget.

att det finns fullgod kontakt vid laddningskon-
takterna

Om batteripaketet fortfarande inte kan laddas
maste du lamna in

® laddaren

och batteripaketet

till var kundtjanstavdelning.

Foér en professionell returnering vill vi be dig
att kontakta var kundtjénst eller butiken dér
du képte produkten.

Nar du returnerar eller avfallshanterar batte-
rier eller batteridrivna produkter, maste du se
till att dessa forpackas separat i plastpasar
fér att undvika kortslutningar eller brand!

For att batteripaketets livslangd ska bli sa lang
som mojligt maste du alltid ladda det i god tid.
Detta &r alltid nédvandigt om du mérker att mas-
kinens prestanda bérjar férsvagas. Se till att bat-
teripaketet aldrig laddas ur helt. Detta leder till att
batteripaketet férstors!

6. Anvidnda maskinen

6.1 Huvudstrémbrytare

Robotgrasklipparen ar utrustad med en huvud-
strémbrytare (7). Anvand huvudstrémbrytaren (7)
for att sla pa (ON) och sla ifrdn (OFF) robotgra-
sklipparen (bild 8). Efter att robotgrasklipparen har
slagits pa sparras den med en PIN-kod.

6.2 Mandverpanel

Robotgrasklipparen har redan programmerats i
fabriken, vilket innebér att standardinstéllningarna
redan har genomférts. Vid behov kan du &ndra
dessa installningar. Aven om fabriksinstalliningar-
na ar lampade for de flesta maskiner, bér du anda
kénna till andra tillgangliga alternativ.

Forklaring av mandverpanelen med LCD-
indikering (bild 9)

50. LCD-display

51. Knapp "SET” - instéllningsknapp

52. Knapp "MODE” - klippningsprogramknapp
53. Knapp "START"” - startknapp

54. Knapp "BACK” - tillbakaknapp

55. Navigationsknappar

56. Knapp "OK” — bekréaftelseknapp

6.3 Stdlla in klippningshéjden

Obs! Klippningshdéjden far endast stéllas in om
robotgrasklipparen forst slagits ifran. Tryck forst pa
STOPP-knappen (3). Med installningen av klipp-
ningshéjden (4) kan robotgréasklipparen anpassas
steglést till en klippningshéjd mellan 20 och 60
mm. Detta kan du lasa av pa skalan.

Om grasmattans hojd 6verstiger 60 mm maste
den forst klippas ned till minst 60 mm sa att robot-
grasklipparen inte dverbelastas fér mycket, vilket

i sin tur férsédmrar drifteffektiviteten. Anvand en
vanlig grasklippare eller en trimmer.

Efter att installationen har avslutats kan klipp-
ningshéjden anpassas med instéllningen av
klippningshdjden (4). Bérja alltid med en hégre
klippningshdéjd och reducera denna i sma steg
ned till avsedd hojd.

6.4 Sparranordning / PIN

Sparranordningen férhindrar att robotgrasklippa-
ren anvands av obehdrig som inte har tillgang till
en giltig kod. For detta &ndamal maste du ange en
personlig fyrsiffrig sékerhetskod.

Upplasning

Innan du tar robotgrasklipparen i drift maste ange
ratt PIN-kod (standard-PIN: ”0-0-0-0"). Ange PIN-
koden med navigationsknapparna (55).

Standard PIN-kod: Ny PIN-kod:
0000 o

Andra PIN-kod

Gor sa har for att andra PIN-koden:
1. Las upp mandverpanelen.

2. Tryck pa knappen "SET” (51) for att utf6ra in-
stallningar.

3. Navigera i menyn pa LCD-displayen (50) med
navigationsknapparna (55) fram till punkten
"Allmant” och darefter "PIN-kod”.

4. Ange forst aktuell PIN-kod (standard PIN 0-0-
0-0) med hjalp av navigationsknapparna (55).

5. Ange sedan din personliga PIN-kod med navi-
gationsknapparna (55).

6. Bekréfta de nya instéllningarna.
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7. Upprepa steg 5 och 6 for att bekréfta den nya
PIN-koden.
8. Obs! Skriv upp den nya PIN-koden!

Begéra ny PIN-kod om du tappat bort din
egen PIN-kod

Hall kvittot och serienumret for robotgrésklipparen
i beredskap. Du behover dessa for att kunna fa en
ny PIN-kod!

Variant A:

1. Hall knappen "SET” (51) intryckt i 6 sekunder i
sparrat skick.

2. Nu visas PUK-koden pa displayen (50).

3. Kontakta var kundtjanst for att fa en PIN-kod.

Variant B:
1. Anslut ett tomt usb-minne till usb-uttaget (14)
enligt beskrivningen (bild 11).

2. Robotgrasklipparen spar automatiskt PUK-
koden pa ditt usb-minne. Detta arbetssteg
avslutas med ett pipande ljud.

3. Dra ut usb-minnet igen. Las av data fran usb-

minnet pa en dator. Robotgrasklipparen har
lagt upp en textfil (*.txt). Denna fil innehaller
en PUK, en personlig kod. Kontakta var kundt-
janst for att fa en PIN-kod.

6.5 Instéllningar for robotgrasklipparen

| huvudmenyn pa LCD-displayen (50) visas den
aktuella datums- och tidsinstallningen fér robot-
grasklipparen samt batteriets aktuella laddnings-
niva. Dessutom visas status for regnsensorn,
tradsignalen, utvalt lage, GNSS och WLAN pa
symbollisten. Med hjélp av manéverpanelen kan
du valja att genomfora instéllningar pa robotgra-
sklipparen med knappen "SET” (51) eller starta
robotgrasklipparen med olika klippningsprogram
med knappen "MODE” (52). Skifta till avsett stalle
med navigationsknapparna (55) och utfér sedan
installningarna. Tryck pa knappen "BACK” (54) om
du vill lAmna den aktuella menyn.

6.5.1 Klippningsprogram - knapp "MODE”
(52)

I menyn "MODE” kan du med hjalp av navigations-

knapparna (55) vélja mellan de bada driftslagen

"Manuell” och "Tidsschema” samt skicka tillbaka

grasklipparen till laddningsstationen.

Manuell:

Har kan du vélja utanfér det instéllda tidsschemat
om robotgrasklipparen ska klippa normalt eller om
spot mowing (punktvis klippning) ska utféras. Du
kan vélja mellan huvudytan och biytan. Detaljerad

information om de bada ytorna finns i kapitlet "Ta
maskinen i drift” under punkten "Huvud- och biyta”

Spot Mowing

Det kan handa att robotgrasklipparen inte har
klippt tillrackligt noggrant pa vissa stallen. Stall
robotgrasklipparen pa ett valfritt stélle och starta
den darefter. Robotgrasklipparen kommer att
bdrja klippa i en spiralform tills den stéter emot
ett hinder eller tills kameran inte langre detekterar
nagon grasmatta som ska klippas. Grasklipparen
kor nu tills batteriet &r tomt och atervander till
laddningsstationen.

Tillbaka till laddningsstationen
Skicka tillbaka robotgrasklipparen till laddnings-
stationen (19) enligt beskrivningen i kapitel 6.5.4.

Tidsschema:

Tidsfonstret for drift med grasklipparen begransas
av soluppgangen och solnedgéngen. Aktuella
varden visas under menyn "Tidsschema” pa dis-
playen.

Om den installda starttiden befinner sig fore tiden
for soluppgangen (till vanster upptill pa displayen)
s& kommer robotgrasklipparen inte att borja klippa
foérran vid soluppgangen.

Om den instéllda sluttiden befinner sig efter tiden
for solnedgangen (till hoger upptill pa displayen)
s& kommer robotgrasklipparen att kéra tillbaka till
laddningsstationen redan vid tiden fér solnedgan-
gen och inte vid den definierade tidpunkten.
Viktigt!

Soluppgangstiden och solnedgangstiden
som beréknas av robotgréasklipparen visas
med en 30 minuter lang sékerhetsperiod for
att garantera felfri drift.

| detta lage kan du stélla in klipptiderna per dag
med hjalp av navigationsknapparna. Tva klipp-
ningsfénster per dag kan stéllas in. Definierade
klippningsfénster kan éverféras till andra dagar,
eller varje dag planeras individuellt.

Om du stéller in tva klippningsfénster fér en dag,
far dessa klippningsfonster inte 6verlappa varand-
ra. Dessutom ska dessa klippningsfonster stéllas
in inom en dag. Klipptiderna far inte stracka sig in

i nasta dag.

Om du vill radera ett installt klippningsfonster
sa maste detta fonster stéllas pa 00:00-00:00.
Foér att stalla in klipptiden rekommenderas 8 tim-
mar per dag vid 500 m? som ett ungefarligt riktvéar-
de. Arbetstiden kan behdva anpassas beroende
pa tradgardens storlek och komplexitet.
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Instéllningar — knapp "SET” (51)

Anvand knappen "SET” (51) for att utféra grund-
laggande instaliningar i din robotgrasklippare.
Skifta till avsett stélle med navigationsknapparna
(55) och bekrafta eller angra sedan utférda in-
stallningar med knappen "OK” (56) eller knappen
"BACK” (54).

Tillbakastracka

Tillbakastrackan som robotgrasklipparen kor fran
laddningsstationen (19) kan stéllas in. Beroende
pa installt avstand kor robotgréasklipparen forst
bakat innan den vrids till klippytan. Kontrollera att
robotgrésklipparen inte ldmnar klippytan under sin
instéllda tillbakastracka.

Regnsensor

Regnsensorn (5) kan programmeras med denna
instéllning Fabriksinstallningen fér sensorn ar
lage "ill”. Regnsensorn (5) kan aktiveras eller
avaktiveras och dess férdrdjningstid stéllas in.
Foérdréjningstiden definierar den tid som robotgréa-
sklipparen stannar kvar i laddningsstationen (19)
efter att regnsensorn (5) har torkat.

Klippningsprotokoll
Vid denna underpunkt kan felminnet Iasas av
samt kartan, gransvéarden eller bilder raderas.

Allméant

- PIN-kod: Du kan &ndra PIN-koden fér din robot-
grasklippare och anvanda en personlig PIN-kod
i stéllet. FOlj anvisningarna i kapitel "Spéarranord-
ning / PIN”. Obs! Skriv upp den nya PIN-koden.
- Datum & tid: Ga till avsedd punkt med naviga-
tionsknapparna (55) och utfér sedan instéllnin-
garna.

- Sprak: Skifta till avsett sprak med navigations-
knapparna (55).

- Programversion: Har anges den aktuella pro-
gramversionen i robotgrasklipparen.

APP-lank

Vid denna underpunkt kan du stélla in Wi-Fi-an-
slutningen till robotgrasklipparen med den telefon.
Dessutom kan du aterstalla Wi-Fi-anslutningen
och fa information om Wi-Fi-anslutningen.

Aterstilla
Har kan robotgrasklipparen aterstallas till fabriks-

instéllningarna. Alla installningar som du har gjorts

kommer da att raderas och aven Wi-Fi-anslutnin-
gen avaktiveras.

6.5.3 Startforlopp

1. Tryck pa knappen "STOPP” (3) och 6ppna
displaylocket (23) helt.

2. L&s upp mandverpanelen (2).

3. Vaélj avsett klippprogram samt arbetsyta med
knappen "MODE” (52).

4. Tryck pa knappen "START” (53).

5. Sténg displaylocket (23).

Robotgrasklipparen kér nu enligt installt driftslag.
Under arbetstiden 6vervakas batteriets laddnings-
niva. Denna indikeras pa LCD-displayen (50).

Nér batteriets laddningsniva sjunker till 30 % kor
robotgrasklipparen automatiskt tillbaka till ladd-
ningsstationen (19).

Mark: For drift av robotgrasklipparen kravs
ett referensvérde fér kvalitetsvérdet. Det-

ta bestdms enligt beskrivningen i kapitel
“Tradgardsgréanser - grénskvalitetsvarde”.
Robotgrasklipparen startar alltsa forst med
franslagen klippanordning. Om vérdet redan
har bestéamts en gang sa borjar robotgra-
sklipparen med startfoérloppet enligt aktuell
klipptidsinstélining.

6.5.4 Avbryta klippningen

1. Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att genast
stoppa robotgrasklipparen.

2. Oppna displaylocket (23) helt.

3. L&s upp mandverpanelen (2).

4. Tryck pa knapp "MODE” (52) och valj "till ladd-
ningsstation” for att skicka tillbaka robotgra-
sklipparen till laddningsstationen (19).

5. Tryck pa knappen "START” (53).

6. Sténg displaylocket (23).

6.5.5 STOPP-status:

Efter att knappen "STOPP” (3) har tryckts star ro-
botgrasklipparen i STOPP-status. Detta indikeras
pa LCD-displayen (50). Robotgrasklipparen pau-
sar klippningen tills denna status upphéavs.

Efter att manéverpanelen (2) har reglats upp visas
ett fonster som foreslar att STOPP-status upp-
hévs. Efter att detta har bekraftats upphavs denna
status. | annat fall kommer robotgrasklipparen att
stanna kvar i stopp. Aven om robotgrasklipparen
startas eller skickas tillbaka till laddningsstationen
(19) kommer STOP-status att upphéavas. Stang
displaylocket (23).
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6.6 Styra robotgrasklipparen med hjélp av
Einhell Connect appen

Med hjélp av Einhell Connect appen kan robotgra-

sklipparen styras bekvamt oavsett var du befinner

dig. Hamta déarfér appen med féljande lank eller

QR-kod:

7. Rengoring, underhall och
reservdelsbestéllning

Fara!

Koppla maskinen spanningsfri infér rengérings-
och underhallsarbeten. Dra ut stickkontakten ur
vagguttaget och sla ifrdn maskinen med huvud-
strombrytaren (7) (OFF) (bild 8). Ta dessutom ut

iOS: http:/gr.einhell.com/12e103ce

Anslut robotgrasklipparen till din telefon och folj
arbetsstegen som visas.

Information om anslutning:

Tryck pa knappen "Set” (51) pa mandverpane-
len for att registrera maskinen. Klicka nerat
med navigationsknapparna (55) och valj un-
dermenyn "APP-lank.

For att du ska kunna registrera produkten be-
héver du ett anvandarkonto i Einhell Connect
appen.

Du maste ge Einhell-appen tillatelse att an-
vanda enhetens plats for att Bluetooth-anslut-
ningen ska kunna anvandas.

For att registrera robotgrasklipparen ska
kopplingslaget startas pa grasklipparens
display. | appen kommer du att delas genom
registreringsprocessen.

Anslut robotgréasklipparen endast inom Einhell
Connect appen.

Réackvidden for en Bluetooth-anslutning ar
begransad. Stanna darfér kvar i narheten av
grasklipparen nar denna ska tas i drift for fors-
ta gangen.

batteriet (A) ur robotgréasklipparen (bild 3b).
Obs! Bér arbetshandskar!

7.1 Rengéra maskinen

Hall skyddsanordningarna, ventilations6pp-
ningarna och motorkapan i s& damm- och
smutsfritt skick som maéjligt. Torka av maski-
nen med en ren duk eller blas av den med
tryckluft med svagt tryck.

Rengér inte robotgrésklipparen under rinnan-
de vatten, sarskilt under hégtryck.

Rengdér maskinen regelbundet med en fuktig
duk och en aning sapa. Anvand inga rengo-
rings- eller Idsningsmedel. Dessa kan skada
maskinens plastdelar. Se till att inga vatskor
tranger in i maskinens inre.

Rengér om mdjligt robotgrésklipparen endast
med en borste eller en trasa.

Kontrollera knivarnas (10) och knivskivans
(11) rérlighet..

