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Instrukcje bezpieczenstwa

1.1 Ogodlne instrukcje bezpieczenstwa

Przed rozpoczeciem uzywania produktu nalezy uwaznie przeczytaé i zrozumie¢ niniejszg instruk-
cje uzytkownika.

Z produktem nalezy uzywac¢ wytacznie wyposazenia zalecanego przez firme MOVA. Wykorzystanie
w jakikolwiek inny sposob jest nieprawidtowe.

Nie zezwalaj dzieciom na przebywanie w poblizu urzadzenia lub zabawe nim podczas jego pracy.
Nie uzywaj produktu w miejscach, w ktérych ludzie nie zdajg sobie sprawy z jego obecnosci.

W przypadku recznej obstugi produktu za pomocg aplikacji MOVAhome, nie nalezy biegaé. Za-
wsze chodz, ostroznie stawiajac kroki na nieréwnoéciach i caty czas utrzymujgc réwnowage.
Unikaj uzywania produktu, gdy w obszarze roboczym znajduja sig ludzie, zwtaszcza dzieci, albo zwierzeta.
Unikaj korzystania z urzadzenia i jego akcesoriow w ztych warunkach pogodowych, zwtaszcza
gdy istnieje ryzyko wystapienia wytadowan atmosferycznych.

W przypadku uzytkowania produktu w miejscach publicznych nalezy umiesci¢ w poblizu ob-
szaru pracy znaki ostrzegawcze z nastepujacym tekstem: ,Ostrzezenie! Automatyczna kosiar-
ka! Trzymaj sie z dala od maszyny! Nadzoruj dzieci!”

Podczas obstugi produktu nalezy nosi¢ solidne obuwie i dtugie spodnie.

Aby zapobiec uszkodzeniom produktu oraz wypadkom z udziatem pojazdéw i oséb, nie nalezy
wyznacza¢ obszaréw roboczych ani tras przejazdowych na drogach publicznych.

Nie wolno dotykaé ruchomych, niebezpiecznych czesci, takich jak tarcza tnaca, przed ich catko-
witym zatrzymaniem.

W razie obrazen lub wypadku nalezy zwréci¢ sie o pomoc medyczna.

Przed przystapieniem do usuwania zatoréw, konserwacji lub sprawdzania produktu nalezy go wy-
taczyé. Jesli produkt drga w nietypowy sposdb, przed ponownym uruchomieniem nalezy spraw-
dzi¢, czy nie jest uszkodzony. Nie uzywaj produktu, jesli jakakolwiek jego czesé¢ jest uszkodzona.
Nie instaluj gtéwnego kabla w miejscach, w ktérych produkt moze go przecig¢. Postepuj zgod-
nie z dostarczonymi instrukcjami instalacji kabla.

Do tadowania produktu nalezy uzywa¢ wytacznie stacji tadowania dotagczonej do zestawu. Nie-
prawidtowe uzytkowanie moze spowodowac¢ porazenie pradem, przegrzanie lub wyciek zracej
cieczy z akumulatora. W przypadku wycieku elektrolitu przeptucz woda/srodkiem neutralizuja-
cym, a w razie kontaktu zracej cieczy z oczami zwr6¢ sie 0 pomoc medyczna.

Przy podtaczaniu gtéwnego kabla do gniazda zasilania nalezy uzyé wytacznika réznicowoprado-
wego (RCD) o maksymalnym pradzie wyzwalajgcym 30 mA.

Uzywaj wytacznie oryginalnych akumulatoréw zalecanych przez MOVA. W przypadku stosowania
nieoryginalnych akumulatoréw nie mozna zagwarantowaé bezpieczenstwa produktu. Nie nalezy
uzywac¢ akumulatoréw nienadajgcych sie do ponownego tadowania.

Przewody zasilajace i/lub przedtuzajace nalezy trzymaé z dala od obszaru roboczego, aby
unikna¢ ich uszkodzenia, ktére moze prowadzi¢ do kontaktu z czesciami pod napieciem.
llustracje uzyte w niniejszym dokumencie maja jedynie charakter poglagdowy. Prosimy o
zapoznanie sie z rzeczywistymi produktami.

Nigdy nie zezwalaj na korzystanie z urzadzenia dzieciom, osobom o ograniczonych zdolnosciach
fizycznych, sensorycznych lub umystowych albo nieposiadajacym doswiadczenia i wiedzy ani
osobom niezaznajomionym z niniejszymi instrukcjami; lokalne przepisy mogg ogranicza¢ dozwo-
lony wiek operatora.

Nie podtaczaj ani nie dotykaj uszkodzonego kabla, dopdki nie zostanie on odtgczony od gniazda
zasilania. Jesli kabel ulegnie uszkodzeniu podczas pracy, nalezy odtaczy¢ wtyczke od gniazda
zasilania. Zuzyty lub uszkodzony kabel zwieksza ryzyko porazenia pradem i powinien zosta¢
wymieniony przez personel serwisowy.

Nie nalezy mocno lub gwattownie naciskaé¢ produktu, poniewaz moze to spowodowac jego
uszkodzenie.
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* Aby zachowa¢ zgodno$¢ z wymogami dotyczacymi ekspozycji na fale radiowe, nalezy za-
chowa¢ odlegtos¢ 35 cm (13,8 cala) miedzy urzadzeniem a cztowiekiem.

+ OSTRZEZENIE: Do tadowania akumulatora nalezy uzywaé wytacznie odtaczanego zasilacza
dostarczonego z urzadzeniem.

1.2 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczace instalacji

* Nalezy unikac¢ instalowania stacji tadowania w miejscach, w ktérych mozna sie o nig po-
tknagé.

* Nie nalezy instalowa¢ stacji tadowania w miejscach, w ktérych istnieje ryzyko wystgpienia
stojacej wody.

* Nie wolno instalowac stacji tadowania, w tym zadnych akcesoriéw, w odlegtosci mniejszej
niz 60 cm (23,6 cala) od materiatow tatwopalnych. Nieprawidtowe dziatanie lub przegrzanie
stacji tadowania i zasilacza moze stanowi¢ zagrozenie pozarowe.

1.3 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczace eksploatacji

 Nie zblizaj dtoni ani stép do obracajacych sie ostrzy. Nie zblizaj dtoni ani stop do produktu
ani nie wsuwaj ich pod niego, gdy jest on witgczony.

* Nie wolno podnosi¢ ani przenosi¢ witgczonego produktu.

* Gdy w obszarze roboczym znajduja sie ludzie, zwtaszcza dzieci lub zwierzeta, zaparkuj
robota w stacji tadowania lub wytacz go.

* Upewnij sie, ze na trawniku nie ma zadnych przedmiotéw, takich jak kamienie, gatezie,
narzedzia lub zabawki. W przeciwnym razie ostrza moga ulec uszkodzeniu w kontakcie z
przedmiotem.

* Nie ktadZ zadnych przedmiotéw na produkcie ani na stacji tadowania.

e Nie uzywaj produktu, jesli przycisk STOP nie dziata.

 Unikaj kolizji produktu z ludzmi i zwierzetami. Jesli na drodze produktu znajdzie sig czto-
wiek lub zwierze, nalezy natychmiast przerwaé jego dziatanie.

» Zawsze wytaczaj produkt, gdy nie jest uzywany.

* Nie uzywaj produktu jednoczesénie ze zraszaczem wynurzalnym. Uzyj funkcji planowania,
aby zapewni¢, ze produkt i zraszacz wynurzalny nie beda dziataty w tym samym czasie.

* Nalezy unika¢ umieszczania kanatu potagczeniowego w miejscu instalacji zraszaczy wynu-
rzalnych.

* Nie uzywaj produktu w przypadku obecnoéci stojacej wody w obszarze roboczym, np. pod-
czas ulewnego deszczu lub gromadzenia sie wody.

* Nie ustawiaj robota do géry nogami.

1.4 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczace konserwacji

* Podczas konserwacji nalezy wytaczyé urzadzenie.

e Po umyciu nalezy upewnic¢ sie, ze produkt zostat umieszczony na ziemi w normalnym usta-
wieniu, a nie do géry nogami.

* Nie nalezy odwraca¢ produktu w celu wyczyszczenia podwozia. Ten $rodek ostroznosci jest
konieczny, aby zapobiec przedostawaniu sie wody do silnika, ktére mogtoby wptywa¢ na
jego normalne dziatanie.

* Przed przystapieniem do czyszczenia lub konserwacji stacji tadowania nalezy odtaczyé wtyczke
od stacji tadowania lub uzyé¢ urzadzenia blokujacego.

* Do czyszczenia produktu nie nalezy uzywa¢ myjki wysokociénieniowej ani rozpuszczalnikéw.

1.5 Bezpieczenistwo akumulatora

Akumulatory litowo-jonowe moga eksplodowa¢ lub spowodowaé pozar w przypadku ich

rozebrania, zwarcia, wystawienia na dziatanie wody, ognia lub wysokich temperatur. Nalezy
obchodzi¢ sie z nimi ostroznie, nie rozbiera¢ ani nie otwiera¢ akumulatora i unika¢ wszelkie-
go rodzaju niewtasciwych oddziatywan elektrycznych/mechanicznych. Przechowu;j z dala od

bezposredniego $wiatta stonecznego.
——
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* Nalezy uzywaé wytacznie tadowarki akumulatora i zasilacza dostarczonych przez producenta.
Uzycie nieodpowiedniej tadowarki i Zrédta zasilania moze spowodowa¢ porazenie pradem i/
lub przegrzanie. . ) . )

* NIE NALEZY PROBOWAC NAPRAWIAC ANI MODYFIKOWAC AKUMULATOROW! Proby naprawy
moga spowodowaé powazne obrazenia ciata w wyniku wybuchu lub porazenia pradem elek-
trycznym! Jesli dojdzie do wycieku, uwolnione elektrolity sg zrace i toksyczne.