Rengdr laddningskontakterna pa robotgra-
sklipparen (1) och laddningsstationen (19)
med ett rengéringsmedel fér metall eller ett
mycket fint slippapper. Rengér dem fér att ga-
rantera fullgod uppladdning.

7.2 Underhall
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Kontrollera linsen i kameraenheten (15) regel-
bundet avseende smuts. Rengér vid behov.
Sarskilt vid regnvader ar det mojligt att linsen
smutsas ned. Anvand aldrig aggressiva ren-
g0rings- eller Idsningsmedel.

Slitna eller skadade knivar (10) samt deras
fastskruvar ska alltid bytas ut satsvis.

Byt ut slitna eller skadade delar.

For att garantera lang livslangd ska alla skru-
vdelar samt hjul och axlar rengéras och déaref-
ter oljas in.

Om du vardar din robotgrasklippare regelbun-
det férbattras inte endast dess livslangd och
prestanda, utan det blir dessutom lattare att
anvanda maskinen och resultatet blir battre.
Knivarna (10) ar de delar som slits mest.
Kontrollera knivarnas (10) skick i regelbundna
intervaller samt att de sitter fast ordentligt.
Om du mérker av kraftiga vibrationer i robot-
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grasklipparen, betyder detta att knivarna (10)
ar skadade eller har deformerats av slag. Om
knivarna (10) ar slitna eller skadade maste de
genast bytas ut.

* Kontrollera regelbundet snittbilden pa gras-
mattan. Trubbiga knivar innebér att grasstran
inte klipps av rent. Darmed finns det risk for att
grasmattans yta torkar ut och sedan blir brun.
Byt ut knivarna regelbundet s& att grasmattan
fortfarande klipps rent och rakt.

® Kontrollera regelbundet om robotgrasklippa-
rens undersida ar smutsig. Rengdr robotgréa-
sklipparen regelbundet. Kraftig nedsmutsning
ska atgardas omgaende.

® Under de forsta veckorna efter att maskinen
har tagits i drift och om grésmattan dessfé-
rinnan har klippts med en konventionell gra-
sklippare, finns det risk for att robotgrasklip-
paren snabbt blir smutsig. Kontrollera darfér
robotgrésklipparens undersida oftare under
denna tidsperiod.

* Klipp grasmattans grasstran endast i sma
steg for att undvika kraftig nedsmutsning.

® | maskinens inre finns inga andra delar som
kraver underhall.

7.2.1 Byta ut knivarna

Dra ut batteriet innan du byter kniven.
Anvand endast originalknivar eftersom det annars
finns risk for att vissa funktioner inte fungerar och
att sékerheten inte l&ngre kan garanteras.
Robotgrasklipparen ar utrustad med tre knivar
(10) som ar monterade pa en knivskiva (11).
Dessa knivar (10) har en livslangd pa upp till tre
manader (om de inte slar i nagra hinder). Byt ut
alla tre knivar (10) samtidigt for att utesluta be-
gransningar i maskinens effektivitet och balans.

Gor sa har for att byta ut knivarna (10) (bild 10) -

Obs! - Anvand handskar:

1. Blockera rotationen av knivskivan (11) med
en skruvmejsel. Satt in skruvmejseln genom
harfér avsedda hal i knivskivan (11) och skyd-
dskammen.

2. Lossa pa fastskruvarna.

3. Taav knivarna (10) och byt ut dem mot nya.
Byt alltid ut alla tre knivar (10) satsvis.

4. Dra sedan at fastskruven pa nytt. Kontrollera
att de nya knivarna (10) kan rotera fritt.

Genomfor regelbundet en allméan kontroll av

robotgrasklipparen och ta bort alla rester som

ansamlats. Kontrollera tvunget knivarnas (10)

skick infor varje sésong. Kontakta var kundtjanst

om reparationer krévs. Anvand endast originalre-
servdelar.

7.2.2 Programuppdatering

Om du vill uppdatera programmet kan du kopiera

det nya programmet till ett tomt usb-minne (for-

matera usb-minnet i férvag vid behov). Se till att
batteriet har laddats helt innan du utfér féljande
arbetssteg.

1. Stall robotgrasklipparen i klippomradet.
Medan programuppdateringen genomférs
far robotgrasklipparen inte befinna sig i ladd-
ningsstationen.

2. Anslut ett usb-minne till usb-porten enligt
beskrivningen (bild 11).

3. Robotgrasklipparen startar nu med uppdate-
ringen av programmet och visar aktuell status.

4. Efter att uppdateringen har avslutats ska usb-
minnet dras ut och robotgrasklipparen startas
pa nytt med huvudstrombrytaren (7).

Alternativt kan programuppdateringen aven

genomfdéras med Einhell Connect appen. Valj

“Instéllningar” i appen och dérefter "Uppdatering

av internt program.” Félj sedan instruktionerna i

appen.

7.2.3 Reparera granstraden

Koppla forst lossa laddningsstationen (19) fran
stromforsorjningen. For det fall att granstraden
(24) har kapats kan traden repareras med bifoga-
de kabelkopplingar (25). For in bada delar av den
kapade granstraden (24) i kabelkopplingen (25)
och tryck sedan samman med en tang. Anslut
stickkontakten till vagguttaget. Kontrollera funkti-
onen med ledning av LED-indikeringen (19a) pa
laddningsstationen (19).

7.3 Bestalla reservdelar

Ange féljande information nar du bestaller reser-
vdelar:

® Maskinens typ

Maskinens artikelnummer

Maskinens ID-nr.

Reservdelsnummer fér reservdel

Aktuella priser och ytterligare information finns pa
www.Einhell-Service.com

Reservknivar art.-nr.: 34.140.20
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8. Forvaring

Ladda batteriet (A) komplett infér vinterférva-
ringen och sla ifrdn huvudstrombrytaren (7) pa
robotgrasklipparen (OFF). Ta ut batteriet (A) ur
maskinen. Koppla loss nétdelen (20) fran strém-
férsérjiningen och laddningsstationen (19).

Granstraden (24) kan lamnas kvar utomhus under
vintern. Kontrollera dock att anslutningarna ar
skyddade mot korrosion. Koppla loss anslutnin-
garna for gréanstraden (24) fran laddningsstatio-
nen (19).

Forvara maskinen och dess tillbehdr pa en mork,
torr och frostfri plats samt otillgéangligt fér barn.
Den basta férvaringstemperaturen ar mellan 5°C
och 30°C. Forvara maskinen i originalférpacknin-
gen.

9. Transport
e Slaifrdn maskinen med huvudstrémbrytaren
(7) (OFF) (bild 8).

Montera transportskydd om férhanden.
Skydda maskinen mot skador och kraftiga
vibrationer som sarskilt kan uppsta vid trans-
port i fordon.

Fixera maskinen sa att den inte kan glida eller
valta.

Bar robotgrasklipparen i bdrhandtaget (6)
med knivskivan (11) riktad bort fran kroppen.

10. Skrotning och atervinning

Maskinen ligger i en férpackning som fungerar
som skydd mot transportskador. Denna férpack-
ning bestar av olika material som kan atervinnas.
Lamna in férpackningen till ett insamlingsstalle fér
atervinning. Produkten och dess tillbehor bestar
av olika material som t.ex. metaller och plaster.
Om maskinen ar defekt far den inte kastas i hus-
hallssoporna. La&mna in maskinen till ett insam-
lingsstalle i din kommun fér professionell avfalls-
hantering. Hor efter med din kommun om du inte
vet var ndrmaste insamlingsstalle finns.

Avfallshantering

)i

_—

Elverktyg, laddningsbara batterier, tillbehér och
forpackningar ska sorteras for miljovanlig aterv-
inning

Slang inte elverktyg och batterier/uppladdnings-
bara batterier i hushéllsavfallet!

Endast for EU-ldander:

Enligt direktiv 2012/19/EU om avfall fran elektrisk
och elektronisk utrustning och dess inforlivan-
de i nationell lagstiftning maste elverktyg som
inte langre &r anvandbara och, enligt direktivet
2006/66/EG, defekta eller urladdade batterier
samlas in separat och kasseras pa ett miljoriktigt
satt.

Om den kasseras pa fel satt kan avfall fran elek-
trisk och elektronisk utrustning ha skadliga effek-
ter pa miljon och manniskors halsa, pa grund av
potentiell forekomst av farliga amnen.

Kopiering eller nagon typ av mangfaldigande
av dokumentation som medféljer, i sin helhet
eller delvis, ar endast tillatet efter skriftligt
godkannande fran Einhell Germany AG.

Ratten till tekniska andringar forbehalles
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11. Indikering pa laddaren samt stérningsatgarder

LED-indikering

Batteriet komplett laddat
Granstrad (24) ansluten

(19a) Beskrivning Lésning
FRAN Ingen strémférsorining - Kontrollera stromférsérjningen.
Lyser grént Beredd for klippning

Blinkar gront

Granstrad (24) kapad

- Granska granstraden (24) avseende ska-
dor

Lyser rott

Batteriet laddas

- Vanta tills batteriet har laddats helt

Blinkar rott

Stdrning i stationen

- Kontrollera tilledningen till laddningsstatio-
nen

12. Indikering pa robotgrasklipparen samt stérningsatgarder

Storningsmeddelande fran robotgrasklipparen pa LCD-displayen (50)

Stérning Méjlig orsak Atgérder

Ingen signal Granstrad (24) felaktig anslu- | Kontrollera att LED-indikeringen (21) pa

ten laddningsstationen (19) lyser gront.
Ingen strémférsérjning - Kontrollera att granstraden (24) har lagts
Granstrad (24) kapad ratt och i mitten under laddningsstationen
(19).
- Kontrollera laddningsstationens (19) posi-
tion.

Utanfor Robotgrasklipparen detekte- | Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att dppna
rar ingen grasyta eller grasg- | displaylocket (13). Starta om klippningen
rans och befinner sig darfér | med mandverpanelen.
utanfor klippomradet. - Kontrollera att robotgrasklipparen befinner

sig inom klippomradet. Kontrollera det
aktuella stéllet dar robotgrasklipparen har
stannat.

Batterifel Ett batterifel har uppstatt i - Kontrollera att batteriet har monterats ratt.
robotgrésklipparen - Kontrollera att strdmbrytaren (7) har sla-
Batteriet kan inte laddas gits pa (ON) medan robotgrasklipparen
Batteriet har natt slutet av sin befinner sig i laddningsstationen (19).
livslangd - Kontrollera laddningsstationens (19) posi-

tion. Byt ut batteriet vid behov.
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Stérning

Méojlig orsak

Atgarder

Batteritemperaturfel

For hoég / fér lag batteritem-
peratur resp. dvertemperatur i
styrningen

- Vid en batteritemperatur éver

65 °C kor robotgrasklipparen
tillbaka till laddningsstatio-
nen (19).

- Vid en batteritemperatur
Over 45 °C eller under 0 °C
stoppas laddningen och
robotgrasklipparen vantar i
laddningsstationen (19).

- Bestdm maskinens arbetstid under som-
maren till de tidiga morgontimmarna och
undvik att klippa med robotgrésklipparen
under dagens varmaste timmar.

- Efter att batteriet resp. styrningen har
svalnat till tillatet temperaturomrade ater-
gar robotgrasklipparen automatiskt till sin
programmerade drift.

Grasklipparen har
lyfts

- Lyftsensorn ar utlést oavbru-
teti 10 sekunder

Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att 6ppna
displaylocket (23). Starta om klippningen
fran mandverpanelen (2):

- Om detta fel forekommer ofta maste du
granska klippomradet avseende hinder
med en hojd éver 10 cm. Ta bort dessa
hinder eller avgransa dem fran klippomra-
det med hjalp av magnetbandet (27).

Grasklippare blo-
ckerad

- Hindersensorn har aktiverats
flera ganger inom en minut

- Hindersensorn ar permanent
aktiverad i 10 sekunder

- Hindersensorn ha aktiverats
tre ganger vid kdrning tillba-
ka till laddningsstationen (19)

Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att 6ppna
displaylocket (23). Starta om klippningen
fran mandverpanelen (2):

- Kontrollera om robotgréasklipparen blo-
ckeras av ett hinder eller har klamts fast
mellan trad, buskar eller liknande. Atgérda
hindret eller undvik detta omrade.

- Om detta fel upptrader ofta maste du
granska dragningen av granstraden (24).
Var séarskilt uppméarksam pa tranga vin-
klar, korridorer, staket, klippor osv. och an-
passa utformningen av granstraden (24)
vid behov.

- Kontrollera om graset ar for hogt och dar-
for blockerar robotgrasklipparen. | detta
fall maste du forst klippa ned graset till
under 60 mm.
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Stérning

Méojlig orsak

Atgarder

For néra stationen

- Robotgrasklipparen har ski-
ckats tillbaka fér néra ladd-
ningsstationen (19).

Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att 6ppna

displaylocket (13). Starta om klippningen

fran mandverpanelen (2):

- Robotgrasklipparen bér skickas tillbaka
till laddningsstationen (19) med minst 2 m
avstand.

hinder

- Bakhjulen (8) roterar fritt pga.

ojamnheter i grasmattan

Har valt - Robotgrasklipparen har tip- Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att 6ppna
pats varaktigti 10 sekunder. | displaylocket (13). Starta om klippningen
- Robotgrasklipparen lutades | fran mandverpanelen (2):
for lange i en riktning - Stall robotgrasklipparen pa en jamn yta
och starta den sedan pa nytt.

- Om robotgrasklipparen har valt pga. en
brant slant, maste du avgrénsa detta om-
rade med hjalp av det bifogade magnet-
bandet (27). Darmed kan grasklipparen
kéra runt alltfér branta sluttningar.

Hjulfel - Bakhjulen (8) har lyfts av ett | Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att 6ppna

displaylocket (23). Starta om klippningen

fran mandverpanelen (2):

- Stall robotgrasklipparen pa en jamn yta
och starta den sedan pa nytt.

Feli knapp "STOPP”

Displaylocket (13) har 6ppnats,
men knappen "STOPP” (3) har
annu inte tryckts in

Tryck pa knappen "STOPP” (3) for att 6ppna
displaylocket (13). Starta om klippningen
fran mandverpanelen (2):

- Kontrollera att displaylocket (13) kan 6pp-
nas och stangas med knappen "STOPP”
(3).

- Kontrollera funktionen foér knappen
"STOPP” (3).
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Stérning

Méojlig orsak

Atgarder

PCB 6vertempe-
ratur

For hoég / fér lag batteritem-
peratur resp. dvertemperatur i
styrningen

- Vid en batteritemperatur éver
65 °C kor robotgrasklipparen
tillbaka till laddningsstatio-
nen (19).

- Vid en batteritemperatur
Over 45 °C eller under 0 °C
stoppas laddningen och
robotgrasklipparen vantar i
laddningsstationen (19).

- Bestdm maskinens arbetstid under som-
maren till de tidiga morgontimmarna och
undvik att klippa med robotgrésklipparen
under dagens varmaste timmar.

- Efter att batteriet resp. styrningen har
svalnat till tillatet temperaturomrade ater-
gar robotgrasklipparen automatiskt till sin
programmerade drift.

avstands-, magnet-
sensor)

Regn - Regnsensorn (5) har I6stut. | - Vanta tills robotgrasklipparen har torkat.
- En detaljerad beskrivning av sensorn
finns i kapitel 5.2.
Sensorfel - Robotgrasklipparen har stop- | Sla ifran huvudstrombrytaren (7) (OFF) och
(grénstrads-, pats pga. ett sensorfel sla sedan pa (ON) igen for att starta robot-

grasklipparen pa nytt.

Motorfel/
Motordverstrom

- Robotgrasklipparen har stan-
nat pa grund av éverstrom i
motorn eller ett motorfel

Sl& ifrdn huvudstréombrytaren (7) (OFF) och
sla sedan pa (ON) igen for att starta robot-
grasklipparen pa nytt.

- Kontrollera grésets hojd inom klipp-
ningsomradet och klipp ev. ned graset till
under 60 mm héjd med en normal gra-
sklippare.

- Hj klippningshoéjden. Bérja alltid med en

hégre klippningshéjd och reducera denna

i sma steg ned till avsedd hojd.

- Granska knivskivorna (11) och hjulen pa
nedsmutsning. Rengoér dessa delar nogg-
rant.

- Kontrollera om bakhjulen och knivskivan
(11) &r blockerade. Kontakta din kundt-
janst om du inte kan atgarda dessa blo-
ckeringar pa egen hand.

Driftstérning

- Robotgrasklipparen har stan-
nat pga. ett driftfel

Sla ifrdn huvudstrombrytaren (7) (OFF) och
sla sedan pa (ON) igen for att starta robot-
grasklipparen pa nytt.

Dalig grans

Robotgrasklipparen befinner
sig i laddningsstationen eller
inom sokslingan och avvikelsen
till referenskvalitetsvardet har
férsamrats kraftigt.

Kontrollera granserna till klippomradet. Ra-
dera darefter referensvardet och genomfér
en ny initiering av granskvalitetsvardet.
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Stérning

Méojlig orsak

Atgarder

Ingen kamerasignal

Robotgrasklipparen tar inte
emot n&gon signal fran kame-
raenheten.

Sla ifran huvudstrombrytaren (OFF) och sla
sedan pa (ON) igen for att starta robotgra-
sklipparen pa nytt.

For langt bort

Robotgrasklipparen ar for langt
fran laddningsstationen (19).

Flytta robotgrasklipparen till klippomradet
som &r narmare laddningsstationen. Sla ifran
huvudstrombrytaren (OFF) och sla sedan pa
(ON) igen for att starta robotgrasklipparen
pa nytt.

FOr ndra magnet-
bandet

Grasklipparen detekterar en
magnetbandssignal i nédrheten

Robotgrasklipparen maste befinna sig minst
1 m fran magnetbandet for att kunna starta.

Wi-Fi-symbol:
Stérning Méjlig orsak Atgérder
WLAN-symbol ge- Robotgrasklipparen tar inte - Starta om robotgrasklipparen.
nomstruken emot nagon WLAN-signal - Kontrollera WLAN-anslutningen

- Stallin WLAN-anslutningen pa nytt

WLAN:-signal svag

Robotgrasklipparen reagerar
med kraftig tidsférdérjning, eller
reagerar inte alls.

Kontrollera WLAN-tackningen i din tradgard.

GNSS-symbol:
Stérning Méjlig orsak Atgérder
GNSS-symbol ge- Robotgrasklipparen tar inte Se till att robotgréasklipparen befinner sig
nomstruken emot nagon GNSS-signal under fri himmel och att GNSS-signalen inte

Inga GPS-data

skarmas av.

GNSS-symbolen
blinkar

GNSS-signalen oprecis

Om GNSS-lampan blinkar standigt &r den
mottagna signalen mycket svag (avskarmad
av byggnader / trad). Laddningsstationens
position ska da anpassas.

GNSS-symbolen
svanger

Robotgrasklipparen sdker
efter en GNSS-anslutning och
kalibrerar laddningsstationens
position.

Vanta tills kalibreringen har avslutats.
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Felsékning

Stérning

Méjlig orsak

Atgarder

Robotgrasklipparen
star i klippomradet.
Robotgrasklipparen
kan inte slas pa.

For lag batterispanning
Storning i stromkretsen eller
elektroniken

Flytta tillbaka robotgrasklipparen till ladd-
ningsstationen (19) dar den kan laddas.
Sla& pa huvudstrombrytaren (7) (ON).
Kontakta var kundtjanst.

Robotgréasklipparen
kan inte kora tillbaka
till laddningsstati-
onen.

Laddningsstationen (19) inte
ratt installerad.

Kontrollera att LED-indikeringen (19a) pa
laddningsstationen (19) lyser gront.
Kontrollera att granstraden (24) ar anslu-
ten till laddningsstationen (19) och att den
framre granstraden (24) har dragits mitt
under laddningsstationen (19).
Kontrollera att laddningsstationen (19) har
positionerats ratt.

Robotgrasklipparen
ar mycket hégljudd.

Knivarna (10) skadade
Frammande vidhéaftande res-
ter pa knivarna (10)
Robotgrasklipparen har star-
tats for néra hinder
Knivdriften eller drivmotorn
ar skadad

Andra delar i robotgréasklip-
paren &r skadade

Byt ut knivarna(10). De tre klingorna (10)
maste bytas ut samtidigt.
Drifteffektiviteten i robotgrasklipparen ar
beroende pa hur vassa knivarna (10) ar.
Se darfor till att knivarna (10) halls i full-
gott skick.

Sl ifran robotgrasklipparen sakert och
anvand arbetshandskar medan du rengdr
knivarna (10) for att undvika skarskador.
Lat kundtjénst reparera eller byta ut
motorn.

Robotgrasklippa-
ren stannar kvar i
laddningsstationen.
Robotgrasklipparen
kor alltid tillbaka till
laddningsstationen.

Arbetstiderna har stéllts in
felaktigt

Batteriets laddningsniva ar
for 1ag och sjunker under 30
%.

Regnsensorn har 18st ut.
Robotgrasklipparen &r éver-
hettad.

Det bérjar skymma sa att
kameraenheten inte l&ngre
fungerar ratt.

Kontrollera arbetstiderna som har stéllts in
Robotgrasklipparen pabdrjar och avslutar

klippningen beroende pa tidsfénstret som

har stéllts in. Utanfér detta tidsintervall st-

annar robotgrésklipparen kvar i laddnings-
stationen (19).

Robotgrasklipparen
kan inte hitta ladd-
ningsstationen (19).

Laddningsstationen (19)
befinner sig i en position dar
endast en svag GNSS-signal
tas emot

Hinder i omedelbar narhet
till slingan av grénstraden
hindrar maskinen fran att na
slingan.

Anpassa laddningsstationens (19) po-
sition och radera kartlaggningen enligt
beskrivningen i bruksanvisningen.

Anpassa formen av granstradsslingan /
forstora slingan.

OBS! En kapad granstrad och foljdskador técks inte av garantin!
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Felsbkning magnetband (27)

Stérning

Méjlig orsak

Atgarder

Robotgrasklipparen
detekterar inte mag-
netbandet (27) och
kér 6ver bandet.

Magnetbandet (27) har lagts
fér djupt i marken.
Magnetbandet (27) fungerar
inte réatt eftersom utomhus-
temperaturen &r for hog.

Lagg magnetbandet (27) pa marken eller
ca 5 cm djupt i marken.

Vénta tills temperaturen har sjunkit. Und-
vik att anvanda robotgrésklipparen under
dagens varmaste timmar.

Robotgrasklipparen
stannar eller kér
okontrollerat i nar-
heten av avgrans-
ningsomradet.

Magnetbandet (27) har lagts
for néra granstraden (24).
Avstandet mellan tva obero-
ende avgransningsomraden
med magnetband (27) ar for
kort.

| klippomradet uppstar stor-
ningar pga. elektriska kablar.

Hall ett avstand pa minst 80 cm mellan
granstraden (24) och magnetbandet (27)
eller mellan tva avgréansningsomraden.

Undvik elektriska kablar som har dragits
i klippomradet. Stall laddningsstationen
(19) vid kanten av klippomradet. Hall ett
avstand till andra klippytor (t.ex. grann-
tomten) som drivs med granstrad.

Robotgréasklipparen
kér in i avgrans-
ningsomradet.

Robotgrasklipparen slirar
Over magnetbandet (27).

Undvik att I1dagga magnetbandet (27) pa
sluttningar.
Beakta foreskrivna installationsvillkor.
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13. Dataskyddsmeddelande FREELEXO CAM PLUS

Einhell Germany AG ser fram emot att du anvander en FREELEXO CAM PLUS robotgrasklippare. Vi
lagger stor vikt vid att skydda personuppgifter. Nedan beskriver vi vilka data som bearbetas allméant nar
du anvander maskinen.

¢ Laddningsstationens position
Robotgrasklipparen spar lokalt laddningsstationens position som har bestdmts med GNSS-positi-
onsbestamning. Denna position behdvs fér att maskinen ska kunna navigera tillbaka till laddnings-
stationen eller till granstraden efter avslutad klippning. Vid service kan denna information l&sas ut
fysiskt ur maskinen med hjélp av loggfilen.

* Tidpunkt for soluppgang/solnedgang
Robotgrasklipparen spar lokalt tidpunkten fér soluppgang resp. solnedgéng som har bestdmts med
GNSS-positionsbestamning. Detta behdvs sa att maskinen endast kan startas i ett tidsintervall nar
kameraenheten kan ta bilder, dvs. med tillracklig ljusstyrka. Vid service kan denna information lasas
ut fysiskt ur maskinen med hjélp av loggdfilen.

¢ Bilder fran kameraenheten
Robotgrasklipparen spar lokalt bilder som har tagits av kameraenheten. Detta kravs pa systemsidan
for att standigt forbattra robotgréasklipparens algoritm. | maskinen finns bilder som har tagits vid
klippningen under de senaste 15 minuterna. Denna datasats skrivs éver kontinuerligt. Om robotgra-
sklipparen befinner sig i laddningsstationen kommer inga bilder att tas. Vid service kan dessa bilder
lasas ut lokalt om fel som har uppstéatt behdver lokaliseras. Dessa bilder raderas déarefter.

Du kan pa egen hand radera bade positionsspecifik information och bilder fran maskinen. Tryck pa

knappen ,SET* och valj undermenyn "Klippningsprotokoll.” Darefter kan radera platsdata fran maskinen
med "Radera karta” eller radera sparade bilder som kommer fran kameran med "Radera bilder”

»

En detaljerad dokumentation om vara dataskyddsriktlinjer finns pa var webbplats under "Datasekretess.
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14. Lampor pa laddaren

Indikeringsstatus

Rod Gron Betydelse och atgéarder
lysdiod lysdiod
Fran Blinkar Driftberedd
Laddaren ar ansluten till elnatet och driftberedd, inget batteri i laddaren.
Till Fran Laddning
Laddaren snabbladdar batteriet. De olika laddningstiderna anges pa ladd-
aren.

Mérk! Beroende pa befintlig laddningsniva i batteriet kan de verkliga ladd-
ningstiderna till viss del avvika frdn angivna laddningstider.

Fran Till Batteriet har laddats och ér klart fér anvandning. (READY TO GO)
Darefter kopplas laddaren om till skonladdning tills batteriet har laddats
helt.

Lat batteriet sitta kvar i laddaren i ytterligare ca 15 min.
Atgard:
Ta ut batteriet ur laddaren. Koppla loss laddaren fran elnatet.

Blinkar Fran Anpassningsladdning

Laddaren har stéllts in pa ett Iage fér skonsam laddning.

Av sékerhetsskal laddas batteriet upp ldangsammare och behdver mer tid.
Detta kan ha f6ljande orsaker:

- Batteriet har inte laddats under mycket lang tid.

- Batteriets temperatur ar inte i idealomradet.

Atgard:

Vénta tills batteriet har laddats, batteriet kan anda laddas vidare.
Blinkar Blinkar Stérning

Batteriet kan inte langre laddas. Batteriet &r defekt.

Atgard:

Ett defekt batteri far inte langre laddas.

Ta ut batteriet ur laddaren.

Till Till Temperaturstérning

Batteriet ar for varmt (t ex direkt solstralning) eller for kallt (under 0°C)
Atgérd:

Ta ut batteriet och férvara det i rumstemperatur i en dag (ca 20°C).
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Serviceinformation
| alla lander som namns i garantibeviset har vi kompetenta servicepartners. Adresserna till dessa part-
ners finns i garantibeviset. Vara partners star garna till tjianst for alla slags servicearbeten sdsom repara-

tion och tillhandahallande av reservdelar, slitagedelar och férbrukningsmaterial.

Kom ihag att féljande delar i denna produkt ar utsatta for ett bruksmassigt och naturligt slitage samt att
féljande delar kravs som férbrukningsmaterial.

Kategori Exempel
Slitagedelar* Batteri
Forbrukningsmaterial/férbrukningsdelar* Knivar
Delar som saknas

* ingdr inte tvunget i leveransomfattningen!

Vid brister eller stérningar kan du anmala detta pa webbplatsen www.Einhell-Service.com. Ge en detal-
jerad beskrivning av felet som har uppstatt och besvara alltid féljande fragor:

® Fungerade produkten forst eller var den defekt fran borjan?
e Markte du av ndgonting innan produkten slutade att fungera (symptomer fore defekt)?

* Enligt din asikt, vilken funktion &r felaktig i produkten (huvudsymptom)?
Beskriv den felaktiga funktionen.
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Nebezpeci! - Ke snizeni rizika zranéni si pfecist navod k obsluze

Tento pfistroj nesmeéji pouzivat déti. Déti nesméji provadeét Cisténi a udrzbu pfistroje. Tento pfistroj
sméji pouzivat osoby se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo dusevnimi schopnostmi nebo s
nedostate¢nymi zkuSenostmi a védomostmi pouze tehdy, pokud jsou pod dohledem nebo pokud byly
pouceny ohledné bezpeéného pouzivani pfistroje a rozuméji nebezpecim, ktera mohou v dusledku
pouziti vzniknout. Déti si nesméji s pfistrojem hrat.
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Nebezpeci!

Pfi pouzivani pfistroju je tfeba dodrzovat urcita
bezpecnostni opatieni, aby se zabranilo zranénim
a Skodam. Prectéte si proto peclivé tento navod

k obsluze / bezpecnostni pokyny. Dobfe si ho/

je ulozte, abyste méli tyto informace kdykoliv

po ruce. Pokud predate pfistroj jinym osobam,
odevzdejte s nim i tento navod k obsluze / tyto
bezpecénostni pokyny. Nepfebirame zadné ruceni
za Skody a Urazy vzniklé v dusledku nedodrzovani
tohoto navodu k obsluze a bezpeénostnich
pokyn(.

1. Bezpeénostni pokyny

Prislusné bezpecénostni pokyny naleznete v
pfilozené brozurce!

Varovani!

Prectéte si veskeré bezpeénostni pokyny,
graficka znazornéni a technické udaje, jimiz
je toto elektrické naradi opatfeno. Zanedbani
pfi dodrzovani nasleduijicich instrukci mohou mit
za nasledek zasah elektrickym proudem, pozar a/
nebo tézka zranéni.

VSechny bezpecnostni pokyny a instrukce si
ulozte pro budouci pouziti.

Vysvétleni pouzitych symboli (viz obr. 13)
A. VAROVANI - pfed provozem stroje si
prectéte navod k obsluze!

VAROVANI - pfi provozu stroje dodrzuijte od-
povidajici bezpeénostni vzdalenost!
VAROVANI - pfed provadénim praci na st-
roji nebo pfed nadzvednutim stroje aktivujte
blokovaci zafizeni! POZOR - nedotykejte se
rotujicich nozd!

VAROVANI - nejezdéte na strojil POZOR —
nedotykejte se rotujicich nozd!

Trida ochrany Il (dvojita izolace).
Akumulatory skladujte jen v suchych pros-
torach s teplotou v rozsahu od +10 °C do
+40 °C. Akumulatory skladujte pouze v nabi-
tém stavu (min. 40% nabiti).

Trida ochrany IlI

Pomalé pojistka 2 A

Jen pro pouziti v suchych mistnostech.
VAROVANI: K nabijeni baterie pouziveijte jen
odnimatelny sitovy zdroj NT24/1 / PS24/1,
ktery byl dodan s timto strojem.