* To urzadzenie zawiera akumulatory, ktére mogg by¢ wymieniane wytacznie przez wykwalifiko-
wane osoby.

1.6 Inne zagrozenia

Aby unikng¢ obrazen, podczas wymiany ostrzy nalezy nosi¢ rekawice ochronne.

1.7 Symbole i naklejki

OSTRZEZENIE -
Przed przystapieniem do obstugi urzadzenia nalezy przeczytaé instrukcje obstugi.

OSTRZEZENIE -
Podczas pracy nalezy zachowaé bezpieczng odlegto$¢ od urzadzenia.

OSTRZEZENIE -
Przed rozpoczeciem pracy przy urzadzeniu lub jego podnoszeniem nalezy wig-
czy¢ blokade.

OSTRZEZENIE -
Nie wolno jezdzi¢ na urzadzeniu.

OSTRZEZENIE -

Nie wolno wyrzuca¢ tego produktu jako zwyktego odpadu z gospodarstwa do-
mowego. Upewnij sig, ze produkt zostat poddany recyklingowi zgodnie z lokalny-
mi wymogami prawnymi.

OSTRZEZENIE -
Trzymaj rece i stopy z dala od tego obszaru, gdy tarcza tngca znajduje si¢ w po-
zycji koszenia z przesunigciem. Kontakt z ostrzami moze spowodowaé¢ powazne
obrazenia.

| @ 1o iop 2 O



c E Ten produkt jest zgodny z obowigzujgcymi dyrektywami UE.

Klasa llI

|| Przed tadowaniem przeczytaj instrukcje.

— Prad staty

|:| Klasa Il

PRZEZNACZENIE PRODUKTU

Produkt ogrodowy przeznaczony do koszenia trawnikéw przydomowych. Zostat on zaprojek-
towany z mysla o czestym koszeniu, dzigki czemu trawnik jest zdrowszy i wyglada lepiej niz
kiedykolwiek wczesniej. W zaleznosci od wielkosci trawnika, kosiarke mozna zaprogramowac
do pracy w dowolnym czasie lub z dowolng czestotliwoscia. Nie mozna jej uzywaé do kopania,
zamiatania ani odéniezania.

3

Niniejszym, Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. o$wiadcza, ze model urzadzenia radiowego
typu kosiarka MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 jest zgodny z dyrektywg 2014/53/UE. Petny
tekst deklaracji zgodnosci UE jest dostepny pod nastepujacym adresem internetowym: https://
www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Produkt jest zgodny z brytyjskimi przepisami PSTI; petny tekst deklaracji zgodnosci jest dostep-
ny pod nastepujagcym adresem internetowym: https://www.mova.tech/pages/statement-of-com-
pliance-for-uk-psti.

Szczegotowy instrukcje w postaci elektronicznej mozna znalez¢ na stronie https://www.mova.
tech/pages/user-manuals-and-fags.



2 Prezentacja produktu
2.1 Zawartos¢ opakowania

e e [/uuwuuwuu”
oy CCo—
(1) Pokrywa lidaru © Robot
© Wieza tadowania O Piyta podstawowa
(z kablem o dtugosci 10 m (32,8 stop)
© Zasilacz 0 Szczotka czyszczaca
@ Paliki 8 szt, klucz imbusowy O Zapasowe ostrza i sruby — po 36 szt.
© Srubokret (10} Instrukcja uzytkownika
@ Niestrzepiaca sie szmatka @ Skrocona instrukcja uzytkownika
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2.2 Oméwienie produktu

Przycisk stop

Gorna pokrywa =

Czujnik deszczu
Pokretto

LiDAR'

2 A Wyswietlacz

Kamera stereoskopowa

Styki tadowania

Schowek na Airtag

Tylne koto

Przegroda na
akumulator

Koto wielokierunkowe

Lampka tylna

Uchwyt

1: LiDAR pomaga uzyska¢ informacje o $rodowisku i utatwia ustalanie potozenia robota, unika-
nie przeszkédd oraz wykrywanie wody i brudu. Na podstawie testéw laboratoryjnych prze-
prowadzonych przez firme MOVA zasieg wykrywania (przy 100 kiloluksach) wynosi 30 m
(98,4 stopy) przy 10% wspodtczynniku odbicia i 70 m (229,7 stopy) przy 80% wspotczynniku
odbicia. Pole widzenia wynosi 360°.

2: Kamera stereoskopowa wykrywa przeszkody, granice trawnika i obecno$¢ ludzi. Kat widzenia
wynosi 120° (w poziomie), 75° (w pionie), 120° (po przekatnej). Rozdzielczos¢ wynosi 2 MP.

e
P
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Lampka tylna

Kolor Znaczenie
Czerwony ciggty Robot dziata normalnie lub jest w trybie gotowosci.
Czerwony pulsujacy Robot taduje sie na stacji tadowania.

Robot pracuje w trybie koszenia z przesunieciem, a jego
Czerwony ptynny tarcza tngca jest przesunieta w bok, co zapewnia doktad-
niejsze ciecie krawedzi.

Czerwony btyskajgcy o wyso-

kiej czestotliwosci Wystapit btad.

2.3 Wprowadzenie do ustugi Link

Ustuga Link zapewnia tgczno$¢ komoérkowa 4G i funkcjonalnoéé GPS.

e tacznos¢ z siecia 4G umozliwia zdalne monitorowanie stanu robota i inicjowanie zadan
koszenia bez potaczenia Wi-Fi.

* Wbudowany GPS pozwala $ledzi¢ lokalizacje robota w czasie rzeczywistym w Google Maps
za posrednictwem aplikacji i otrzymywa¢ powiadomienia, jesli porusza sie on poza wyzna-
czonym obszarem mapy.

Wtgczanie ustugi Link

Ustuga Link wtgcza sie automatycznie po wtgczeniu zasilania robota. Na wyswietlaczu robota i w
aplikacji pojawi sie ikona ,q Il potwierdzajgca pomyslne wtgczenie ustugi. Aby sprawdzi¢ status ustugi
Link i jej date wygasniecia, przejdz do Strona Urzadzenie > > Potaczenia > Ustuga Link.

Ustuga Link jest oferowana bezptatnie przez okres podany w sekcji Dane techniczne, poczgwszy od
momentu aktywacji. Aby przedtuzyc ustuge po jej wygasnieciu, nalezy skontaktowac sie z zespotem
obstugi posprzedaznej MOVA.

Uwaga:

e Ustuga Link zostanie zablokowana, jesli nie zostanie odnowiona w ciggu trzech miesiecy od jej wygasnie-
cia. Aby ponownie aktywowac ustuge, nalezy skontaktowac sie z zespotem obstugi posprzedaznej MOVA.
Ponowna aktywacja moze wigzac sie z optatami.

e Ustuga Link zostata zaprojektowana wytgcznie do uzytku z kosiarkami MOVA. Kazdy nieprawidtowy
stan wykryty w ustudze Link moze spowodowac zawieszenie ustugi. W takim przypadku nalezy skon-
taktowac sie z zespotem obstugi posprzedaznej MOVA, aby pomogt on w przywrdceniu ustugi.



2.4 Wprowadzenie do schowka na Airtag

Schowek na AirTag obstuguje AirTag lub inne urzadzenia $ledzace, ktére pomagajg zlokalizo-
wac i $ledzi¢ robota.

Uwaga: AirTag nie jest dotgczony do zestawu. Przygotuj wtasny.
Aby zainstalowac lub usung¢ AirTagi:

@ Wytacz robota. @ Zakryj LiDAR pokrywa ochronna.

© Ustaw robota na boku i oprzyj go bez- o Nacisnij klamre, aby wyja¢ uchwyt
piecznie o $ciane. Upewnij sie, ze wy$wie- AirTag.

tlacz, kamera i LiDAR nie sg doci$niete do

zadnej powierzchni.

© Wtoz AirTag do uchwytu lub wyjmij
AirTag z uchwytu.




3 Instalacja
3.1 Wybdr odpowiedniej lokalizacji

Umiesc stacje tadowania na rownej powierzchni w poblizu brzegu trawnika i w poblizu gniazdka
elektrycznego. Upewnij sie, ze lokalizacja spetnia nastepujgce wymagania:

* Obszar ma silny sygnat Wi-Fi.

Uwaga: Uzyj urzgdzenia mobilnego, aby sprawdzi¢ site sygnatu Wi-Fi w danej lokalizacji. Silny sygnat
Wi-Fi zapewnia stabilne potgczenie miedzy robotem a aplikacja.

» Grunt jest dos¢ miekki, aby zapewni¢ mozliwos¢ bezpiecznej instalacji palikow.

* Obszar koszenia znajduje sie na rownym terenie. Nachylenie moze spowodowac, ze robot stoczy sie
do tytu i utraci potgczenie.

~
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« Nalezy zachowac co najmniej 1 m (39,4 cala) wolnej przestrzeni bez przeszkod po lewej i prawej stronie

oraz przed stacjg tadowania.

o Trawa wokot lokalizacji jest krotsza niz 6 cm (2,4 cala).

o Jesli trawa jest wyzsza, nalezy najpierw skosic jg tradycyjng kosiarkg. Wysoka trawa moze utrudnic
robotowi powrot do stacji tadowania.

Vs

~

3.2 Instalacja stacji tadowania

© Wtoz wieze tadowania w ptyte podstawowg, az ustyszysz klikniecie.