B.

C.

mm

cTIo

Pozor!
Béhem bourky vytahnéte sitovou zastréku a od-
pojte vodici kabel z nabijeci stanice.

2. Popis pfristroje a rozsah dodavky

2.1 Popis pristroje (obr. 1/2)
Roboticka sekacka
Ovladaci panel
Tlagitko STOP / odblokovaci tlacitko krytu
ovladaciho panelu
Nastaveni vySky sekani
Destovy senzor
Rukojet pro pfenaseni
Hlavni spina¢
Zadni kole¢ko
Kryt pfihradky na akumulatory
. Cepele
. Nozovy kotoué
. Pfedni kolo
. Kryt ovladaciho panelu
. Pfipojka USB
. Kamerova jednotka
. Senzory vzdalenosti
19. Nabijeci stanice
19a. LED kontrolka nabijeci stanice
19b. Nabijeci kolik nabijeci stanice
20. Sitovy zdroj (kabel)
21. Upeviovaci Sroub
22. Sestihranny klig
23. Upeviovaci haky
24. Vodici kabel
25. Kabelova spojka
26. Nahradni Cepele
27. Magneticky pasek
28. Pravitko (k vyjmuti)
29. Magneticky senzor

2.2 Rozsah dodavky a rozbaleni

Zkontrolujte prosim uplnost vyrobku na zékladé
popsaného rozsahu dodavky. V pfipadé
chybéjicich dili se prosim obratte nejpozdéji
béhem 5 pracovnich dnli po zakoupeni vyrobku
na nase servisni stfedisko nebo prodejnu, kde
jste pfistroj zakoupili, pfi¢emz predlozte platny
doklad o koupi. Dbejte prosim na tabulku o zaruce
v servisnich informacich na konci navodu.

® Oteviete baleni a pfistroj opatrné vyjméte z
baleni.

Odstrarite obalovy material, obalové a
prepravni pojistky (pokud jsou pouzity).
Prekontrolujte, zda je rozsah dodavky upliny.
Zkontrolujte pfistroj a pfisluSenstvi, zda neby-
ly pfi pfrepravé poskozeny.

Obal si pokud mozno uschoveijte az do uply-
nuti zaruéni doby.
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Nebezpeci!

Pristroj a obalovy material nejsou détska
hracka! Déti si nesméji hrat s plastovymi
sacky, foliemi a malymi dily! Hrozi nebezpeéi
spolknuti a nebezpeci uduseni!

Rozsah dodavky, montazni

material a pfislusenstvi

(¢astecné nejsou soucasti dodavky):
Obsah dodavky naleznete v pfilozeném
informaénim listu k rozsahu dodavky.
Roboticka sekacka

Sitovy zdroj (kabel)

Nabijeci stanice

Upevnovaci Srouby (4 ks)

Nahradni epele

Upevnovaci haky

Vodici kabel

Kabelova spojka

Magneticky pasek

Sestihranny klig

Akumulator

Pravitko (k vyjmuti)

Originalni navod k provozu
Bezpecnostni pokyny

Potiebné pomticky
(nejsou soucasti dodavky)

e Kladivko

o Klesté

® QOdizolovaci klesté

® Vodovaha (volitelng)

3. Pouziti v souladu s uréenym
ucelem

Robotické sekacka je vhodna pro soukromé
pouziti na zahradach domu a chat a je uréena
vyhradné pro sekani travnik.

Pfistroj smi byt pouzivan pouze podle svého
ucelu uréeni. Jakékoli pouziti pfesahuijici ramec
tohoto uréeni pfedstavuje pouziti v rozporu s
uréenym ucelem. Za Skody nebo zranéni véeho
druhu, ke kterym do$lo v disledku pouziti v
rozporu s uréenym ucelem, ruéi uzivatel / obslu-
hujici osoba, nikoli vyrobce.

Dbejte prosim na to, Ze nase pfistroje nebyly
podle svého uc€elu uréeni konstruovany pro
zivnostenskeé, femeslnické nebo primyslové
pouziti. Nepfebirame zadnou zaruku, pokud je
pfistroj pouzivan v zivnostenskych, femesinych
nebo pramyslovych podnicich a pfi srovnatelnych
¢innostech.

4. Technické udaje

NaP&L ..o 18V
Pocet otaCek motoru........ccoevveveereennene 3400 min™
Druh ochrany ........cccoceeiiiiieiiiieeee e IPX4
THAA OChIaNY ......cooveiiieiiiee e 1]
Hmotnost......... 8,75 kg
Sitka zabéru.. 18cm

Pocet Cepeli ....oeevvveeeieeeee e 3
Max. StOUPANT ....c.veiiiiiiiiceecce e 25 %
Hladina akustickeho tlaku L , .............. 46 dB (A)
Nejistota K ...ovieieeeeee e, 2,3dB
Hladina akustickeho vykonu L, .......... 57 dB (A)
Nejistota K ....oooiiiii e, 2,3dB

Nastaveni vysky sekani

Anténa vodiciho kabelu

Provozni frekvenéni pasmo: ............ 0-148,5 KHz
Maximalni vysilaci vykon: .............. 67,05 dBuA/m
WI-FI:

Provozni frekvenéni pasmo: ....2400-2483,5 MHz
Maximalni vysilaci vykon: ..........ccccoceeuenn. 20dBm
Bluetooth:

Provozni frekvenéni pasmo: ....2400-2483,5 MHz
Maximalni vysilaci vykon: ............c..ccoce.. 10dBm
GNSS:

Provozni frekvenéni pasmo:  1559-1610 MHz
Sitovy zdroj

Vstupni napéti: .......... 100-240 V ~ 50/60 Hz
Vystupni napéti: ......ccccceveveiieniinieennn. 24Vd.c.
VyStupni proud: .......cocceeeveeeriiienieeieeieeeene 1,5A
THida ochrany: .......ccoceverieiiiiiecieceeese I/Q

Vibrace byly stanoveny podle norem EN ISO
3744:1995 ISO 11094: 1991.
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Varovani!

Tento pristroj produkuje béhem provozu
elektromagnetické pole. Toto pole mize za
uréitych okolnosti ovliviiovat aktivni nebo
pasivni Iékarské implantaty. Aby se zabra-
nilo vaznym nebo smrtelnym poranénim,
doporucujeme osobam s Iékarskymi implan-
taty konzultovat pred pouzivanim pfistroje
lékare a vyrobce Iékafského implantatu.

5. Uvedeni do provozu

Pred zahajenim instalace robotické sekacky
si prectéte cely navod k provozu. Kvalita in-
stalace ma primy vliv na koneény vysledek
sekani.

5.1 Funkeni princip

Pfesné dodrzujte navod k obsluze, aby byl
zaru€en spravny a bezpecény provoz robotické
sekacky.

Roboticka sekacka voli sv(j smér nahodné.
Zahrada se pfitom kompletné poseka tak, ze
roboticka sekacka zajede do vSech oblasti, které
nejsou vylou¢ené ohrani¢enim nebo prekazkami.
Kdyz robotické sekacka zjisti, ze se dostala na
hranu travniku, nebo detekuje pfekazku, zmeéni
svlj smér a sekd nahodné v jiném sméru dal.
Pomoci senzor(i rozpoznava roboticka sekacka
prekazky a plochu travniku, takze se muze volné
pohybovat v pracovni oblasti.

Roboticka sekacka ma kamerovou jednotku,
ktera generuje obrazy oblasti pfed strojem a
zpracovava je. Pfitom zkoum4 oblast pfed stro-
jem a zjistuje, jestli se jedna o sekanou plochu
nebo hranu travniku, popf. o pfekézku. Pokud je
oblast pfed strojem vyhodnocena jako sekana
plocha, pohybuje se roboticka sekacka se zap-
nutym Zacim ustrojim rovné vpfed. Je-li oblast
vyhodnocena jako hrana travniku nebo prekazka,
roboticka sekacka se zastavi, znovu zkontroluje
oblast sekani a za¢ne opét sekat v nahodném
sméru. Oblast sekani musi byt peclivé zkontro-
lovana a upravend, aby méla roboticka sekacka
dostatek prostoru na zjisténi, kde tato oblast
sekani konéi. Hrany travniku musi byt jasné vyme-
zené, aby je roboticka sekacka mohla béhem své
reakéni doby jednoznacné rozpoznat.

Polozeny vodici kabel (24) slouzi k pfesnému
dokovani do nabijeci stanice (19) a béhem sekani

nepredstavuje zadnou hranici. Roboticka sekacka
proto musi byt umisténa na plose travniku s
jasnymi optickymi nebo fyzickymi hranicemi.

Aby roboticka sekacka nasla vodici kabel (24) a
nasledné nabijeci stanici (19), musi byt pfi prvnim
uvedeni procesu sekani do provozu umisténa v
nabijeci stanici (19). Polohu nabijeci stanice (19)
uréuje pomoci globalniho satelitniho naviga¢niho
systému (GNSS). Kdyz se poloha nabijeci stanice
(19) zméni, musi byt robotické sekacka nutné
znovu umisténa do nabijeci stanice (19) pro ka-
libraci. Ujistéte se, Ze ur€eni polohy neni ztizeno
Zadnym odstinénim nebo zastfeSenim. Vyhnéte
se umisténi nabijeci stanice (19) vedle vysokych
budov. Podle okolnosti zde kvuli nedostate¢nému
signalu nemusi byt mozné provést kalibraci.

Roboticka sekacka se vraci zpét do nabijeci
stanice (19) pfi nizkém stavu nabiti akumulatoru.
S pouzitim modulu GNSS uréuje roboticka
sekacka svou vzdalenost od nabijeci stanice

(19) a hleda stanici. Pokud roboticka sekacka
narazi na své cesté k vyhledavaci smyc¢ce na
hranici zahrady nebo na prekazku, zapamatu-

je si svou polohu a provede mapovani oblasti
sekani. Timto zpdsobem najde roboticka sekacka
pfi pokracujicim pouzivani rychleji cestu zpét

k nabijeci stanici (19). Kdyz roboticka sekacka
dorazi k vodicimu kabelu (24), jede pomoci svych
senzor( pro detekci dratu az k nabijeci stanici
(19). Podle velikosti a ¢lenitosti zahrady mGze
tento proces trvat nékolik minut.

Zaroven jsou pomoci globalniho satelitniho
navigac¢niho systému (GNSS) zjistovany infor-
mace o vychodu a zapadu slunce pro dané misto.
Pro bezporuchoveé fungovani robotické sekacky
je nezbytné nutné dostate¢né denni svétlo.
Pravidelné kontrolujte ¢o¢ku kamerové jednotky
(15), jestli neni znecisténa.

5.2 Senzory
Roboticka sekacka je vybavena nékolika
bezpecénostnimi senzory. Pomoci senzor(i se
mUiZe roboticka sekacka pohybovat ve své oblasti
sekani.
® Senzor zvednuti:
Pokud se roboticka sekacka nadzvedne
zezadu o vice nez 30° ze zemé nebo predni
kolo (12) ztrati kontakt se zemi, zastavi se
okamzité sekacka a otaceni Cepeli (10).
® Senzor naklonu:
Pokud se roboticka sekacka silné nakloni
v jednom sméru, pak se sekacka a rotace
Cepeli (10) okamzité zastavi.
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Senzor prekazek:

Robotické sekacka rozpoznava prekazky, kte-
ré ji stoji v cesté. Pokud se roboticka sekacka
stfetne s pfekazkou, pak se sekacka a rotace
Cepeli (10) okamzité zastavi a sekacka odje-
de smérem dozadu od prekazky.

Kamerova jednotka:

Roboticka sekacka je vybavena kamerovou
jednotkou (15), ktera analyzuje oblast sekani
pred strojem (asi 1 m?). Kamera je pfitom
namifena na podklad, takze zobrazuje objek-
ty v zorném poli s maximalni vySkou 50 cm.
Zpracovavany materiél se uklada v robotické
sekacce jen lokalné a do¢asné a pribézneé se
prepisuje. Roboticka sekacka mize rozpoz-
navat pfekazky a pracovni oblast, kde jiz
neni zadny travnik. Pokud roboticka sekacka
narazi na prekazku nebo prestane detekovat
travnik, zastavi se a za¢ne znovu sekat v
nahodném sméru. S ohledem na kamerovou
jednotku neni mozné, aby roboticka sekacka
pracovala za soumraku nebo v noci. Aby
mohla roboticka sekacka spolehlivé pracovat,
musi zvolené pracovni okno lezet v denni
dobg, kdy vladne denni svétlo. Tim jsou také
chranéna mensi zvifata aktivni za Sera, napf.
jezci.

Senzory vzdalenosti:

Roboticka sekacka je vybavena senzory
vzdalenosti (16), s nimiz mze na své trase
detekovat prekazky. Pokud roboticka sekacka
narazi na prekazku, zastavi se a za¢ne znovu
sekat v ndhodném sméru.

Senzor magnetického pasku

Roboticka sekacka je vybavena senzorem
magnetického pasku (29) a rozpoznava ma-
gneticky pasek lezici na zemi (27). Pokud ro-
boticka sekacka narazi na magneticky pasek,
zastavi se a zane znovu sekat v ndhodném
sméru. Magneticky pasek slouzi jako virtualni
hranice, pomoci které je mozné vymezit
oblasti zahrady, v kterych roboticka sekacka
nema sekat.

Destovy senzor:

Roboticka sekacka je vybavena destovym
senzorem (5), aby se zabranilo jejimu provo-
zovani v desti. Pokud je detekovan dést, vrati
se roboticka sekacka do nabijeci stanice (19)
a tam se kompletné nabije. Po opétovném
vysuseni senzoru desté (5) zlstane ro-
boticka sekacka v nabijeci stanici (19) podle
pfednastaveného ¢asu zpozdéni. Teprve
potom opét obnovi praci, pokud se jesté
nachazi v aktivnim ¢asovém okné. Je-li akti-
vovan destovy senzor (5) (doporu¢eno kv(li

Setrnosti k travniku), je na displeji (50) zobra-
zen svétly mrak. Pokud senzor sepne, objevi
se tmavy mrak s kapkami desté. Nezkratujte
oba kovové senzory kovem nebo jinym vo-
divym materialem. To negativné ovliviiuje
spravnou funkci robotické sekacky.

* Modul GNSS
Roboticka sekacka uréuje svou polohu a po-
lohu nabijeci stanice (19) pomoci globalniho
satelitniho naviga¢niho systému (GNSS). To
pomaha robotické sekacce vratit se vzdy zpét
do nabijeci stanice (19).
Pomoci modulu GNSS mUze roboticka
sekacka ur€ovat mistni ¢asy vychodu a zapa-
du slunce, aby se nemohlo stét, Ze by sekala
za soumraku nebo v noci. Diky tomu mGze
roboticka sekacka se svou kamerovou jednot-
kou (15) spolehlivé pracovat.
S pouzitim modulu GNSS uréuje roboticka
sekacka po celou dobu svou vzdalenost od
nabijeci stanice (19). Roboticka sekacka
se smi vzdalit od nabijeci stanice (19)
maximalné na 1000 m, jinak se na displeji
objevi chyboveé hlaseni a roboticka sekacka
nemuze pracovat v rezimu hlavni plochy. Pro
provoz v rezimu vedlejsi plochy neni vzda-
lenost od nabijeci stanice (19) podstatna.

°  WI-FI:
Roboticka sekacka je vybavena modulem
Bluetooth WLAN. Stav nebo sila signalu sité
WLAN se zobrazuje na displeji.

5.3 Pfiprava

P¥i vySce travniku nad 60 mm se musi provést
jeho zkraceni, aby nedos$lo k nadmérnému
zatizeni robotické sekacky a k omezeni efektivity
provozu. Pouzijte k tomu konvenéni sekacku
nebo vyzinaé¢. Odstrarite z travniku vSechny vol-
né pfedméty, které by mohla roboticka sekacka
poskodit nebo které by mohly poskodit robotickou
sekacku.

Zkontrolujte oblast sekani a jeji hranu travniku,
ale také oblasti, které nemaji byt sekany.V néas-
ledujicich kapitolach tohoto navodu k provozu
najdete informace o tom, jak mlzete vymezit
jednoznaéné hrany travniku a chranit urcité
oblasti. Nékteré prekézky mohou byt robotick-
ou sekackou v€as rozpoznany a nemusi byt
nakladné chranény.

Pripravte si nasledujici nastroje: kladivko, klesté,
odizolovaci klesté a vodovahu (volitelng).
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5.3.1 Vypocet stoupani travniku

Roboticka sekacka muize prekonavat stoupani
az 25%. Vyvarujte se proto strméjsiho stoupani.
Stoupani Ize uréit pomoci pfekonavané vysky na
vzdalenost (obr. 3a).

Pfiklad:a/b=25cm/100 cm =25 %

5.3.2 Montaz akumulatoru

Pro provoz robotické sekacky je zapotfebi
akumulator (A) série Power-X-Change. Pozor:
Akumulétor (A) mozna, v zavislosti na varianté
modelu, neni soucasti dodavky vasi robotické
sekacky. Oteviete kryt pfihradky na akumulator
(9). Stisknéte zapadkové tlacitko akumulatoru
(A) a zasunte akumulator (A) do otvoru, ktery je
k tomu uréeny. Zavfete kryt pfihradky na aku-
mulator (9) a dbejte na spravné zacvaknuti (obr.
3b). Pro odstranéni akumulatoru (A) oteviete kryt
pfihradky na akumulator (9). Stisknéte zapad-
kové tlacitko akumulatoru (A) a akumulator (A)
vytahnéte.

5.4 Nabijeci stanice

5.4.1 Umisténi nabijeci stanice

Nejprve ur€ete nejlepsi misto pro nabijeci stanici
(19). Je zapotiebi venkovni zasuvka, ktera trvale
dodava proud, aby roboticka sekacka vzdy fung-
ovala. Nabijeci stanice (19) musi byt umisténa na
rovném povrchu ve vySce travniho drnu. Dbejte
na to, aby tato oblast byla rovna a sucha. Nabijeci
stanici (19) umistéte nejlépe na okraj oblasti
sekani. Dbejte na to, aby sitovy kabel nabijeci
stanice (19) nebyl poloZeny v oblasti sekani, nebo
ho v pfipadé potfeby zahrabejte, aby ho roboticka
sekacka neposkodila.

Nabijeci stanici (19) s vodicim kabelem

(24) umistéte pokud mozno na misté dobre
pfistupném ze vSech oblasti a na volné plose

bez prekazek. Neumistujte nabijeci stanici (19)

v obtizné pfistupnych rozich nebo v oblastech
ohrani¢enych zuzenymi misty. Ujistéte se, Ze ro-
boticka sekacka v nabijeci stanici ma dostate¢né
pfipojeni k siti WLAN. Maximalni vzdalenost
nabijeci stanice (19) od hrany travniku nesmi

byt vétsi nez 1000 m. To slouzi ke zvySenému
zabezpedeni proti odcizeni. Pfi vétsi vzdalenosti
se na displeji (50) objevi chybové hlaseni a ro-
boticka sekacka nemUize pracovat v rezimu hlavni
plochy. Pro provoz v rezimu vedlejsi plochy neni
vzdalenost od nabijeci stanice (19) podstatna.
Doporuéena maximalni vzdalenost hrany travni-

stat, Ze zbytkové nabiti akumulatoru jiz nebude
stacit k tomu, aby roboticka sekacka dokazala
dojet k nabijeci stanici (19). V pfipadé vétsich
sekanych ploch pouzivejte akumulator s vySsi
kapacitou.

Vyberte misto ve stinu, protoze akumulator se
nabiji nejlépe v chladném prostfedi. Vysoké
budovy nebo stromy mohou zhorsit kvalitu si-
gnalu GNSS, takze pak roboticka sekacka jiz
samocinné nenajde nabijeci stanici (19). Udrzujte
proto dostate¢ny odstup od vysokych budov

a strom0 a dbejte na to, aby byla nabijeci sta-
nice (19) pod Sirym nebem. Dale dbejte na to,
aby byl vodici kabel (24) min. 1 m pfed nabijeci
stanici (19) a min. 0,5 m za nabijeci stanici (19)
polozen rovné (obr. 4a). Zakfiveni dratu pfimo
pfed nabijeci stanici (19) mohou vést k potizim pfi
najizdéni sekacky k nabijeni.

5.4.2 Lokalizace nabijeci stanice

Kdyz je akumulator témér vybity, vraci se ro-
boticka sekacka zpét k nabijeci stanici (19),
pficemz hleda vodici kabel (24). Roboticka
sekacka porovnava pomoci GNSS v pravidelnych
intervalech svou skute¢nou polohu s kalibrovanou
polohou nabijeci stanice. Roboticka sekacka
jede smérem k nabijeci stanici (19) a v nékolika
krocich hleda vodici kabel (24). Pfitom se ro-
boticka sekacka opakované zastavuje a podle
potfeby jede v jiném sméru dal, aby se dostala

k vodicimu kabelu (24). Jakmile se roboticka
sekacka dostane do blizkosti vodiciho kabelu
(24), zacne pomoci otacivych pohybl a podle
intenzity signalu vodiciho kabelu (24) detekovat
polohu vodiciho kabelu.

Pokud roboticka sekacka narazi béhem sekani na
prekazku nebo hranu travniku, zapamatuje si tuto
polohu. Vytvari pfitom mapu, kter4 pomaha ro-
botické sekacce rychleji najit nabijeci stanici (19).
Kdyz se roboticka sekacka dostane k vodicimu
kabelu (24), sleduje ho proti sméru hodinovych
ruciCek az k nabijeci stanici (19). Dbejte proto na
spravnou orientaci umisténi nabijeci stanice (19)
(obr. 4a).

5.4.3 Pfipojeni nabijeci stanice k sitovému
zdroji

1. Pred pfipojenim nabijeci stanice (19) k elekt-
rickému napajeni zajistéte, aby sitové napéti
¢inilo 100-240 V pii 50/60 Hz.

2. Sitovy zdroj zapojte (20) pfimo do zasuvky.
Kabel nepouzivejte pro zadné jiné ucely.

ku od nabijeci stanice (19) je do 50 m, aby byl 3. Nepouzivejte poskozeny sitovy zdroj (20).

zarucen efektivni automaticky proces sekani. Pfi V pfipadé poskozeni kabelll nebo sitového

vétsi vzdalenosti od nabijeci stanice (19) se mize zdroje (20) se okamzité obratte na autorizo-
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vaného odbornika.

Robotickou sekacku nenabijejte ve vihkém
prostfedi. Robotickou sekac¢ku nenabijejte pfi
teplotach vyssich nez 40 °C nebo nizsich nez
5°C.

Robotickou sekacku a sitovy zdroj (20)
neumistujte do blizkosti vody, zdroju tepla

a chemikalii. Kabel sitového zdroje (20)
neumistujte do blizkosti ostrych hran, abyste
zabranili jeho poskozeni.

Spoijte sitovy zdroj (20) s nabijeci stanici (19)
(obr. 4b).

VloZte robotickou sekacku se zapnutym
hlavnim vypina¢em (7) a akumulatorem do
nabijeci stanice (19) a pfed prvnim pouzitim ji
pIné nabijte.

5.4.4 Informace k procesu nabijeni
Robotické sekacka se vraci k nabijeci stanici v
jedné z nasleduijicich situaci (19):

Poslete robotickou sekacku ruéné zpét.
Stav nabiti akumulatoru klesl pod 30 %.
Denni pracovni doba je u konce.
Zareagoval destovy senzor.

Roboticka sekacka je prehrata.

Zagina se stmivat, takZze kamerova jednotka
nemUze ddl spravné pracovat.

Robotické sekacka pfitom hleda vodici kabel (24)
a jede pak samocinné proti sméru hodinovych
ru€i¢ek podél vodiciho kabelu (24) aZ k nabijeci
stanici (19).

Béhem nabijeni akumulatoru sviti kontrolka LED
(19a) na nabijeci stanici ¢ervené. Kdyz je akumu-
lator pIné nabity, rozsviti se LED kontrolka (19a)
na nabijeci stanici (19) zelené. Symbol akumu-
latoru také zobrazuje kapacitu akumulatoru na
displeji. Kdyz se akumulator nabiji, zobrazuje se v
symbolu akumulatoru blesk.

Pokud se pfi navratu k nabijeci stanici (19) na
vodicim kabelu (24) nachazi prekazka, zistane
roboticka sekacka po nékolika pokusech stat
pred touto prekazkou a nemuze se dostat zpét k
nabijeci stanici (19). Odstrante vSechny prekazky
na vodicim kabelu (24). Pokud teplota akumu-
latoru prekroci 45 °C, nabijeni se prerusi, aby se
zabranilo poSkozeni akumulatoru. Po opétovném
poklesu teploty pokraéuje nabijeni automaticky.

Pokud teplota ovladani robotické sekacky prekro€i
65 °C, vraci se roboticka sekacka zpét do nabijeci
stanice (19). Po opétovném poklesu teploty se
opét spusti sekani podle nastaveni. Pokud se aku-
mulator vybije, nez se roboticka sekacka vrati do
nabijeci stanice (19), neda se roboticka sekacka

jiz spustit. Umistéte robotickou sekacku zpét

k nabijeci stanici (19) a nechte zapnuty hlavni
vypinac (7). Roboticka sekacka se automaticky
nabije.

5.5 Vodici kabel
POZOR! Preruseny vodici kabel a nasledné
Skody nepodléhaji zaruce!

5.5.1 Polozeni vodiciho kabelu

Vodici kabel (24) je mozné polozit jak na zemi, tak
v zemi. Kdyz je plida tvrda nebo sucha, mohou se
pfi zarazeni zlomit upevnovaci haky (23). Pokud
je ptda velmi suchd, zavlazte pred polozenim vo-
diciho kabelu (24) travnik.

* Polozeni na zemi

Polozte vodici kabel (24) pevné na zem a
upevnéte ho pfilozenymi upevriovacimi haky
(23). Polohu vodiciho kabelu (24) mlzete v
prvnich tydnech pouzivani robotické sekacky
jesté upravit. Po néjaké dobé vsak bude vodici
kabel (24) jiz pferostly travou a nebude vidét.
Vodici kabel (24) poloZte s maximalni vzda-
lenosti 1 m mezi jednotlivymi upevriovacimi
héky (23). Vyhybeijte se situacim, kdy by
vodici kabel (24) nedoléhal na zem. Zajistéte,
aby roboticka sekacka nemohla vodici kabel
(24) preseknout. Roboticka sekacka prejizdi
béhem procesu sekéni se zapnutym zacim
ustrojim pres vodici kabel.

Polozeni v zemi

Zahrabejte vodici kabel (24) az 5 cm hluboko.
Tim zabranite poSkozeni vodiciho kabelu (24),
napfiklad pfi vertikutaci nebo provzdusriovani.

Pozor!

Protoze vodici kabel (24) neni vzdy polozeny

na hrané travniku, je ddlezité si zapamatovat
umisténi vodiciho kabelu (24), aby pfi pozdéjSich
zahradnich pracich nedoslo k jeho poskozeni.

V pfipadé potfeby si pofidte nékres nebo zdo-
kumentujte situaci fotograficky. Pokud vodici
kabel (24) neni zahrabany v zemi, nesmite v
blizkosti vodiciho kabelu (24) vertikutovat nebo
provzdu$novat, aby nedoslo k poskozeni.

5.5.2 Instalace vyhledavaci smycky

® Vodici kabel (24) tvofi vyhledavaci smy¢ku,
pomoci které hleda roboticka sekacka cestu
zpét k nabijeci stanici (19).

Vodici kabel (24) musi byt min. 1 m pfed
nabijeci stanici (19) a min. 0,5 m za nabijeci
stanici (19) polozen rovné (obr. 4a). Zakfiveni
dratu pfimo pfed nabijeci stanici (19) mohou
vést k potizim pfi najizdéni sekacky k nabijeni.
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®  Minimélni plocha, kterou vodici kabel (24)
ohrani¢uje, musi byt nejméné 5 m? (obr. 4a).
Je doporuceno vyuzit celou délku vodiciho
kabelu (24) a pokud mozno ho polozit tak, aby
vznikla plocha byla ¢tvercova. Vyhledavaci
smyc¢ka musi byt orientovana tak, aby se ro-
boticka sekacka mohla dobfe dostat z kazdé
oblasti zahrady k nabijeci stanici (19).

® Vzdalenost mezi dvéma vodicimi kabely (24)
musi byt min. 0,8 m (obr. 4a).

® Vodici kabel (24) nesmi byt prekfizeny.

* Dbejte na to, aby na vodicim kabelu (24) ne-
byly zZadné prekazky.

© Dbejte na to, aby vlevo a vpravo vedle vo-
diciho kabelu (24) nebyly do vzdalenosti asi
30 cm zadné prekazky (obr. 4c). Udrzujte
odstup od hranice zahrady a od vysokych
dlazebnich kamenu. Pokud vede cesta po
zemi k ploSe travniku, je mozné polozit vodici
kabel (24) bez odstupu.

5.6 Pripojeni k nabijeci stanici

Pokladku celého vodiciho kabelu (24) dokoncete
predtim, nez jeho volny konec pfipojite k nabijeci
stanici (19).

Pfed pfipojenim vodiciho kabelu (24) k nabijeci
stanici (19) vytahnéte sitovou zastréku. Vo-

dici kabel je jiz na nabijeci stanici ¢astec¢né
pfedmontovan. Vodici kabel je tak jiz polozen pod
nabijeci stanici a pfipojen k levé ¢erné pfipojce.
Zkontrolujte pevnost tohoto pfipojeni.

Po poloZeni vodiciho kabelu (24) protahnéte volny
konec otvorem a spojte ho s Eervenou pfipojkou
vpravo (obr. 4d).

Pozor! Vodici kabel (24) nesmi byt prekfizeny!

Poté pfipojte elektrické napajeni. LED kontrolka
(19a) na nabijeci stanici (19) musi po spravné
instalaci trvale svitit zelené. Pokud LED nesuviti,
zkontrolujte nejprve pfipojky.

Pokud LED sice sviti, ale ne trvale zelené,
prectéte si tabulku ,Indikace nabijeci stanice a
odstranéni chyb® na konci tohoto navodu k pro-
VOZU.

5.7 Oblast sekani — prfekazky a hranice oblasti
sekani

5.7.1 Hrana travniku

Oblast sekani musi mit po celém obvodu

jednoznacénou hranu travniku. Seznamte se s

moznostmi vymezeni hrany travniku, popsanymi

v této kapitole. Za¢néte v libovolném misté hrany
travniku s kontrolou hranice zahrady a postupujte
podle ni dokola, dokud se opét nedostanete do
vychoziho bodu.

Oblasti uvniti pracovni plochy, které chce-

te vyloucit, musi byt rovnéz obklopeny

jednoznaénou hranou travniku. Postupujte pfitom

stejné jako u vnéjsich hranic oblasti sekani.

® Zazena mista
Jestlize plocha travniku zahrnuje zizZené mis-
to, mize zde roboticka sekacka pracovat, po-
kud ma koridor Sifku minimalné 1,2 m a délku
maximalné 8 m (obr. 5a). U dlouhych a tuzkych
zuzenych mist se mize stat, Ze roboticka
sekacka nenajde cestu k nabijeci stanici (19).