@ Przymocuj ptyte podstawowa do podtoza za pomocg dostarczonych palikéw i klucza imbusowego

- N\

__4

@ Podtacz zasilacz do kabla przedtuzajgcego, a nastepnie do gniazdka. Zasilacz powinien znajdo-
wac sie co najmniej 30 cm (11,8 cala) nad ziemig.

Uwaga: Gdy dostepne bedzie zasilanie, dioda LED na stacji tadowania bedzie swieci¢ swiattem nie-
bieskim ciggtym.




© zdejmij pokrywe lidaru.

@ Umiesc robota w stacji tadowania, aby natadowa¢ akumulator. Upewnij sie, ze styki tadowania na
robocie i stacji tadowania sg prawidtowo ze sobg potgczone.

Uwaga:

« Lampka kontrolna pulsuje na zielono, gdy robot z powodzeniem taduje sie w stacji tadowania.

o Jesli chcesz zastosowac garaz dla dodatkowej ochrony, skorzystaj z odpowiedniego garazu MOVA
dostepnego w lokalnych sklepach lub w Internecie. Korzystanie z garazu innego niz MOVA moze po-
wodowac problemy podczas tadowania.

~
Green Light
m
J
Dioda LED na stacji tadowania
Kolor swiatta diody LED Znaczenie

Czerwony ciggty/btyskajacy

1. Wystgpit problem ze stacjg tadowania (np. problem z natezeniem
lub napieciem tadowania).

2. Robot dokuje w stacji tadowania, ale tadowanie przebiega nie-
prawidtowo (na przyktad na stykach tadowania wystgpito zwar-
cie).

Niebieski ciggty

Stacja tadowania otrzymuje zasilanie. Robot nie znajduje sie na
stacji tadowania.

Zielony pulsujgcy

Robot taduje sie na stacji tadowania.

Zielony ciggty

Robot dokuje do stacji tadowania i:

1. Jest w petni natadowany lub

2. Nie taduje sie, poniewaz aktualna godzina wykracza poza wyzna-
czony okres tadowania.

=)




4 Przygotowanie do pierwszego uzycia

4.1 Zapoznanie sie z panelem sterowania

Panel sterowania wewngatrz gornej pokrywy udostepnia nastepujgce funkcje.
e Tryby: Przetgczanie miedzy koszeniem catego obszaru i koszeniem krawedzi.

e Plan: Wyswietlanie i wtgczanie/wytgczanie ,Planu wiosenno-letniego” i ,Planu jesienno-zimo-

wego” .

o Ustawienia: dostep do elementow konfiguracji koszenia, takich jak wydajnos¢ koszenia, wysokos¢
koszenia, wysokos¢ omijania przeszkod i ochrona przed deszczem/mrozem. Mozna rowniez zarzg-

dzac elementami konfiguracji robota, w tym kodem PIN, gtosnoscig, jezykiem itp.
Uwaga: Funkcje mogg by¢ aktualizowane w zaleznosci od wersji oprogramowania.

Wyswietlacz

e

Wtaczanie/wytaczanie zasilania

@ % = il &=

S S ©

Mode Sche... Setting

Press D] to start all

~

Start
~ Pokretto
Wstecz @ @ HOME
- J
Wyswietlacz
lkona Stan
@' Poziom natadowania akumulatora (Pokazuje aktualny poziom natadowania aku-
mulatora.)
T tadowanie (robot pomyslnie dokuje sie w stacji tadowania.)
* Bluetooth (robot jest potgczony z aplikacjg przez Bluetooth.)
/,'.\\ Wi-Fi (robot jest potgczony z aplikacjg za posrednictwem sieci Wi-Fi.)
.|I|| Ustuga Link (ustuga Link jest aktywna.)
@ Plan (na dzis zaplanowane jest zadanie i nie zostato jeszcze rozpoczete.)
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Przyciski

Przycisk

Funkcja

Zasilanie ()

Nacisnij i przytrzymaj (|) przez 2 sekundy, aby wtgczy¢ robota.

Aby wytgczy¢ robota, upewnij sie, ze znajduje sie on poza stacjg tadowania.
Nacisnij i przytrzymaj (') przez 2 sekundy, a nastepnie wprowadz kod PIN w
celu potwierdzenia.

Aby rozpoczgc koszenie catego obszaru lub wznowi¢ wstrzymane zadania, naci-

Start Dl $nij przycisk |, a nastepnie zamknij gérng pokrywe robota, aby potwierdzic.
HOME O Aby odesfac’ robota z povyrotem d(.). stt’acji tadowania w celu na{adowgnia, .n'aci—
$nij przycisk ¥, nastepnie zamknij gérng pokrywe robota, aby potwierdzic.
Wstecz O Aby przejs¢ o jeden poziom wyzej w menu, nacisnij przycisk O .
Aby potwierdzi¢ wybér w menu, nacisnij pokretto.
Pokretto Aby witgczy¢ tryb parowania Bluetooth, nacisnij i przytrzymaj pokretto przez 3

sekundy.

Aby poruszac sie po menu, obracaj pokretto w prawo/w lewo.

Start + Wstecz

Aby zresetowac robota, nacisnij i przytrzymaj przez 3 sekundy przycisk >l oraz
przycisk O .

HOME + Naciénij i przytrzymaj przez 3 sekundy przycisk () i przycisk O, aby przejs¢ do
Wstecz strony O w Ustawieniach. Strona ,0” zniknie w ciggu 5 sekund.
Stop Nacisnij przycisk Stop , aby zatrzymac robota. Aby wznowi¢ dziatanie, na panelu

sterowania nalezy wprowadzi¢ kod PIN.

4.2 Ustawienia poczagtkowe

Zanim robot bedzie gotowy do pracy, nalezy wprowadzi¢ podstawowe ustawienia.

4.2.1 Ustawianie jezyka i kodu PIN

@ Otworz gérng pokrywe robota.




@ Nacisnij i przytrzymaj przez 2 sekundy przycisk (') na panelu sterowania, aby wtgczyc robota.
Uwaga: Robot wtgcza sie automatycznie po zadokowaniu w stacji tadowania.

© Wybierz preferowany jezyk
Wybierz jezyk, obracajgc pokretto zgodnie z ruchem wskazéwek zegara, aby przejs¢ w dot albo w
kierunku przeciwnym, aby przejs¢ w gore. Nacisnij pokretto, aby potwierdzic.

@ Ustawianie kodu PIN

a. Obracajgc pokrettem, wybierz cyfre od 0 do 9.
Obré¢ zgodnie z ruchem wskazéwek zegara, aby zwiekszy¢ cyfre albo w kierunku przeciwnym, aby
j@ zmniejszyc.

b. Naciénij pokretto, aby potwierdzi¢ i przejs¢ do ustawiania nastepnej cyfry.

. (Opcjonalnie) Aby zmodyfikowa¢ poprzednig cyfre, obrd¢ pokretto w kierunku przeciwnym do ru-
chu wskazéwek zegara, az cyfra zmieni sie na 0, a nastepnie obré¢ je jeszcze raz.

Wazne: Nie ustawiaj kodu PIN na ,0000" .

Set PIN Set PIN

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

d. Wprowadz ponownie kod PIN, aby zakonczy¢ ustawianie kodu PIN.
Uwaga: Po ustawieniu kodu PIN mozna go zaktualizowa¢ w dowolnym momencie, przechodzgc do
opcji Ustawienia > Zmien kod PIN w aplikacji lub wybierajgc Ustawienia > Zmien PIN na wyswietlaczu.

e
P
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4.2.2 Podtaczenie robota do Internetu

Przed konfiguracjq sieci:
« Upewnij sie, ze robot i urzgdzenie mobilne znajdujg sie w tej samej sieci Wi-Fi.
o Upewnij sie, ze urzgdzenie mobilne znajduje sie w odlegtosci do 10 m (32,8 stopy) od robota.

o Witgcz funkcje Bluetooth w urzgdzeniu mobilnym.

@ zeskanuj kod QR, aby pobra¢ aplikacje MOVAhome na urzgdzenie mobilne.
Mozesz rowniez pobrac aplikacje MOVAhome z App Store lub Google Play.

Download on the
App Store
A\, Get it on
LUB p* Google Play

G, MOVAhome }

@ Otworz aplikacje MOVAhome, utwarz konto i zaloguj sie.
©) Potacz sie za pomocg jednej z nastepujgcych metod:
o Zeskanuj kod QR: Przejdz do # Urzadzenie i kliknij . Zeskanuj, aby potaczyé. Zeskanuj kod QR
znajdujgcy sie wewngtrz gornej pokrywy robota, aby nawigzac potgczenie.

 Dodaj recznie: Przejdz do # Urzadzenie i kliknij 4 Dodaj. Nastepnie wybierz model robota, z ktérym

chcesz sie potgczyc.
e Automatyczne wykrywanie: robot wyszukuje urzgdzenia znajdujgce sie w poblizu. Stuknij robota na

liscie wykrytych urzgdzen, aby sie z nim potgczyc.
O Aby dokonczy¢ potgczenie z siecig Wi-Fi, postepuj zgodnie z instrukcjami w aplikacji.

Wazne:
e Uzyj sieci jednopasmowej o czestotliwosci 2,4 GHz.
« Upewnij sie, ze Twoja sie¢ Wi-Fi nie ma wtgczonej zapory sieciowej i nie jest szyfrowana. W przeciwnym

razie konfiguracja sieci moze sie zakonczyc¢ niepowodzeniem.
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© Nacisnij i przytrzymaj pokretto na panelu sterowania przez 3 sekundy. Robot przejdzie w tryb
parowania Bluetooth.

MOVA

@ Postepuj zgodnie z instrukcjami wy$wietlanymi w aplikacji, aby dokofczy¢ parowanie.
Uwaga: Ustuga Link umozliwia zdalne sterowanie bez Wi-Fi, ale dla uzyskania najlepszego dziatania
zaleca sie potgczenie Wi-Fi.