® Vzdalenost od hrany travniku
Kdyz se robotické sekacka pfiblizi k hrané
travniku, je to rozpoznano kamerovou jed-
notkou (15) vpfedu v robotické sekacce. Vz-
dalenost, kde jiz neni Zadny travnik, musi byt
nejméné 30 cm (obr. 5b). Davejte pozor, aby
na hrané travniku neexistoval zadny vySkovy
rozdil, protoZe roboticka sekacka mlze prejet
pfes pfesnou hranu travniku a pak se teprve
zastavit a jet dal v novém sméru. Hlubsi
zahony nebo vyvysené hrany kamenl mo-
hou zapfi€init poSkozeni robotické sekacky.
Pravidelné kontrolujte hrany travniku, jestli
nejsou zarostlé, protoze jinak by roboticka
sekacka mohla opustit oblast sekani. Hrana
travniku mGze byt rovnéz lemovana rovnymi
kameny, ¢imz vznikne jasné vymezeni oblasti
sekani.

e Vzdalenost hrany travniku od vody
Roboticka sekacka v zasadé spolehlivé
rozpoznava hranu travniku, jak je popsano
vyse. Pfesto se mize stat, Ze roboticka
sekacka hranu travniku pfejede, a proto
doporu¢ujeme vzdalenost od vody (jezirko,
bazén atd.) asi 50 cm (obr. 5¢). Aby byla
roboticka sekacka spolehlivé chranéna,
doporucuje se alternativné chranit oblast s
vodou pomoci vyvySeného olemovani.

¢ Hrana travniku s vyvySenym okrajem pres
25 cm.

Roboticka sekacka rozpoznava pomoci
senzorll vzdalenosti (16) prekazky, které

maji vysku nejméné 25 cm (obr. 5d). Je tedy
také mozné vymezit hranu travniku pomoci
vyvySenych pfekazek. Roboticka sekacka

se zastavi ve vzdalenosti asi 20 cm pred
prekazkou a otodi se, aby pokracovala v
sekani jinym smérem. Pozor! - Z toho divodu
neseka roboticka sekacka az k hrané travni-
ku, nybrz zanechava neposekanou oblast asi
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20 cm.

® Hrana travniku s vyvySenym okrajem pres
10cm
Diky senzor(im kolizi mGze roboticka sekacka
narazet také do pfekazek o vysce do 25 cm.
Je tak rovnéz mozné vymezit hranu travniku.
Dbejte pfitom na to, aby se jednalo o stabilni
lemovani o vySce nejméné 10 cm (obr. 5e).

5.7.2 Prekazky

Prekazky jsou objekty umisténé v oblasti sekani.
Pomoci senzorli mlze roboticka sekacka mnoho
prekéazek rozpoznavat. Mékké, nestabilni a cenné
predméty musi byt v pfipadé potfeby chranény.
Srovnejte pfitom vySe popsané moznosti vyme-
zeni hrany travniku.

* Prekazky o vysce pres 25 cm (obr. 5f)
Pevné pfekazky o vySce pres 25 cm a mi-
nimalni Sifce 3 cm, napf. stromy, zdi, ploty,
zahradni nabytek atd., jsou rozpoznavany
pomoci senzorl vzdalenosti (16). Pokud
roboticka sekacka narazi na prekazku, zas-
tavi se a pokracuje v procesu sekani v jiném
sméru. Oblast asi 20 cm od prekazky pfitom
zlistane neposekana.

* Prekazky o vysce do 25 cm (obr. 5g)
Pokud senzory vzdalenosti nerozpoznaji
prekazku (16), koliduje roboticka sekacka
s pfekazkou a aktivuji se senzory kolizi.
Roboticka sekacka se zastavi a pokracuje
v sekani v jiném sméru. Pfekazky musi mit
vysku nejméné 10 cm. Chrarite citlivé a nesta-
bilni objekty olemovanim.

e Kameny a nizké prekazky do 10 cm
Kameny, kusy skaly a nizké prekazky pod
10 cm v oblasti sekani musi byt chranény,
protoZe jinak by pfes né roboticka sekacka
mobhla prejet. V takovém pfipadé mize dojit k
poskozeni a zablokovani robotické sekacky.
(viz kapitola ,,Hrana travniku®).

V pfipadé stromu se roboticka sekacka

chova jako u pfekazek. Pokud vSak kofeny
stromu s vySkou mensi nez 10 cm vy¢nivaji
ze zemé, méla by byt tato oblast chranéna. To
zabranuje Skodam na kofenech a na robotické
sekacce.

5.7.3 Magneticky pasek (obr. 5h-1)

Piekazky, které nedokézou dobre odrazet signaly
vzdalenosti vysilané robotickou sekackou (napf.
plot, kfoviny), nejsou z&asti rozpoznany nebo jsou
rozpoznany az pfili§ pozdé. Obtizné mohou byt
rozpoznavany také prekazky se slabym optickym
kontrastem vGc¢i sekanym plocham. Pro bez-

kontaktni a bezpe¢nou zménu sméru robotické

sekacky mohou byt takové oblasti nebo objekty

chranény magnetickym paskem (27).

Magneticky pasek (27) slouzi jako do¢asna mo-

bilni hranice v oblasti sekani. Magnetické senzory

zabudované v robotické seka¢ce rozpoznaji mag-

neticky pasek (27) a otoci u této hranice stroj. Je

tedy mozné vymezit oblasti zahrady, do kterych

nema stroj zajizdét, napf.:

o Kratkodobé vymezeni oblasti v zahradé
pro zahradni slavnost, do které nema stroj
prechodné jezdit.

e Postaveni trampoliny nebo bazénku pres letni
meésice v oblasti sekani.

® Noveé zasazeny strom je jesté velice citlivy a
musi byt zpo¢atku chranény pfed narazy ro-
botické sekacky.

® Vsezéné by méla v zahradé vzniknout
kvétinova louka, ktera bude lakat hmyz. Tato
oblast nesmi byt sekéna robotickou sekackou
a jiz od samotného vzniku musi byt chranéna.

® V zahradé je vyset novy travnik a ten musi byt
zpocatku jesté chranén. Podklad jesté neni
zpevnény a musi nejprve vytvofit masivni
travni drn.

Magneticky pasek (27) pokladejte ve vzdalenosti
nékolika centimetrd od pfislusné oblasti nebo
objektu. Podle potfeby magneticky pasek (27)
zkratte (minimalni délka 50 cm). Aby bylo mozné
bezpe€né rozpoznat souvislou hranici z nékolika
prvk( magnetického pasku, nesmi maximalni
vzdalenost mezi pfislusnymi konci prekrocit 8
cm (obr. 5k). Ujistéte se, Ze je vnéjsi hranice ob-
lasti sekani vymezena optickym nebo fyzickym
oddélenim. Upevnéte magneticky pasek (27) na
zemi upevnovacimi haky (23) v maximalni vzda-
lenosti 1 m.

Dodrzujte vzdalenost nejméné 80 cm od vo-
diciho kabelu (24) a mezi dvéma samostatnymi
ohrani¢enymi oblastmi, aby zde mohla roboticka
sekacka bez problému projet. (Obr. 51.)
Vyhybejte se polozeni magnetického péasku (27)
na svazich, protoze zde miiZe roboticka sekacka
sklouznout pfes ohrani¢enou oblast, a nerozpoz-
na tedy hranici.

Magneticky pasek (27) je mozno stejné jako
vodici kabel (24) polozit jak na zemi, tak v zemi,
asi 5 cm hluboko. Dbejte na to, aby magneticky
péasek (27) nebyl polozen v zemi pfili§ hluboko,
protoZe by pak nebylo mozné zarudit, Ze ho bude
roboticka sekacka spolehlivé detekovat.
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5.7.4 Hlavni a vedlejsi plocha (obr. 5m)

Jako vedlejsi plocha (B) se oznaduje pracovni
oblast, ktera neni pfimo spojena s hlavni plochou
(A), napf. zuzené misto. Roboticka sekacka

se nemUze dostat na vedlejsi plochu pfimo a
samodinngé.

Abyste mohli sekat vedlejsi plochu (B), musite
ruéné prenést robotickou sekacku na vedlejsi
plochu (B). Roboticka sekacka musi byt zapnuta
hlavnim vypinaé¢em (7). Spustte zde pozadovany
program sekani a v submenu zvolte ,\Vedlejsi
plocha“ (viz ,Nastaveni robotické sekacky").
Robotické sekacka se na vedlejsi plose (B)
nepokousi pfi nizkém stavu nabiti akumulatoru
dojet zpét k nabijeci stanici (19). Roboticka
sekacka seka, dokud se akumulator upiné ne-
vybije. Nasledné je nutné bud’ nabit akumulator,
nebo prenést robotickou sekacku zpét do nabijeci
stanice (19).

Pozor!

Roboticka sekacka se smi vzdalit od nabijeci
stanice (19) maximalné na 1000 m, jinak se na
displeji (50) objevi chybové hlaseni a roboticka
sekacka nem(ize pracovat v rezimu hlavni plochy.
Pro provoz v rezimu vedlejsi plochy neni vzda-
lenost od nabijeci stanice (19) podstatna.

5.7.5 Vzdalenost od cizich sekanych ploch
UdrZujte vzdalenost od cizich sekanych ploch
(napf. sousedll), které pracuji s ohrani¢ovacim
dratem. Signal generovany ohrani¢ovacim dratem
mUze pfi zpétném hledani nabijeci stanice (19)
robotickou sekackou zpusobit problémy.

5.8 Modul GNSS

5.8.1 Kalibrace polohy nabijeci stanice

Aby roboticka sekacka opét nasla cestu zpét

k vyhledavaci smy¢ce a nabijeci stanici (19),
musi pfedem pomoci globalniho satelitniho
navigac¢niho systému (GNSS) kalibrovat polohu
nabijeci stanice (19).

Vlozte pfitom robotickou seka¢ku pfipravenou k
provozu a se zapnutym hlavnim vypina¢em (7) do
nabijeci stanice (19). Béhem procesu kalibrace
symbol GNSS na displeji (50) bledne. Jakmile je
tento proces Uspésné dokoncen, symbol GNSS
se trvale rozsviti nebo blika, pokud je signal slaby.
Tento proces muze vyzadovat nékolik minut.
Ujistéte se, Ze urCeni polohy neni ztizeno zadnym
odstinénim nebo zastfeSenim. Vyhnéte se
umisténi nabijeci stanice (19) vedle vysokych
budov. Udrzujte pfiméfenou vzdalenost od vyso-
kych budov a stromu. Podle okolnosti zde kvli

Spatnému pokryti signalem nemusi byt kalibrace
mozna.

5.8.2 Mapovani

Kdyz se roboticka sekacka vraci zpét k nabijeci
stanici (19), ur€uje s pouzitim modulu GNSS
uréuje svou vzdalenost od nabijeci stanice (19).
Pokud roboticka sekac¢ka narazi na cesté k
nabijeci stanici (19) na hranici zahrady nebo na
prekazku, zapamatuje si svou polohu a provede
mapovani oblasti sekani. Timto zplisobem najde
roboticka sekacka pfi pokracujicim pouzivani
rychleji cestu zpét k nabijeci stanici (19).

5.8.3 Smazani mapy

Chcete-li smazat vSechny informace GNSS o
robotické sekacce, vyberte v nabidce nastaveni
polozku ,Protokol sekacky“ a poté vyberte a
potvrdte polozku ,Smazat mapu“. Robotickou
sekacku je nyni tfeba vratit do nabijeci stanice
(19), aby se znovu zkalibrovala poloha nabijeci
stanice (19). Pokud provedete na zahradé vétsi
Upravy oblasti sekani, je doporu¢eno smazat
mapu robotické sekacky. Kromé toho mohou
mapu robotické sekacky ovlivnit Zluté skvrny na
travniku v letnich mésicich a padajici listi na pod-
zim. V téchto pfipadech kartu rovnéz smazte, jak
je popsano vyse. Doporucujeme zde vyradit au-
tomaticky provoz a pouzivat pfistroj na vhodnych
mistech zahrady v rezimu vedlejsi plochy.

5.9 Hranice zahrady a jejich kvalita

Aby bylo zaru€eno bezpecné fungovani roboticke
sekacky bez ohrani¢ovaciho dréatu, kontroluje
roboticka sekacka hranice oblasti sekani pomoci
kamerové jednotky (15). Kamerova jednotka (15)
analyzuje oblast sekani pred strojem (asi 1 m?).
Kdyz roboticka sekacka narazi na hranici oblasti
sekani, muze na zakladé parametrt urcit hodnotu
kvality hranice.

5.9.1 Inicializa€ni jizda — uvedeni do provozu
Dbejte na to, aby byl akumulator robotické
sekacky na zacatku inicializaéni jizdy plné
nabity.

Roboticka sekacka pak miize v jednom procesu
urcit referenéni hodnotu. Pokud nabiti akumu-
latoru pro inicializa¢ni jizdu nestagi, dojede
roboticka sekacka samocinné zpét do nabijeci
stanice (19) a automaticky pokracuje v jizdé po
dalSim spusténi.

Pro ur€eni spolehlivosti hranic oblasti sekani je
nutné vytvofit pro provoz robotické sekacky indivi-
duélni referenéni hodnotu kazdé oblasti sekani.
P¥i ureni referenéni hodnoty se roboticka
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sekacka pohybuije v oblasti sekani jako obvykle
nédhodnym smérem. Kdyz roboticka sekacka
narazi na hranici nebo na prekazku, zastavi se a
vyhodnoti oblast sekéni pfed sebou. Nasledné
pokracuje roboticka sekacka v pohybu ndhodnym
smérem.

Z bezpecnostnich dlivodu se inicializaéni jiz-
da provadi s vypnutym Zacim ustrojim.

Kdyz roboticka sekacka narazi na hranici oblasti
sekani, vyhodnoti ji pfisluSnym zplGsobem ji signa-
lizuje na displeji. Trvale zobrazeny symbol travniku
na displeji v tomto pfipadé znamena spolehlivou
hranici, zatimco trvale blikajici symbol znamena
nejistou hranici. Pro spolehlivé ur€eni referenéni
hodnoty je zapottebi alespori 200 kontaktt s hra-
nici oblasti sekani. Po vice nez 200 kontaktech

je zkontrolovana spolehlivost hodnoty kvality
hranice. Jestlize se roboticka sekacka rozhodne,
Ze hodnota jesté neni dostate¢né spolehliva,
pokracuje ve své inicializa¢ni jizd&, nez probéhne
dalsich 200 kontakt(.

Pokud byla inicializa¢ni jizda uspésna a bylo
mozné vytvofrit spolehlivou hodnotu kvality hra-
nice, za¢ne roboticka sekacka podle svého nasta-
veni ¢asu sekani sekat.

Nebylo-li mozné vytvofit spolehlivou referenéni
hodnotu, roboticka sekacka se zastavi a na dis-
pleji (50) se zobrazi chybové hlaseni. Zkontrolujte
hranice oblasti sekani a upravte ty, které nelze
jednoznacné odlisit od oblasti sekani. Dbejte na
to, aby se oblast sekani jednoznacne lisila od
okolni oblasti. VymaZzte nejprve stavajici referenéni
hodnotu (viz 5.9.4) a nasledné opakuijte iniciali-
zaci.

5.9.2 Kontrola kvality hranice za provozu

V automatickém provozu kontroluje roboticka
sekacka v pravidelnych intervalech, jestli se
skute€¢na hodnota kvality hranice oblasti sekani
zménila oproti své referenéni hodnoté stanove-
né pfi inicializaéni jizdé. Pokud se kvalita okraje
travniku vyrazné zhorsila, zastavi se roboticka
sekacka v nabijeci stanici a na displeji se zobrazi
odpovidajici chybové hlaseni.

Symbol vodiciho kabelu trvale sviti
Roboticka sekacka je umisténa uvnitf nebo v
blizkosti vyhledavaci smycky. Nebo je sekacka v
nabijeci stanici (19), ale nenabiji se.

Symbol vodiciho kabelu blika

Roboticka sekacka je daleko od vyhledavaci
smycky nebo doslo k pferuseni napajeni nabijeci
stanice (19). Vodici kabel (24) neni spravné
pfipojeny nebo se poskodil. Sekacka je v nabijeci

stanici (19) a nabiji se.

5.9.3 Provoz robotické sekacky na vedlejSich
plochach
Roboticka sekacka muze vytvofit individualni
hodnotu pro hlavni a pro vedlejsi plochu. Je pro-
to nutné provést na kazdé nové vedlejsi plose
inicializa¢ni jizdu. Az pak je dovoleno pouzit
robotickou sekacku na vedlejsi plose. Chcete-li
sekat s robotickou sekackou na dalsi vedlejsi
ploSe, je nezbytné nutné vymazat hodnotu kvality
hranice pro vedlej$i plochu a provést inicializaéni
jizdu.

5.9.4 Vymazani hodnot

Po delsi pfestavce v sekéani se mohou hodnoty
kvality hranic zménit, coz mlze vést v nadchaze-
jici sezoné k chybam. Je proto doporuéeno kazdy
rok na za¢atku sezony vymazat hodnotu kvality
hranice a ur¢it novou referenéni hodnotu. Tim Ize
zarucit bezpeéné a spolehlivé fungovani robotické
sekacky.

Chcete-li smazat referenéni hodnoty robotické
sekacky, vyberte v nabidce nastaveni polozku
LProtokol sekacky“ a poté vyberte a potvrdte
polozku ,Smazat mezni hodnoty*.

5.10 Zapnuti a kontrola instalace
5.10.1 Kontrola instalace vodiciho kabelu a
nabijeci stanice (obr. 6a)
Jakmile LED kontrolka (19a) na nabijeci stanici
(19) sviti zeleng, je prostor sekani pro robotickou
sekacku pfipraven. Nejprve zajistéte, aby byly
upeviiovaci haky (23) na vodicim kabelu (24)
kompletné zatluené.
Umistéte robotickou seka¢ku do vyhledavaci
smycky nepifili§ daleko od nabijeci stanice (19),
abyste zkontrolovali pokud mozno celou vzda-
lenost vodiciho kabelu (24). Roboticka sekacka
pfitom nesmi stat na vodicim kabelu (24) ani nes-
mi byt smérem k vodicimu kabelu (24) obracena.
Zapnéte (ON) hlavni vypinac¢ (7) (obr. 8).
Stisknéte tlacitko STOP (3) a otevrete kryt ov-
ladaciho panelu (13). Odblokujte robotickou
sekacku pomoci PIN kodu (viz kapitola ,Blokovaci
zafizeni/ PIN kod*). Stisknéte tladitko ,MODE*"
(52). Nasledné zvolte pomoci navigac¢nich tlacitek
(55) polozku ,do nabijeci stanice” a potvrdte
tlacitkem ,,OK“ (56). Stisknéte tlacitko ,START*
(53) a nasledné zavrete kryt displeje. Nyni hleda
roboticka sekacka vodici kabel (24), aby nasla
nabijeci stanici (19). Jede pfitom nejprve dopfedu,
dokud nedorazi k vodicimu kabelu (24).V pfipadé
potieby se pfed nim m{iZze roboticka sekacka krat-
ce zastavit a nové se zorientovat. Potom sleduje
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roboticka sekacka vodici kabel (24) proti sméru
hodinovych rugi¢ek. Dbejte na to, aby na vodicim
kabelu (24) nelezely Zzadné pfedméty.
Akumuléator robotické sekacky se nyni upiné
nabiji. Pokud nastavaji problémy pfi najizdéni stro-
je do nabijeci stanice, je mozné, ze budete muset
nove nastavit orientaci nabijeci stanice (19),
dokud najizdéni nebude probihat bez problému.
Cervenym tlagitkem STOP (3) muzete robotickou
sekacku kdykoliv zastavit. Po stisknuti tlacitka
STOP (3) se roboticka sekacka zastavi a ¢eka

na dal&i pokyny. Dale zkontrolujte mista ve velké
vzdalenosti od vyhledavaci smycky nebo oblasti
spojené zuzenymi misty. Opakujte vySe popsany
postup a odeslete robotickou sekacku zpét do
nabijeci stanice (19).

5.10.2 Kontrola oblasti sekani (obr. 6b)
Chcete-li zkontrolovat hranice oblasti sekani,
postupuijte podle hrany travniku a zkontroluijte,
jestli je oblast sekani uplné olemovana vymezo-
vacimi prvky, popf. prekazkami. Opakuijte to také
pro v8echny oblasti, které chcete vyloucit, napt.
kvétinové zahony, bazén nebo jezirko, a zkont-
rolujte, jestli jsou tyto oblasti na vSech mistech
jednoznaéné vymezené. V pfipadé kritickych mist,
u kterych si nejste jisti, jestli je robotické sekacka
dokaze rozpoznat, je doporu¢eno tato mista
zkontrolovat. Postavte pfitom robotickou sekacku
do vzdalenosti 1 m od kontrolovaného mista.
Roboticka sekacka pfitom musi byt obracena
smérem ke kontrolovanému mistu. Zkontrolujte
rovnéz oblasti, které jsou chranéné magnetickym
paskem (27). Poté sekacku spustte podle popisu
v kapitole 6.5.3. Roboticka sekacka jede nejprve
dopfedu a musi pak rozpoznat hranu travniku
nebo prekazku. Proces muzete kdykoli zrusit po-
moci tlacitka STOP (3). Opakuijte tento postup se
vSemi misty, u kterych si nejste jisti.

5.10.3 Kontrola polohy nabijeci stanice

(obr. 6¢)
Poloha nabijeci stanice (19) se kontroluje tak, ze
umistite robotickou sekacku po dokonceni kalib-
race na rdizna mista plochy travniku a nasledné ji
nechate hledat nabijeci stanici (19). Nyni odeSlete
robotickou sekacku zpét do nabijeci stanice, jak je
popsano v kapitole 6.5.4. Proces muizete kdykoli
zrusit pomoci tlaéitka STOP (3).V pfipadé potieby
upravte oblast, polozeni vodiciho kabelu (24) a
umisténi nabijeci stanice (19).

5.11 Upevnéni nabijeci stanice

Poté, co je zaru€ena fadna funkce robotické
sekacky a byla nalezena vhodna poloha pro
nabijeci stanici (19), musi se nabijeci stanice
(19) zafixovat upevriovacimi $rouby (21). Uplné
za$roubujte do zemé upevnovaci Srouby (21) po-
moci Sestihranného klie (22) (obr. 7).

5.12 Ukazatel kapacity akumulatoru
Stisknéte spina¢ pro indikaci kapacity akumu-
latoru. Ukazatel kapacity akumulatoru signalizuje
stav nabiti akumulatoru pomoci 3 LED kontrolek
(obr. 12b).

Vsechny 3 LED kontrolky sviti:
Akumulétor je pIné nabity.

2 nebo 1 LED kontrolka sviti:
Akumulétor disponuje dostateénym zbytkovym
nabitim.

1 LED kontrolka blika:
Akumulétor je prazdny, akumulator znovu nabijte.

Vsechny LED kontrolky blikaji:

Teplota akumulatoru je podkroéena. Odpojte aku-
mulator od pfistroje, nechte akumulator odpocivat
jeden den pfi pokojové teploté. Pokud se chyba
objevi znovu, doslo k hlubokému vybiti akumu-
latoru, &imz se stal defektnim. Vyjméte akumula-
tor z pristroje. Defektni akumulator se jiz nesmi
pouzivat, resp. nabijet.

Pozor!

Pokud pouzivate sadu Multi-Ah Pack (napf.
4-6 Ah), nastavte ji prosim vzdy na vy3si ka-
pacitu. Diky Setrnému nabijeni a vybijeni v ro-
botické sekacce neni vyuziti mensi kapacity pro
prodlouzeni zivotnosti akumulatoru nutné.

5.13 Nabijeni akumulatoru pomoci nabijecky
V normalnim provozu se akumulator (A) robotické
sekacky nabiji pfes nabijeci stanici (19). Pro
nezavislé pouziti akumulatoru (A) série Power-X-
Change Ize tento akumulator nabijet také v externi
nabije¢ce Power-X-Charger. Pozor! — Nabijecka
(B) nemusi byt v zavislosti na varianté modelu
soucésti obsahu dodavky robotické sekacky.

1. Porovnejte, zda souhlasi sitové napéti uve-
dené na typovém stitku se sitovym napétim,
které je k dispozici. Zastréte sitovou zastréku
nabijecky (B) do zasuvky. Zelena LED zaéne
blikat.

2. Zapojte akumulator (A) do nabijecky (B) (obr.
12a).
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3. V bodé ,Indikace nabijeCky“ naleznete tabulku
s vysvetlivkami k LED indikacim na nabijecce.

Béhem nabijeni se mGze akumulator trochu
zahtivat. To je ovSem normalni.

Pokud neni mozné akumulator nabit, zkontrolujte,
® zda je v zasuvce sitové napéti,

zda se kontakty akumulatoru spravné dotykaji
nabijecich kontaktu.

Pokud stale neni mozné akumulator nabit, prosi-
me vas, abyste

® nabijecku

a akumulatorovy ¢lanek

poslali na adresu naSeho zakaznického servisu.

Pokud jde o bezpecné odeslani, kontaktujte
nasi zakaznickou sluzbu nebo prodejnu, v niz
jste si pfistroj poridili.

Dbeijte p¥i zaslani nebo likvidaci akumulatoru,
resp. akumulatorového pristroje na to, aby
dily byly zabaleny jednotlivé v plastovém
sacku, aby se zabranilo zkratim a vzniku
pozaru!

V zajmu dlouhé Zivotnosti akumulatorového
¢lanku byste méli vzdy dbat na jeho v€asné nabiti.
To je v kazdém pfipadé tieba tehdy, kdyz zjistite,
Ze vykon pfistroje klesa. Akumulatorovy ¢lanek
nikdy kompletné nevybijejte. Toto vede k defektu
akumulatoru!

6. Obsluha

6.1 Hlavni spina¢

Roboticka sekacka je vybavena hlavnim
vypina¢em (7). Robotickou sekacku zapinejte
(ON) a vypinejte (OFF) hlavnim vypinaéem (7) a
(obr. 8). Po zapnuti je roboticka sekacka blokova-
na pomoci PIN kédu.

6.2 Ovladaci panel

Roboticka sekacka byla naprogramovana jiz z
vyroby a byla provedena jeji standardni nastaveni.
Ta vSak Ize v pfipadé potfeby zménit. | kdyZz jsou
tovarni nastaveni vhodna pro vétsinu zahrad,

meéli byste se presto seznamit s dostupnymi
moznostmi.

Vysvétleni ovladaciho panelu s LCD displejem
(obr.9)

50. LCD displej

51. Tlagitko ,SET“ — nastavovaci tlacitko

52. Tlagitko ,MODE" - tlacitko programu sekani
53. Tlagitko ,START" - tladitko Start

54. Tlagitko ,BACK" - tlacitko Zpét

55. Navigaéni tlacitka

56. Tladitko ,OK*“ — potvrzovaci tlacitko

6.3 Nastaveni vysky sekani

Pozor! Nastaveni vysky sekani se smi provadét
pouze na vypnuté robotické sekacce. Stisknéte
tlacitko STOP (3). Roboticka sekacka umozriuje
pomoci nastaveni vysky sekani (4) plynulou up-
ravu vySky sekani mezi 20 a 60 mm, kterou Ize
odedist na stupnici.

Pfi vySce travniku nad 60 mm se musi provést
jeho zkraceni minimalné na 60 mm, aby nedoslo k
nadmérnému zatizeni robotické sekacky a k ome-
zeni provozni efektivity. Pouzijte k tomu konvenéni
sekacku nebo vyzinag.

Po ukonéeni instalace Ize vysku sekani upravit
nastavenim vysky sekani (4). Zanéte vzdy s
vy$Si vySkou sekani a snizujte ji v malych krocich
az do pozadované vysky.

6.4 Blokovaci zarizeni / PIN kéd

Blokovaci zafizeni zabrarfuje neautorizovanému
pouzivani robotické sekacky bez platného kodu.
Pro odblokovani musite zadat osobni ¢tyfmistny
bezpeénostni kéd.

Odblokovani

Nez uvedete robotickou sekacku do provozu,
musite zadat spravny PIN kod (standardni PIN
kéd: ,,0-0-0-0%). Pomoci navigacnich tladitek zadej-
te PIN kod (55).

Standardni PIN kod:
0000

Novy PIN kéd:

Zména PIN kédu

Pro zménu PIN kédu postupuijte nasledovné:

1. Odblokujte ovladaci panel.

2. Stisknéte nejprve tladitko ,SET* (51) pro pro-
vedeni nastaveni.

Navigujte v menu LCD displeje (50) po-
moci naviga¢nich tlacitek (55) na polozku
,VSeobecné“ a potom ,PIN kod*“.

Zadejte nejprve soucasny PIN kod (stan-
dardni PIN kéd 0-0-0-0) pomoci navigaénich
tlacitek (55).

Potom zadejte pomoci navigaénich tladitek
(55) sviij osobni PIN kod.