4.2.3 Inne ustawienia

0Odtaczanie robota

Po pomyslnym sparowaniu robot jest automatycznie powigzany z kontem MOVAhome. Kazde urzg-
dzenie moze by¢ powigzane tylko z jednym kontem. Nie moze by¢ ono powigzane jednoczesnie z
innym kontem.

Aby sparowac robota z nowym kontem, najpierw musisz anulowac istniejgce powigzanie robota. Aby
anulowac powigzanie:

1. Otworz aplikacje MOVAhome. Przejdz do f Urzadzenie.

2. Znajdz nazwe swojego robota. Jesli masz kilka robotéow powigzanych z Twoim kontem MOVAhome,
przesun palcem w lewo lub w prawo, aby przejsc do strony robota, ktérg chcesz edytowac.

3. Dotknij nazwy robota w lewym gérnym rogu.

4. Wybierz Usun.

Uwaga: Po usunieciu robota z konta MOVAhome wszystkie dane uzytkownika uzyskane z robota zostang
usuniete z serwera.

Udostepnianie robota
1. Dotknij nazwy robota w lewym gdérnym rogu.
2. Wybierz opcje Udostepnianie urzgdzenia.

Wyloguj sie i usun konto
1. Przejdz do & Ja > Ustawienia > Ogélne > Konto.
2. Wybierz opcje Wyloguj sie lub Usun konto.

Resetowanie robota

Po zresetowaniu robota do ustawien fabrycznych wszystkie dane zapisane w robocie zostang usunie-

te. Mozesz zresetowac robota na jeden z ponizszych sposobéw:

o Nacisnij jednoczesnie i przytrzymaj przez 3 sekundy przyciski Rozpocznij i Wré¢ na panelu sterowa-
nia.

e Przejdz do Ustawien i wybierz Zresetuj robota na wyswietlaczu.

e
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5 Mapowanie ogrodu

Wazne: Przed mapowaniem nalezy sprawdzi¢, czy:
e Poziom natadowania akumulatora robota przekracza 50%.
* Ostona lidaru jest zdjeta.

e GoOrna pokrywa jest zamknieta.
¢ Robot prawidtowo dokuje sie w stacji tadowania.

- N\

5.1 Tworzenie wirtualnej granicy

Przed rozpoczeciem procesu mapowania nalezy pamietac o nastepujgcych kwestiach:
e Podczas procesu mapowania nalezy poruszac sie w odlegtosci 5 m (16,4 stopy) za robotem.

4 )




e Robot moze poruszac sie po zboczach o nachyleniu do 80% (38,7° ). Jednakze, aby uzyskac lepsze
wyniki koszenia, zaleca sie utrzymywanie nachylenia obszaréw roboczych ponizej 45% (24°).

-

Uwaga: Jesli granica zostanie ustawiona na zboczach o nachyleniu wiekszym niz 45 % (24° ), robot

moze nieznacznie zsungc sie poza granice.

o W przypadku obszaréw wezszych niz 1 m (39.4") nalezy ustawi¢ je jako sciezki, aby umozliwi¢ robo-
towi przejazd. Szczegoty mozna znalez¢ w sekcji Wyznacz $ciezke.

o Jesli trawnik znajduje sie ponad 6 cm (2,4 cala) wyzej niz sgsiednie podtoze, nalezy utrzymy-
wac robota w odlegtosci co najmniej 10 cm (3,9 cala) od krawedzi. Jesli trawnik jest zréwnany
z sgsiadujgcym podtozem, robot moze przekroczy¢ jego obwdd w celu uzyskania optymalnych
rezultatéw koszenia wzdtuz krawedzi.

Vs

« Upewnij sie, ze katy skretu sg wieksze niz 90° . Kgty mniejsze niz 90° mogg utrudniac robotowi wyko-
nanie estetycznego koszenia.
4
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Rozpocznij mapowanie:
1. Dotknij opcji Rozpocznij mapowanie w aplikacji, a robot sprawdzi swoj status i przeprowadzi kali-

bracje.

S p ~
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Ostroznie: Urzgdzenie automatycznie opusci stacje tadowania w celu przeprowadzenia kalibracji.

Zachowaj ostroznosc.
2. Poprowadz robota zdalnie do krawedzi trawnika i dotknij opcji Ustaw punkt poczatkowy, aby usta-

li¢ punkt poczatkowy dla granicy.

4 N\
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3. Zmapuj obszar roboczy. Obstugiwane sg nastepujgce dwie metody.
e Zdalne sterowanie robotem w celu prowadzenia go po obwodzie trawnika i wyznaczenia obszaru

roboczego.
* Witgczenie tryb automatycznego wykrywania granicy w celu zmapowania obszaru roboczego. Dzieki

zaawansowanemu algorytmowi sztucznej inteligencji robot moze wyznaczac granice bez konieczno-

Sci recznego prowadzenia.
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Wazne:
e Tryb Automatyczne wykrywanie granic wymaga wyraznych granic trawnika i powinien by¢ uzywany

w swietle dziennym, aby zapewni¢ odpowiednig widocznos$¢. Nalezy unikac korzystania z tej funkcji

w warunkach stabego oswietlenia lub w deszczu.
e Zalecamy podgzanie za robotem podczas korzystania z trybu automatycznego wykrywania granic.

Jesli robot nie wykryje prawidtowo granic, mozna wyjsc z trybu automatycznego wykrywania granic i

w dowolnym momencie przetgczyc sie na zdalne sterowanie.
e Sprawdz, czy kamera przednia robota jest czysta i czy nie jest zastonieta.

=0



4. Gdy robot powrdci do miejsca w odlegtosci 1 m (39,4 cala) od punktu poczgtkowego, mozna do-

tkng¢ przycisku Domknij granice, aby zakonczy¢ ustawianie granicy.
T 880 % =+ ol

5. (Opcjonalnie) Edytuj mape.

Mozesz rowniez przejsc do Strona Urzgdzenie > & > Edytuj, aby skorygowac mape po zakonczeniu

mapowania.

1o &

@ Ustaw strefe wytaczong

Chociaz robot moze automatycznie omijac przeszkody, nadal konieczne jest ustawienie obszaréw ryzyka
upadku, takich jak baseny i piaskownice, jako stref wytgczonych. Obiekty, ktdre chcesz chronic (takie jak
kwietnik, trampolina, grzgdka warzywna lub odstoniety korzen drzewa) ustaw jako strefy wytgczone.

@ Dodawanie lub rozszerzanie stref
* Aby utworzyc wiecej stref
Jesli trawnik jest rozdzielony drogami lub masz kilka odizolowanych trawnikéw, mozesz tworzy¢ do-

datkowe obszary robocze.
Uwaga: Jesli w ogrodzie sg kamienne sciezki, wyznacz je jako oddzielne strefy. Nastepnie narysuj
sciezki tgczgce, aby robot mogt poruszac sie miedzy strefami.

@80 » = .l < . Sty (3 @go. ¥ = ol
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= Rozszerzanie istniejgcych stref
Istniejgcg strefe mozna rozszerzy¢, tworzgc obszar, ktéry ma zosta¢ w niej uwzgledniony. Jesli oba

obszary naktadajg sie na siebie, zostang automatycznie potgczone.
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© Wyznacz sciezke

W przypadku oddzielonych stref nalezy utworzyc tgczgcq je éciezke. Oddzielne strefy bez sciezki
bedg dla robota niedostepne.

Uwaga: Domyslnie robot porusza sie tylko po sciezce, nie koszgc przy tym trawy.

Wazne: Jesli trawnik jest rozdzielony przejsciami wyzszymi niz 6 cm (2,4 cala), umies¢ obiekt o nachy-
leniu rownym wysokosci przejscia (np. pochylnie).

e N .
= taczenie dwadch oddzielonych od siebie stref roboczych

W przypadku oddzielonych obszardéw nalezy utworzyc tgczgce je Sciezki. W przeciwnym razie bedg one
dla robota niedostepne.

Wazne: Upewnij sie, ze poczgtek i koniec Sciezki znajdujg sie w obszarze roboczym.

< - Bo0. m = )
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= tgczenie obszaru roboczego ze stacjg tadowania

Jesli stacja tadowania nie znajduje sie w obszarze roboczym, nalezy utworzyc sciezke tgczgcg jg z ob-

szarem roboczym.

Wazne:

« Upewnij sie, ze jeden koniec znajduje sie wewngtrz obszaru roboczego, a drugi przed stacjg tadowania.
Zaleca sie wyrownanie Sciezki ze stacjg tadowania.

o Podczas tworzenia sciezek tgczacych obszar roboczy ze stacjg tadowania nie nalezy zdalnie dokowac
robota w stacji tadowania. W przeciwnym razie LiDAR moze zostac zastoniety, co moze spowodowac
niepowodzenie mapowania.

/
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O Rozdzielanie i scalanie stref

Podziel strefe na mniejsze strefy lub potgcz podzielone strefy w wiekszg strefe.

< e @80 ¥
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6. Nacisnij Ukoricz mape.
Wazne:

~
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« Nie przesuwaj recznie robota podczas tworzenia granicy, poniewaz moze to spowodowac niepowo-

dzenie mapowania.

e Porozpoczeciu mapowania nie dokuj zdalnie robota w stacji tadowania, dopdki proces mapowania
nie zostanie ukonczony. W przeciwnym razie LiDAR moze zostac zastoniety, co moze spowodowac

niepowodzenie mapowania.
5.2 Dodawanie drugiej mapy

Funkcja podwajnej mapy zostata zaprojektowana z myslg o sytuacjach, w ktdrych robot nie moze

samodzielnie przemieszczac sie miedzy oddzielnymi trawnikami lub gdy konieczne jest korzystanie z

wiecej niz jednej mapy.