3.
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6. Potvrdte provedena nastaveni. Presnéjsi informace o obou plochach najdete v
7. Opakujte kroky 5. a 6. a potvrd'te novy PIN kapitole ,Uvedeni do provozu*
kéd. v poloZzce ,Hlavni a vedlejsi oblast®.
8. Pozor! Novy PIN kéd si zapiste!
Spot-Mowing
Vyzadani PIN kédu v pfipadé ztraty Muze se stat, Ze roboticka sekacka néktera mista
Pripravte si u¢tenku a sériové &islo robotické neposeka dostatecné dukladné. Postavte ro-
sekacky. Potfebujete je pro ziskani nového PIN botickou sekacku na poZzadované misto a spustte
kodul! ji. Roboticka sekacka pak za¢ne sekat travnik
ve spiréle, dokud nenarazi na pfekazku nebo do
Varianta A: okamziku, kdy kamera uz nerozpozna zadnou
1. Stisknéte v zablokovaném stavu tlacitko plochu travniku k posekani. Sekacka nyni jezdi
LSET*(51) na 6 sekund. dal, dokud se akumulator nevybije, a vrati se do
2. Nyni se na displeji (50) zobrazi PUK kéd. nabijeci stanice.
3. Obratte se na zékaznicky servis pro ziskani
PIN kédu. Zpét do nabijeci stanice
Poslete robotickou sekacku do nabijeci stanice
Varianta B: (19), jak je popsano v kapitole 6.5.4.
1. Zapojte do USB pfipojky (14) jako na obrazku
préazdny USB flash disk (obr. 11). Casovy plan
2. Roboticka sekacka automaticky ulozi PUK Pracovni okno sekacky je omezeno vychodem a
kod na svij USB flash disk a ukonéi proces zépadem slunce. Aktualni hodnoty se zobrazuji na
piskavym zvukem. displeji v nabidce ,Casovy plan.
3. Vytahnéte USB flash disk. Pfectéte si data Pokud je nastaveny ¢as spusténi pfed zobra-
z USB flash disku na pocitaci. Roboticka zenym ¢asem vychodu slunce (vlevo nahofe na

sekacka vytvofila textovy soubor (*.txt). Tento displeji), roboticka sekacka za¢ne sekat az po
soubor obsahuje PUK, osobni kéd. Obratte se  vychodu slunce.

na zakaznicky servis pro ziskani PIN kodu. Pokud je nastaveny ¢as ukonéeni sekani po zob-
razeném Case zapadu slunce (vpravo nahofe na

6.5 Nastaveni robotické sekacky displeji), roboticka sekacka se vrati do nabijeci
V hlavnim menu LCD displeje (50) naleznete stanice v zobrazeném ¢€ase, nikoli v definovaném
aktualni nastaveni data a ¢asu pro robotickou Gase.
sekacku a aktualni stav nabiti. V li§té symboll se Dulezité!
rovnéz zobrazuje stav destového senzoru, sig- Cas vychodu a zapadu slunce vypogéitany
nalu dratu a vybraného rezimu, GNSS a WLAN. robotickou sekackou se zobrazuje véetné
Na ovladacim panelu mate moznost pomoci 30minutového bezpeénostniho ¢asu, ktery

tlacitka ,SET (51) provést nastaveni na robotické  zaji§tuje bezchybny provoz.
sekacce a pomoci tladitka ,MODE" (52) spustit

robotickou sekacku s rliznymi programy sekani. V tomto rezimu mlzete pomoci navigac¢nich
Pfejdéte pomoci navigacnich tlacitek (55) na tladitek (55) nastavit ¢asy sekani pro dany den.
pozadované misto provedeni nastaveni. Stisknéte ~ MUzete definovat dvé ¢asova okna sekani pro
tlacitko ,BACK" (54), chcete-li zavfit pfislu§né dany den. Definovana ¢asova okna sekani
menu. mUZzete prevést na jiné dny nebo naplanovat

kazdy den zvlast.
6.5.1 Programy sekani - tlac¢itko ,,MODE“ (52) Pokud nastavite dvé €asova okna sekani pro

V nabidce ,MODE" muzete pomoci naviga¢nich jeden den, nesmi se okna sekani prekryvat a

tladitek (55) vybrat mezi dvéma provoznimi rezimy  musi byt vytvofena v rozsahu jednoho dne. Doba

,Ruéni“a ,Casovy plan“ a odeslat sekadku zpét sekani nesmi pfesahnout do nasledujiciho dne.

do nabijeci stanice. Pokud chcete odstranit nastavené ¢asové
okno sekani, musite nastavit okno sekani na

Ruéni: 00:00-00:00.

Zde muzete vybrat mimo nastaveny ¢asovy plan, Pro nastaveni doby sekani se jako hruba

jestli ma sekacka sekat normalné nebo jestli ma orienta¢ni hodnota doporucuje 8 hodin denné pfi

pracovat v rezimu ,,Spot Mowing*“. Mate vzdy 500 m2.V zavislosti na velikosti zahrady a kom-

moznost vybéru mezi hlavni a vedlej$i oblasti. plexnosti je tfeba zvolenou pracovni dobu upravit.
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6.5.2 Nastaveni - tlac¢itko ,,SET“

Pomoci tlacitka ,SET“ (51) mUzete provadét na
robotické sekacce zakladni nastaveni. Prejdéte
pomoci navigacnich tlagitek (55) na pozadované
misto a pak potvrd'te nebo odmitnéte provedena
nastaveni tlacitkem ,,OK“ (56) nebo tlacitkem
,BACK" (54).

Cesta zpét

Zpate€ni cesta, kterou roboticka sekacka jede z
nabijeci stanice (19), se da nastavit. Roboticka
sekacka jede v souladu s nastavenou vzdalenosti
nejprve pozadu, nez se na sekané plose otodi,.
Zajistéte, aby roboticka sekacka v pribéhu nasta-
veneé zpatecni cesty neopustila sekanou plochu.

Destovy senzor

Destovy senzor (5) se da programovat pomoci
tohoto nastaveni. Standardni tovarni nastaveni
senzoru je ,Zapnuto“. Destovy senzor (5) miizete
aktivovat, resp. deaktivovat a nastavit ¢as jeho
zpozdéni. Cas zpozdéni je definovan jako &as, po
ktery roboticka sekacka po uschnuti destového
senzoru (5) i nadale zUstane v nabijeci stanici
(19).

Protokol sekacky

V tomto podbodé mUzete zobrazit pamét chyb a
smazat mapu, smazat mezni hodnoty nebo od-
stranit obrazové snimky.

VSeobecné

- PIN kod: M(zete zménit PIN kéd robotické
sekacky a pouzit svij osobni PIN kod. Za timto
ucelem postupuijte podle pokyn( v kapitole ,Blo-
kovaci zafizeni / PIN kéd“. Pozor! Novy PIN kéd si
poznamenejte.

- Datum a ¢as: Pomoci naviga¢nich tlacitek

(55) prejdéte na pfislusné misto a provedte
pozadovana nastaveni.

- Jazyk: Pomoci navigacnich tladitek (55) prejdéte
na pozadovany jazyk.

- Softwarova verze: Zde je zapsana aktualni
softwarové verze robotické sekacky.

Odkaz na mobilni aplikaci

V tomto podbodé mUlzete nastavit Wi-Fi pfipojeni
robotické sekacky pomoci smartphonu. Mizete
také resetovat pfipojeni Wi-Fi a ziskat informace o
pfipojeni Wi-Fi.

Obnovit

Robotickou sekacku zde muzete vratit do to-
varniho nastaveni, ¢imz se vymazou vSechna pro-
vedena nastaveni a zrusi se také pfipojeni Wi-Fi.

6.5.3 Proces spusténi

1. Stisknéte tlacitko STOP (3) a UpIné oteviete
kryt displeje (23).

2. Odblokujte ovladaci panel (2).

3. Pomoci tlaéitka ,MODE" (52) vyberte
pozadovany program sekani a pfislusnou pra-
covni plochu.

4. Stisknéte tlacitko ,START“ (53).

5. Zaviete kryt displeje (23).

Roboticka sekacka nyni seka podle nastaveného
provozniho rezimu. Béhem pracovni doby se stav
nabiti akumulatoru zobrazuje na LCD displeji
(50). Jakmile stav nabiti akumulatoru klesne na
30 %, vrati se roboticka sekacka automaticky do
nabijeci stanice (19).

Upozornéni: Pro provoz robotické sekacky

je zapotrebi referenéni hodnota kvality. Ta

se urcéuje podle pokynt v kapitole ,,Hranice
zahrady - hodnota kvality hranice, pficemz
roboticka sekacka za¢ina nejprve s vyp-
nutym zacim ustrojim. Jakmile je hodnota
urcena, zacina roboticka sekacka s procesem
spusténi podle nastaveného ¢asu sekani.

6.5.4 Preruseni procesu sekani

1. Pro okamzité zastaveni robotické sekacky
stisknéte tlacitko STOP (3).

2. Uplné oteviete kryt displeje (23).

3. Odblokujte ovladaci panel (2).

4. Stisknéte tlacitko ,MODE" (52) a zvolte
polozku ,Do nabijeci stanice®, abyste poslali
robotickou sekacku zpét do nabijeci stanice
(19).

5. Stisknéte tlacitko ,START“ (53).

6. Zaviete kryt displeje (23).

6.5.5. Stav ,,STOP“:

Stisknutim tlagitka STOP (3) se roboticka sekacka
uvede do stavu ,STOP“, ktery se zobrazi na LCD
displeji (50). Roboticka sekacka pozastavi sekani,
dokud se tento stav ,STOP* zase nezrusi.

Po odblokovani ovladaciho panelu (2) se obje-

vi okno, které navrhuje zruseni stavu ,STOP“.
Potvrzenim se stav ,STOP* zrusi. Jinak zUstane
roboticka sekacka zastavena. Pokud se roboticka
sekacka zapne nebo se posle zpét k nabijeci sta-
nici (19), stav ,STOP* se rovnéz zrusi. Zavrete kryt
displeje (23).
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6.6 Ovladani robotické sekacky pomoci mo-
bilni aplikace Einhell Connect

Pomoci aplikace Einhell Connect muzete ro-

botickou sekacku pohodiné ovladat odkudkoli.

Aplikaci si stahnéte pomoci nasledujicich odkazl

nebo QR kod:

iOS: http:/gr.einhell.com/12e103ce

Spojte robotickou sekacku s vasim smartphonem
a postupujte podle zobrazenych kroku.

Pokyny pro navazani spojeni:

®  Chcete-li pristroj zaregistrovat, stisknéte na
ovladacim panelu tlagitko ,,Set” (51). Pomoci
navigacnich tlacitek (55) sjedte dolli a vyberte
podnabidku ,,Odkaz na mobilni aplikaci®.

* Kregistraci pfistrojl je nutny uzivatelsky ucet
v mobilni aplikaci Einhell Connect.

®  Aby bylo mozné pouZzit pfipojeni pfes Blue-
tooth, musi byt povolena poloha zafizeni.

®  Chcete-li robotickou sekacku zaregistrovat,
spustte pomoci displeje sekacky rezim
pfipojeni. Aplikace vas podrobné provede pro-
cesem registrace.

® Krobotické sekacce se pfipojujte vyhradné
pomoci mobilni aplikace Einhell Connect.

® Dosah pfipojeni pfes Bluetooth je omezeny.
Pfi prvnim uvedeni do provozu proto zUstarite
v blizkosti sekacky.

7. Cisténi, udrzba a objednani
nahradnich dild

Nebezpeci!

Pred vSemi Cisticimi a udrzbovymi pracemi je
nutné odpojit stroj od napéti; pfi tom vytahnéte
sitovou zastréku ze zasuvky a vypnéte (OFF)
stroj hlavnim vypinacem (7) (obr. 8). Vyjméte z ro-
botické sekacky akumulator (A) (obr. 3b).
Opatrné! Noste pracovni rukavice!

7.1 Cisténi

e Udrzujte bezpecnostni zafizeni, vétraci
otvory a kryt motoru tak Cisté a zbavené
prachu a necistot, jak jen to je mozné. Otfete
pfistroj istym hadrem nebo ho profouknéte
stlacenym vzduchem pfi nizkém tlaku.

® Roboticka sekacka se nesmi Cistit pod tekouci
vodou, zejména ne pod vysokym tlakem.

®  Pristroj pravidelné Cistéte vihkym hadfikem
a malym mnozstvim tekutého mydla.
Nepouzivejte zadné Cistici prostfedky nebo
rozpoustédla, mohlo by dojit k posSkozeni
plastovych &asti pristroje. Dbejte na to, aby se
do pfistroje nedostala voda.

® Robotickou sekacku Cistéte pokud mozno
kartaéi nebo hadry.

e Kontrolujte pohyblivost ¢epeli (10) a nozového
kotouce (11).

e K ¢isténi nabijecich kontaktl na robotické
sekacce (1) a nabijeci stanici (19) pouzivejte
Cistici prostfedek na kov nebo velmi jemny
brusny papir. Cistéte je, abyste zajistili efek-
tivni nabijeni.

7.2 Udrzba

® Pravidelné kontrolujte znecisténi Cocky
kamerové jednotky (15) a Cistéte ji. Ke
znecisténi cocky mlze dojit zejména za
desté. Nepouzivejte pfitom zadny agresivni
Cistici prostfedek nebo rozpoustédio.

® Opotfebované nebo poskozené ¢epele (10)
a jejich upevnovaci Srouby je tfeba vzdy
vymenit.
Opotfebované nebo poskozené dily vyménte.

®  Pro zajiSténi dlouhé zivotnosti musi byt
vSechny Sroubované soucasti, jako kola a osy,
vycistény a nasledné naolejovany.

® Pravidelna péce o robotickou sekacku zajisti
nejen jeji dlouhou Zivotnost a vykonnost, ale
prispiva také k peclivému a jednoduchému
sekani vaseho travniku.

o Dily nejvice vystavené opotrebeni jsou ¢epele
(10). Pravidelné kontrolujte stav ¢epeli (10) a
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jejich upevnéni. Pokud by roboticka sekacka
zacCala nadmérné vibrovat, mohlo by to zna-
menat, ze ¢epele (10) jsou poSkozené, resp.
byly zdeformovany nérazy. Pokud jsou ¢epele
(10) opotfebované nebo poskozené, musi se
okamzité vyménit.

® Pravidelné kontrolujte &istotu stfihu travniku.
Kvuli neostrym ¢epelim jsou stébla travy
odfiznuta pouze necisté. V dlsledku toho
mUiZe travnik na povrchu lehce zaschnout a
zhnédne. Proto pravidelné vyménujte Cepele,
abyste zachovali Cisty a rovny stfih.

® Pravidelné kontrolujte spodni stranu robotické
sekacky, zda neni znecisténa. Robotickou
sekacku pravidelné Cistéte. Silngjsi necistoty
okamzité odstrarite.

® V prvnich tydnech po uvedeni do provozu a
po prfedchozim sekani konvenéni sekackou
muze rychle dojit k silnému znedisténi vasi ro-
botické sekacky. V tomto obdobi proto kontro-
lujte Gastéji spodni stranu robotické sekacky.

® Travnik zkracujte pouze v malych krocich,
abyste zabranili siinému znedisténi.

®  Uvnitf pfistroje se nenalézaji zadné dalsi dily
vyzaduijici udrzbu.

7.2.1 Vyména cepeli

Pfed vyménou nozli vyjméte akumulator.
Pouzivejte jen originalni Eepele, protoze jinak neni
zarucena funkénost a bezpecnost.

Roboticka sekacka je vybavena tfemi Cepelemi
(10) namontovanymi na nozovém kotouci (11).
Tyto Cepele (10) maji Zzivotnost az 3 mésice
(pokud nedojde k zasazeni zadnych prekazek).
V8echny tfi Eepele (10) vymériujte soucasné, aby-
ste vyloucili omezeni efektivity a rovnovahy stroje.

PFi vyméné Cepeli (10) postupuijte nasledujicim

zpusobem (obr. 10) - Pozor! Noste rukavice!

1. Otaceni nozového kotouce zablokujte pomoci
Sroubovaku (11). Sroubovak zasurite do
pfislusnych otvord v nozovém kotouci (11) av
ochranném hfebeni.

2. Povolte upeviiovaci Srouby.

3. Vyjméte Cepele (10) a nahradte je novymi.
VZzdy vymeérite v8echny tfi Cepele (10).

4. Upeviovaci Sroub nakonec opét utdhnéte.
Zajistéte, aby se nové Cepele (10) mohly
volné otacet.

Na konci sezény provedte celkovou kontrolu

sekacky a odstrante vSechny nahromadéné

necistoty. Pfed kazdym zacatkem sezony

bezpodminecné prekontrolujte stav Eepeli (10).

S opravami se obrafte na nas zakaznicky servis.

Pouzivejte pouze originalni nahradni dily.

7.2.2 Aktualizace softwaru

Pokud chcete aktualizovat software, zkopirujte

novy software na prazdny USB flash disk (USB

flash disk pfipadné nejprve zformatujte). Nez pro-
vedete nasledujici kroky, zajistéte, aby byl akumu-
lator UpIné nabity.

1. Postavte robotickou sekacku do oblasti
sekani. Pfi aktualizaci softwaru se roboticka
sekacka nesmi nachazet v nabijeci stanici.

2. Do USB konektoru pfipojte USB flash disk
podle obrazku (obr. 11).

3. Roboticka sekacka nyni zahdji aktualizaci
softwaru a pfi tom zobrazuje aktualni stav.

4. Jakmile je proces aktualizace dokoncen,
vytahnéte USB flash disk a robotickou
sekacku znovu zapnéte 