Utworzenie drugiej mapy moze byc¢ konieczne, jesli:

« Nie mozna potgczy¢ trawnikow z przodu i z tytu domu.
e Istnieje znaczna roznica wysokosci miedzy obszarami trawnika.

e Masz kilka nieruchomosci, ale tylko jednego robota.
e Obszar trawnika jest zbyt duzy na pojedynczg mape.
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Uwaga: Jesli trawniki sg potgczone i mieszczg sie w zakresie mozliwosci robota, nalezy zamiast tego

uzy¢ konfiguracji wielostrefowej.

Aby zmapowac drugi trawnik:

Zone A

Zone D
Zone E




Aby zmapowac drugi trawnik:
1. Przygotuj stacje tadowania.

« Jesli zakupiono drugg stacje tadowania, nalezy zainstalowac jg na drugim trawniku.

= Jesli nie, przenies$ robota i jego stacje tadowania recznie, aby rozpoczg¢ mapowanie drugiego
trawnika.

2. Przejdz do Strona Urzadzenie > & i nacisnij Dodaj mape w aplikacji MOVAhome, aby utworzy¢
drugg mape.

3. Po ukonczeniu drugiej mapy mozesz przetgczac sie miedzy mapami za pomocg funkgji > Uzyj.

o1 FET o1 il -

Uwaga:

« Po przetgczeniu mapy zostang zastosowane plany i ustawienia koszenia biezgcej mapy.

» Dla wiekszej wygody mozna zakupi¢ dodatkowg stacje tadowania do zainstalowania na drugiej mapie. Dzig-
ki oddzielnej stacji tadowania zainstalowanej na drugiej mapie, wystarczy recznie przenosi¢ robota miedzy
dwiema mapami.

6. Obstuga

6.1 Rozpoczecie koszenia po raz pierwszy

Wskazéwki przed koszeniem:

o Uzyj tradycyjnej kosiarki, aby skosi¢ trawe na wysokos$¢ nie wiekszg niz 12 cm (4,7 cala).

e Usun z trawnika przeszkody, w tym gruz, sterty lisci, zabawki, druty i kamienie. Upewnij sie, ze pod-
czas koszenia przez robota na trawniku nie przebywajg dzieci ani zwierzeta.

o Wypetnij dziury w trawniku.

e Z wyprzedzeniem ustaw w aplikacji preferencje koszenia (takie jak wydajnosc koszenia, wysokos¢ koszenia i
kierunek koszenia).




a) Uruchomienie za pomocg panelu sterowania

1 Otworz gorng pokrywe robota.

3. Obro¢ pokretto, aby wybrac tryb koszenia.

Edge
Mowing

Press [ to start all

£ Bt am

All Edge
Mowing Mowing

Press [ to start all




4. Nacisnij przycisk >l i zamknij gorng pokrywe robota, aby potwierdzi¢. Robot opusci stacje tadowa-
nia i rozpocznie koszenie catego obszaru.

b) Uruchomienie za pomocg aplikacji
1. Otworz aplikacje.
2. Wybierz tryb koszenia i dotknij opcji Rozpocznij koszenie, aby rozpoczgc koszenie.

6.2 Koszenie trawnika przy uzyciu podwoéjnych map

1. Recznie przenies robota na mape obszaru, ktéry chcesz skosic.

2. Przed rozpoczeciem koszenia wybierz w aplikacji odpowiednig mape.

Uwaga: Po przetgczeniu mapy zostang zastosowane plany i ustawienia koszenia biezgcej mapy.
Jak radzi¢ sobie z niskim poziomem natadowania akumulatora lub problemami z tadowaniem?

W przypadku zadan z tylko jedng stacjg tadowania, jesli stacja tadowania nie zostanie recznie prze-
niesiona wraz z robotem na drugg mape, robot moze zuzy¢ akumulator i wyswietli¢ komunikat o
btedzie tadowania, poniewaz nie moze zlokalizowa¢ stacji tadowania. Aby rozwigzac ten problem,
wykonaj nastepujgce kroki:

a. Recznie przenies robota na mape ze stacjg tadowania w celu natadowania.

b. Po natadowaniu przenies$ robota na pierwotng mape. Urzgdzenie automatycznie wznowi koszenie.
Wazne: Podczas tego procesu nie nalezy zmienia¢ mapy w aplikacji. Dzieki temu robot zapamietuje
swojg ostatnig pozycje i moze kontynuowac prace w miejscu, w ktorym jg zakonczyt.

c. W razie potrzeby powtarzaj te czynnosci, az caty trawnik zostanie skoszony.
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6.3 Wstrzymanie

Aby wstrzymac biezgce zadanie koszenia, mozna nacisngc przycisk Stop na robocie lub dotkng¢ opgcji
Wstrzymaj w aplikacji.

Uwaga: Po nacisnieciu przycisku Stop robota nie mozna uruchomic bezposrednio z aplikacji. Aby
wznowi¢ dziatanie, wprowadz kod PIN na panelu sterowania.

LUB \% - 55

6.4 Wznow
Aby wznowi¢ zadanie, gdy robot zostanie wstrzymany, nacisnij przycisk >l , a nastepnie zamknij

gorng pokrywe robota, aby potwierdzi¢. Robot wznowi poprzednie zadanie koszenia. Mozesz tez
dotkngc opcji Kontynuuj w aplikacji, aby wznowic¢ zadanie koszenia.

LUB

6.5 Powrot do stacji tadowania

Aby odestac robota do stacji tadowania:

1. Nacisnij O na panelu sterowania.

2. Potwierdz, aby wstrzymac lub anulowac biezgce zadanie.

3. Zamknij gérng pokrywe robota, aby potwierdzi¢. Robot automatycznie powrdci do stacji tadowania w
celu natadowania.

Robote mozna réwniez wystac z powrotem w aplikacji.

)
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Pause task and return
End task and return




7 Aplikacja MOVAhome
Gdzie mozna dowiedziec sie wiecej

Aplikacja MOVAhome to wiecej niz pilot zdalnego sterowania. Aplikacja umozliwia wiele czynnosci:
zdalne wprowadzanie réznych ustawien, korzystanie z roznych trybow koszenia i dostosowywanie
planéw koszenia.

7.1 Ustawienia koszenia

Lokalizacja w

Funkcja aplikacji Opis
Strona Urzgdzenie > | Robot oferuje rozne tryby koszenia. Za pomocg aplikacji
Tryby kosze- Pole wyboru trybu | mozna przetgczac sie miedzy trybami, w tym koszeniem
nia w lewym gornym catego obszaru, koszeniem strefowym, koszeniem krawe-
rogu dzi, koszeniem punktowym i trybem recznym.
Po ukonczeniu pierwszej mapy robot automatycznie
tworzy dwa tygodniowe plany koszenia w zaleznosci od
wielkosci trawnika: ,,Plan wiosenno-letni” i ,Plan je-
. sienno-zimowy" . Dzieki funkcji planu mozna catkowicie
Plan Strona Udzenle > | powierzy¢ codzienne koszenie robotowi. Wystarczy tylko

regularnie konserwowac robota.

Uwaga: Jesli obawiasz sie, ze robot moze przeszkadzac
Tobie lub Twoim sgsiadom, gdy pracuje autonomicznie w
okresélonych godzinach, mozesz przejs¢ do Ustawien > Nie
przeszkadzac i ustawic¢ czas Nie przeszkadzac w aplikacji.

Spersonalizuj swoj trawnik, dodajgc ksztatty. Zdefiniowa-
ne ksztatty zostang wytgczone z koszenia we wszystkich
trybach koszenia. Mozesz modyfikowac ich potozenie,
rozmiar lub usuwac je w Ksztattach.

Strona Urzadze-
nie > & > Edytuj >
Ksztatty

Ksztatty ko-
szenia

. Tarcza tngca UltraTrim ™ zostata zaprojektowana tak, aby
Tarcza tngca St_{'ﬂ‘a Urzadzenie > | przesuwac sie w bok, gdy dociera do krawedzi trawnika,
UltraTrim ™ 7=+ > UltraTrim ™ zapewniajac czystsze ciecie. Szczegotowe instrukcje ob-
stugi mozna znalez¢ w aplikacji MOVAhome.

7.2 Funkcje ochrony przed warunkami atmosferycznymi

Jesli obawiasz sie, ze niekorzystne warunki pogodowe mogg wptyng¢ na koszenie, mozesz wtgczy¢
nastepujgce funkcje ochrony przed warunkami atmosferycznymi na Strona Urzgdzenie > w aplikacji.

Funkcja Opis

Gdy funkcja ta jest wtgczona, robot automatycznie wstrzymuje koszenie i po-
wraca do stacji tadowania, gdy pada deszcz. W aplikacji mozna ustawic czas
Ochrona przed ochrony przed deszczem.

deszczem Uwaga: Koszenie mokrej trawy moze spowodowac uszkodzenie trawnika. Za-
leca sie wydtuzenie czasu ochrony, aby trawa mogta wyschng¢ przed ponow-
nym koszeniem.

Koszenie w temperaturach ponizej 0° C (32° F) moze spowodowac trwate uszko-
dzenie trawnika. Ze wzgleddéw bezpieczenstwa akumulator nie bedzie tadowany.
Aby chronic¢ trawnik i robota, mozna wtgczyc funkcje ochrony przed mrozem.
Po wtgczeniu tej funkcji robot automatycznie wstrzymuje koszenie i powraca
do stacji tadowania, gdy temperatura spadnie ponizej 0° C (32° F), i wznawia
koszenie, gdy temperatura wzrosnie powyzej 0° C (32° F) i robot moze nor-
malnie sie tadowac.

Ochrona przed
mrozem

=_—8
—
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7.3 Funkcje antykradziezowe i bezpieczenstwa

W tej sekcji omowiono funkcje antykradziezowe i bezpieczenstwa robota, w tym alarmy dotyczgce
utraty kontaktu z podtozem lub poruszania sie poza mapgq, sledzenie lokalizacji w czasie rzeczywi-
stym, alerty o obecnosci ludzi oraz blokade rodzicielskg, zapobiegajgcg niezamierzonemu urucho-
mieniu.

Aby wtaczy¢ funkcje antykradziezowe i bezpieczenstwa, przejdz do Strona Urzadzenie > w aplikacji.

Funkcja Opis

Gdy ta funkcja jest wtgczona, alarm wtgczy sie natychmiast po podniesieniu
robota, a robot zostanie zablokowany. Aby wznowi¢ dziatanie, nalezy naj-
pierw wprowadzi¢ kod PIN na robocie.

Alarm podniesie-
nia robota

Alarm w przypad-
ku wyjechania
poza obreb mapy

Gdy funkcja jest wtgczona, robot zostanie zablokowany i alarm zostanie na-
tychmiast uruchomiony, jesli znajdzie sie poza mapg.

Lokalizacjaw
czasie rzeczywi-
stym

Gdy ta funkcja jest wtgczona, obecng lokalizacje robota mozesz sprawdzi¢ w
Google Maps.

Wykrycie obecno- | Po wtaczeniu tej funkcji robot powiadomi cie po wykryciu obecnosci cztowie-

sci ludzi ka.
Blokada rodzi- Po wtgczeniu tej funkcji robot zostanie zablokowany. Wtacz te funkcje, jesli
cielska obawiasz sie mozliwosci obstugiwania robota przez dzieci.

Uwaga: Funkcje alarmu w przypadku wyjechania poza obreb mapy i lokalizacji w czasie rzeczywistym
sg dostepne tylko po aktywowaniu Ustugi Link.

7.4 Funkcje TrueGuard

Ten robot umozliwia pilnowanie ogrodu dzieki obrazowi wideo w czasie rzeczywistym i patrolowaniu
okreslonych miejsc za posrednictwem aplikacji.

Funkcja Opis

Obraz wideo w
czasie rzeczywi-
stym

Stuknij °| aby wyswietli¢ obraz wideo na zywo z kamera przednia robota,
umozliwiajgcy monitorowanie ogrodu w dowolnym miejscu i czasie.

Gdy robot jest w trybie gotowosci, mozna wystac go do patrolowania okre-
Patrolowanie Slonych granic lub miejsc w ogrodzie za posrednictwem aplikacji. Aby uzyskac
dostep do tej funkgji, przejdz do > Patrolowanie.

7.5 tadowanie
Ustawienia tadowania mozna dostosowac na Stronie Urzadzenie > > tadowanie.

7.5.1 Niestandardowy okres tadowania

Funkcja niestandardowego okresu tadowania umozliwia ustawienie okresu tadowania robota na okre-
slone godziny. Po wtgczeniu tej funkcji robot taduje sie do bezpiecznego poziomu natadowania akumu-
latora, gdy poziom natadowania akumulatora jest niski i gdy nie sg wykonywane zadne zadania kosze-
nia, oraz taduje sie catkowicie tylko w wyznaczonym okresie tadowania.
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7.5.2 Kontrola poziomu natadowania akumulatora

= Poziom natadowania akumulatora do automatycznego tadowania: Ustaw poziom natadowania,
przy ktérym robot automatycznie powréci do stacji tadowania.

= Poziom natadowania akumulatora do wznowienia zadan: Ustaw poziom akumulatora, przy ktorym
robot automatycznie wznawia niedokoriczone zadania koszenia.

Uwaga: Zespot programistow MOVA bedzie stale przeprowadzat aktualizacje OTA (zdalna aktualiza-

cja) oraz konserwacje oprogramowania wbudowanego i aplikacji. Sprawdz powiadomienia o aktuali-

zacjach lub wtgcz funkcje automatycznej aktualizacji, aby aktualizowa¢ oprogramowanie wbudowa-

ne i aplikacje oraz korzysta¢ z wiekszej liczby funkcji.

8 Konserwacja

Aby zapewnic lepszg wydajnosc¢ i zywotnosc robota, nalezy go regularnie czysci¢ i wymieniac zuzyte
czesci zgodnie z nizej podang czestotliwoscia:

Czesc Czestotliwos¢ wymiany
Ostrza Co 6-8 tygodni lub czesciej
Szczotka czyszczgca Co 12 miesiecy lub czesciej

Uwaga:
o Pozostaty czas pracy ostrzy i szczotki czyszczgcej mozna sprawdzi¢, przechodzgc do Strony Urzg-

dzenie > > Materiaty eksploatacyjne i konserwacja w aplikacji. Po wymianie materiatow eksploata-
cyjnych zgodnie z monitem przejdz do strony szczegotow materiatu eksploatacyjnego i dotknij opcji
Wymienitem, aby zresetowac licznik czasu.

o Jesli masz w ogrodzie obszary wyznaczone do rutynowego czyszczenia i serwisowania robota, mozesz
ustawi¢ na mapie punkty konserwacji, przechodzgc do Strona Urzgdzenie >E> Przejdz do punktu konser-
wacji > Edytuj punkt. Po ustawieniu punktdw konserwacji mozna po prostu nacisngc przycisk Go i skierowac
robota do wyznaczonych lokalizacji w celu tatwego serwisowania.

8.1 Czyszczenie

Regularnie czys¢ robota, aby zapobiec gromadzeniu sie scinkéw trawy i brudu oraz zapychaniu tarczy
tngcej i kot napedowych, co moze wptywac na wydajnosc¢ koszenia, dokowania i przemieszczania.
Zalecamy korzystanie z zestawu czyszczgcego, dostepnego w lokalnych sklepach lub w Internecie.

/\ Ostrzezenie: Przed czyszczeniem nalezy wytgczy¢ robota i odtgczy¢ stacje tadowania.



* Obudowa, podwozie i tarcza tnaca:

1. Wytgcz robota. 2. Zakryj LiDAR pokrywg ochronng.

MOVA

3. Ustaw robota na boku i oprzyj go bezpiecz- 4. Oczys¢ obudowe, tarcze tngcg i podwozie
nie o sciane. Upewnij sie, ze wyswietlacz, zZa pomocg weza.

kamera i LIDAR nie sg docisniete do zadnej

powierzchni.

/\ Ostrzezenie: Podczas czyszczenia podwozia nie nalezy dotykac ostrzy. Podczas czyszczenia
nalezy nosic¢ rekawiczki.

Ostroznie: Do czyszczenia nie nalezy uzywac myjki wysokocisnieniowej. Do czyszczenia nie nalezy
uzywac detergentow.

5. Ostroznie wyczys¢ czujnik LiDAR niestrzepigcg sie szmatkg.




« Styki tadowania i kamera przednia:

Za pomocg czystej szmatki wytrzyj styki tadowania na robocie i stacji tadowania, a takze wyczys¢
kamera przednia. Po czyszczeniu nalezy utrzymywac styki tadowania i kamera przednia w stanie
suchym.

« Kota napedowe:
Usuwaj btoto z kot za pomocg szczotki, aby zapewnic¢ dobrg przyczepnosc.

8.2 Wymiana podzespotow

« Wymiana ostrzy

Aby zachowac ostrosc ostrzy, nalezy je regularnie wymieniac. Zaleca sie wymiane ostrzy co 6-8 tygo-
dni lub czesciej. Nalezy uzywac wytgcznie oryginalnych ostrzy MOVA.

Uwaga: Wymien wszystkie dwanascie ostrzy jednoczesnie, aby zapewnic¢ zrownowazony system tng-
cy.

1. Wytgcz robota. 2. Zakryj LiDAR pokrywg ochronng.

MOVA




3. Ustaw robota na boku i oprzyj go bez- 4. Poluzuj Srubki za pomocg $rubokreta krzyza-
piecznie o $ciane. Upewnij sie, ze wyswie- kowego.
tlacz, kamera i LIDAR nie sg docisniete do
zadnej powierzchni.

5. Usun 12 ostrzy i Sruby. 6. Wyrownaj nowe ostrza z otworami na tarczy
tngcej, a nastepnie zabezpiecz je srubkami.

*« Wymiana szczotki czyszczgcej

Gdy szczotka czyszczgca czujnika LiDAR zuzyje sie, jej wtosie moze sie postrzepic¢ lub zuzy¢, wpty-
wajgc na wydajnosc czyszczenia. Nalezy regularnie wymieniac szczotke czyszczgcg, aby zachowac
dobre wyniki czyszczenia. Zaleca sie wymiane szczotki czyszczgcej co 12 miesiecy lub czesciej.




9 Akumulator

9.1 Temperatura pracy i tadowania

Robot dziata normalnie, gdy temperatura akumulatora wynosiod -6 ° C(21°F)do 57°C(135°F).
Nie taduj akumulatora w temperaturze ponizej 6 ° C (43 ° F) lub powyzej 57° C (135° F), poniewaz
tadowanie zostanie zablokowane przez system zabezpieczajgcy akumulator. tadowanie jest wzna-
wiane, gdy temperatura akumulatora wzrosnie powyzej 6 ° C (43 °F) lub spadnie ponizej 57° C (135° F)
i akumulator bedzie w stanie przyjmowac tadowanie.

Uwaga: Wszystkie wartosci temperatury dopuszczajg odchylenie wynoszgce 3° C (37 ° F).

W celu uzyskania najlepszej wydajnosci zaleca sie uzytkowanie kosiarki w temperaturze otoczenia od
10°C(50°F)do30°C(86°F).

Tryb tadowania z niskg mocg:

Po wtgczeniu trybu tadowania z niskg mocg funkcje niezwigzane z tadowaniem zostang wytgczone
(sie¢ zostanie wytgczona).

Aby wtgczyc tryb tadowania z niskg mocg, nacisnij i przytrzymaj jednoczesnie przycisk ] i przycisk
O, a nastepnie nacisnij szybko 5 razy przycisk OK. Ustyszysz komunikat gtosowy: Tryb tadowania z
niska moca jest wtgczony.

Aby wytgczyc tryb tadowania z niskg mocg, nalezy ponownie uruchomic robota.

9.2 Wymagania dotyczgce przechowywania

W przypadku dtugotrwatego przechowywania nalezy tadowac¢ akumulator co 6 miesiecy, aby go
chroni¢. Uszkodzenia akumulatora spowodowane nadmiernym roztadowaniem nie sg objete ograni-
czong gwarancjg. Temperatura dtugoterminowego przechowywania akumulatora powinna wynosic
od-10°C(14°F)do 35°C(95°F). Aby zminimalizowac¢ uszkodzenia, zalecana temperatura przecho-
wywania akumulatora wynosiod 0° C(32°F)do 25°C(77°F).

Uwaga: Zywotnosc¢ akumulatora robota zalezy od czestotliwos$ci uzytkowania i liczby godzin pracy.
Jesli akumulator jest uszkodzony lub nie mozna go natadowac, nie nalezy samowolnie pozbywac sie
przestarzatego lub wadliwego akumulatora. Nalezy przestrzegac lokalnych przepiséw dotyczgcych
recyklingu.

10 Przechowywanie przez zime

* Robot

1. Przed wytgczeniem robota nataduj akumulator do petna.

2. Przed odstawieniem robota na zime nalezy go doktadnie wyczyscic.

3. Zatoz pokrywe lidaru.

4. Robota nalezy przechowywac¢ wewngtrz w suchym miejscu, w temperaturze powyzej0° C(32°F).
« Stacja tadowania

Odtacz stacje tadowania i przechowuj jg w suchym i chtodnym miejscu, z dala od bezposredniego
Swiatta stonecznego.

Uwaga: Po przechowywaniu przez zime nalezy ponownie zainstalowac stacje tadowania i umiescic
w niej robota w celu natadowania. Jesli ponownie zainstalujesz stacje tadowania w innym miejscu,
robot automatycznie zaktualizuje lokalizacje stacji, gdy tylko sie nataduje i opusci stacje. Jesli napo-
tkasz btedy pozycjonowania z powodu znaczgcych zmian w ogrodzie, zaleca sie ponowne zmapowa-
nie obszaru.

11 Transport

W przypadku transportowania na duze odlegtosci nalezy upewnic sie, ze robot jest wytgczony. Zaleca
sie uzywanie oryginalnego opakowania. Zatéz pokrywe lidaru.

A\ Ostrzezenie:

e Przed transportowaniem robota nalezy go wytgczyc.

o Podnies robota za boczny uchwyt, trzymajgc tarcze tngcg z dala od ciata.
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12. Rozwigzywanie problemow

Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Robot nie jest potg-
czony z aplikacja.

1. Robot nie znajduje sie w
zasiegu sygnatu Wi-Fi lub
Bluetooth.

2. Robot jest wytgczony lub
uruchamia sie ponownie.

1. Sprawdz, czy robot zakonczyt proces wtgczania.

2. Sprawdz, czy router dziata prawidtowo.

3. Zbliz sie do robota, aby nawigzac potagczenie
Bluetooth.

Nie udato sie potgczyc
z siecig Wi-Fi.

Robot obstuguje wytgcznie
sieci 2,4 GHz.

Upewnij sig, ze korzystasz z sieci jednopasmo-
wej o czestotliwosci 2,4 GHz.

Robot zostat podnie-
siony.

Koto nie spoczywa na zie-
mi.

—_

. Potdz robota z powrotem na réwnym podtozu.

. Wprowadz kod PIN i potwierdz.

. Robot nie jest w stanie przejezdzac przez
przedmioty wyzsze niz 6 cm (2,4 cala). Upew-
nij sie, ze robot pracuje na rownym podtozu.

w N

Robot jest przechylo-
ny.

Robot przechyla sie o po-
nad 80% (38,7°).

—_

. Potdz robota z powrotem na réwnym podtozu.

. Wprowadz kod PIN i potwierdz.

. Robot nie jest w stanie wjechac na zbocza o
kacie nachylenia wiekszym niz 80% (38,7°).

w N

Robot jest unierucho-
miony.

Robot jest przez cos unie-
ruchomiony i nie udaje mu
sie wydostac.

—_

. Usun przeszkody znajdujgce sie w poblizu i

sprébuj ponownie.

2. Recznie przenies robota na ptaskie i otwarte
miejsce w obrebie mapy i sprobuj rozpoczgc
zadanie ponownie. Jezeli problem bedzie sie
powtarzat, sprébuj ponownie, gdy robot znaj-
dzie sie w stacji tadowania.

3. Sprawdz, czy w podtozu sg dziury. Wypetnij je
przed koszeniem, aby zapobiec unierucho-
mieniu robota.

4. Sprawdz, czy trawa w poblizu jest wyzsza niz
12 cm (4,7 cala). Mozesz zmieni¢ wysokosc
omijania przeszkod badz uzyc¢ tradycyjnej ko-
siarki, aby przeprowadzi¢ wstepne koszenie i
zapobiec unieruchomieniu robota.

5. Jezeli w danej lokalizacji robot czesto zostaje

unieruchomiony, mozesz ustawi¢ w niej strefe

wytgczong.

Btad kot napedowych.

Koto nie moze sie obracac
lub wystgpit problem z
silnikiem kota.

1. Wyczysc kota napedowe i sprébuj ponownie.

2. Jesli ten btad nadal wystepuje, sprébuj po-
nownie uruchomic robota.

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Tarcza tngca nie moze
sie obracac.

Tarcza tngca nie moze sie
normalnie obracac lub
wystgpit problem z silnik
koszacy.

1. Wyczys¢ tarcze tngcqg i sprobuj ponownie.

2. Sprawdz, czy trawa w poblizu jest wyzsza niz
12 cm (4,7 cala). Mozesz zmieni¢ wysokos¢
omijania przeszkod badz uzyc¢ tradycyjnej ko-
siarki, aby przeprowadzi¢ wstepne koszenie
i zapobiec zablokowaniu tarczy tngcej przez
wysoka trawe.

3. Sprawdz, czy pod tarczg tngcg znajduje sie
woda. Jezeli tak, przenies robota w suche
miejsce i sprobuj ponownie.

4. Jesli ten btad nadal wystepuje, sprobuj po-
nownie uruchomi¢ robota.

5. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedaznej.
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Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Tarcza tngca nie poru-
sza sie do gory ani do
dotu.

Tarcza tngca nie porusza
sie do gory ani do dotu.

1. Wyczys¢ tarcze tngcg i sprobuj ponownie.

2. Jesli ten btad nadal wystepuje, sprébuj po-
nownie uruchomi¢ robota.

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Tarcza tngca nie moze
poruszac sie na boki.

Tarcza tngca nie moze
poruszac sie na boki.

1. Wyczys¢ system tngcy i usun wszelkie zanie-
czyszczenia lub obce przedmioty.

2. Jesli btad nadal wystepuje, najpierw wytgcz
funkcje UltraTrim ™,

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

4. Stosuj okresowo smar do mimosrodowego
potgczenia przegubowego tarczy tnacej.

Btad zderzaka.

Czujnik przedniego zde-
rzaka jest stale wtgczony.

—_

. Sprawdz, czy robot nie jest gdzie$ unieru-
chomiony.

2. Delikatnie nacisnij zderzak i upewnij sie, ze
sie odbija.

.Jesli ten btad nadal wystepuje, sprébuj po-
nownie uruchomic robota.

4. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-

taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;.

w

Btad tadowania.

Robot dokuje w stacji
tadowania, ale wystepuje
problem z natezeniem lub
napieciem pradu tadowa-
nia.

—_

. Uzywaj robota, gdy temperatura akumulatora
spadnie ponizej 57°C(135°F).

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-

taktuj sie z dziatem obstugi posprzedaznej.

Robot wytgcza sie
natychmiast.

Temperatura akumulatora
wynosi=65°C (149 °F)

—_

. Uzywaj robota, gdy temperatura akumulatora
spadnie ponizej 57°C(135°F).

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-

taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Temperatura akumulatora
wynosi<-15°C(5°F)

—_

. Uzywaj robota, gdy temperatura akumulatora
jestwyzszaniz-9°C(16°F).

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-

taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Robot wstrzymuje
zadania i wraca do
stacji.

Temperatura akumulatora
wynosi = 62°C(144°F)

—_

. Wytacz robota i poczekaj, az temperatura
akumulatora spadnie ponizej 57 ° C (135 °F).
Po pewnym czasie temperatura spadnie auto-
matycznie.

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-

taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Temperatura akumulatora
wynosi<-6°C(21°F)

1. Uzywaj robota, gdy temperatura akumulatora
jestwyzszaniz-6°C(21°F).

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedaznej.
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Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Robot znajduje sie w
stacji, ale nie taduje
sie.

Temperatura akumulatora
wynosi >57°C(135°F)

1. Wytgcz robota i poczekaj, az temperatura
akumulatora spadnie ponizej 57° C(135°F).
Po pewnym czasie temperatura spadnie auto-
matycznie.

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Temperatura akumulatora
wynosi<6°C(43°F)

—_

. Uzywaj robota, gdy temperatura akumulatora
jestwyzszaniz6°C(43°F).

2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-

taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

LiDAR jest zastoniety.

LiDAR jest zastoniety (na
przyktad pokrywa lidaru
nie jest zdjeta).

_

. Zdejmij pokrywe lidaru i sprébuj ponownie.
Jezeli lidar na gorze robota jest bardzo brud-
ny, wyczys¢ go przy uzyciu niestrzepigcej sie
szmatki i sprébuj ponownie.

g

Nieprawidtowe dzia-
tanie lidaru.

LiDAR jest bardzo zabru-
dzony lub wystgpit btad
czujnika.

1. Sprawdz, czy LiDAR jest brudny. Wyczys¢ go,
jezeli to konieczne i sprobuj ponownie.

2. Jesli ten btad nadal wystepuje, sprébuj po-
nownie uruchomic robota.

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

LiDAR jest zabrudzony.

LiDAR jest zabrudzony.

Przetrzyj czujnik lidaru na gorze robota czy-
stg $ciereczkg. Utrzymuj LiDAR w suchosci po
czyszczeniu.

Temperatura lidaru
jest wysoka.

Temperatura lidaru jest
wysoka. LiDAR wkrotce
przestanie dziatac.

1. Robot automatycznie sprébuje wraoci¢ do stacji
tadowania, aby sie schtodzic.

2. Upewnij sie, ze robot dziata w temperaturze
otoczenia ponizej 40° C (104 °F).

3. Umies¢ robota w zacienionym, chtodnym i do-
brze wentylowanym miejscu. Alarm wytgczy
sie, gdy temperatura spadnie do normalnego
zakresu.

4. Robot automatycznie wznowi dziatanie, gdy
alarm ustanie.

5. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.

Temperatura lidaru
jest za wysoka.

Temperatura lidaru jest
za wysoka. LiDAR zostat
zatrzymany.

1. Lidar zostat wytgczony z powodu wysokiej
temperatury.

2. Upewnij sie, ze robot dziata w temperaturze
otoczenia ponizej 40° C (104 °F).

3. Umies¢ robota w zacienionym, chtodnym i do-
brze wentylowanym miejscu. Alarm wytgczy
sie, gdy temperatura spadnie do normalnego
zakresu.

4. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;j.
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Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Robot stracit orienta-
cje.

Nastgpita utrata rozpozna-
nia pozycji.

1. Sprawdz, czy LiDAR na goérze robota nie jest
zabrudzony. Brud negatywnie wptynie na
ustalanie lokalizacji.

2. Recznie przenies robota na otwarte miejsce
w obrebie mapy i sprébuj rozpoczgc¢ zadanie
ponownie.

3. Jezeli nie uda sie przywrdcic ustalania lokali-
zacji, zdalnie skieruj robota do stacji tadowa-
nia za posrednictwem aplikacji i rozpocznij
koszenie.

Btad czujnika.

Btad czujnika.

1. Uruchom robota ponownie i sprobuj ponownie.
2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;.

Robot znajduje sie w
strefie wytgczone;.

Robot znajduje sie w strefie
wytgczonej.

1. Recznie przenie$ robota ze strefy wytgczonej i
sprobuj ponownie.

2. Zdalnie kontroluj robota przez aplikacje, aby
przemiescic¢ go poza strefe wytgczong i spro-
buj ponownie.

Robot jest poza mapa.

Robot jest poza mapg.

1. Recznie przenies robota na obszar mapy i
sprébuj ponownie.

2. Zdalnie, za pomocg aplikacji przywrdc robota
na obszar mapy i sprobuj ponownie.

Wtgczono zatrzymanie
awaryjne.

Nacisnieto przycisk Stop na
robocie.

Wprowadz kod PIN i potwierdz.

Niski poziom natado-
wania akumulatora.
Robot niedtugo sie
wytgczy.

Poziom natadowania aku-
mulatora wynosi < 10%.

Zadokuj robota w stacji tadowania, aby nata-
dowac akumulator.

Robot znajduje sie z
dala od mapy. Zacho-
dzi ryzyko kradziezy.

Robot znajduje sie z dala
od mapy.

1. Wprowadz kod PIN i potwierdz.

2. Mozesz wytgczyc¢ Alarm w przypadku wyje-
chania poza obreb mapy w aplikacji (Usta-
wienia).

Nie udato sie wracic
do stacji tadowania.

Robot nie moze znalez¢
stacji tadowania po po-
wrocie z koszenia.

1. Sprawdz, czy robota nie blokujg jakie$ prze-
szkody. Po ich usunieciu sprobuj ponownie.

2. Zdalnie skieruj robota z powrotem do stacji
tadowania za posrednictwem aplikacji.

Dokowanie w stacji
tadowania zakonczo-
ne niepowodzeniem.

Robot znajduje stacje ta-
dowania, ale nie udaje mu
sie zadokowac.

1. Prawdz, czy elementy odblaskowe na stacji nie
sg brudne badz zablokowane.

2. Sprawdz, czy przed stacjg nie znajduijg sie jakies
przeszkody.

3. Sprawdz, czy stacja nie zostata przemieszczona.

4. Sprawd?z, czy ptyta podstawowa nie jest pokryta
grubym btotem.

5. Sprawdz, czy stacja znajduje sie na nachyleniu.

6. Sprawdz, czy stacja ma zasilanie.

7. Pomoz robotowi zadokowac na stacji tadowania
za pomocg pilota lub recznie.
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Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Ustalanie lokalizacji
zakonczone niepowo-
dzeniem.

Ustalanie lokalizacji konczy
sie niepowodzeniem, gdy
robot prébuje rozpoczgc
zadanie koszenia.

1. Sprawdz, czy lidar nie jest zastoniety. Recznie
przenies robota na ptaskie i otwarte miejsce
w obrebie mapy i sprébuj rozpoczg¢ zadanie
ponownie.

2. Jezeli btad bedzie sie powtarzat, sprébuj
ponownie, gdy robot zostanie zadokowany
w stacji tadowania.

Niewystarczajgca
przestrzen do skretu
przed stacjg.

Niewystarczajgca prze-
strzen do skretu przed
stacja.

1. Jesli stacja jest umieszczona na krawedzi
mapy lub wewnatrz niej, upewnij sie, ze
istnieje co najmniej 1 m (39,4 cala) wolnej
przestrzeni miedzy przednig czescig ptyty
podstawowej stacji a granicg mapy; w prze-
ciwnym razie robot moze nie by¢ w stanie
skrecic.

2. Przenies$ stacje lub zmien mape w Edycja
mapy.

Sciezka jest zabloko-
wana.

Sciezka jest zablokowana.

1. Sprawdz, czy na sciezce ustawiona jest strefa
wytgczona.

2. Sprawdz, czy robota nie blokujg jakies prze-
szkody.

3. Jesli robot nadal nie moze przejechac, usun
sciezke w Edycji mapy i ustaw nowa.

Kamera przednia jest
zabrudzona.

Kamera przednia jest za-
brudzona.

Przetrzyj kamera przednia czystg szmatkg.

Wystgpit problem z
kamera przednia.

Wystgpit problem z kamera
przednia.

1. Przetrzyj kamera przednia czystg szmatka.

2. Sprébuj ponownie uruchomic robota.

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skon-
taktuj sie z dziatem obstugi posprzedazne;.

Kamera przednia jest
zastonieta.

Kamera przednia jest za-
stonieta.

Przetrzyj kamera przednia czystg szmatkg.

Podczas automatycz-
nego mapowania
wystgpit btgd wykry-
wania granic.

Podczas automatycznego
mapowania wystgpit btagd
wykrywania granic.

1. Upewnij sig, ze warunki o$wietleniowe sg
odpowiednie, nie za jasne ani za ciemne.

2. Upewnij sie, ze pogoda jest przejrzysta, bez
maty lub deszczu.

3. Upewnij sie, ze kamera przednia jest czysta i
niezastonieta.

4. Upewnij sie, ze powierzchnia gruntu jest
réwna, poniewaz nieréwnosci mogg wpty-
nac¢ na wykrywanie.

5. Jesli wykrywanie granicy nadal nie dziata,
przetgcz na tryb zdalnego sterowania, aby
przeprowadzi¢ mapowanie.

Robot wibruje w spo-
sob nietypowy pod-
czas koszenia.

Uszkodzone lub brakujgce
ostrza na tarczy tngcej.

Natychmiast wytgcz robota i sprawdz, czy na
tarczy tnagcej nie brakuje ostrzy, czy nie sg one
uszkodzone lub poluzowane.
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13 Dane techniczne

Nazwa produktu

Kosiarka automatyczna

LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD

Marka MOVA
Podstawowe
informacje | Model MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
) 740 mm x 532 mm x 321 mm
Wymiary

(29,1 cala x 20,9 cala x 12,6 cala)

Ciezar (z akumulatorem)

23.6 kg (52.0 lbs)

Maksymalny obszar ma-
powania

2000 m?
(0,5 akra)

1600 m?
(0,4 akra)

1000 m?
(0,25 akra)

Wysokos¢ koszenia

3~10 cm (1,2~3,9 cala)

akustycznego KpA

Koszenie
40 cm
Szerokosc koszenia
(15.7 cala)
Czas tadowania [1] 65 min
Poziom mocy akustycznej
LWA 66 dB(A)
Niepewnos¢ mocy aku-
fepew v 3 dB(A)
. stycznej KWA
Emisja hatasu - ——
Poziom cisnienia aku-
58 dB(A)
stycznego LpA
iepewnos¢ cisnienia 3 dB(A)

Temperatura robocza

0~50°C (32~122°F)
Zalecana temperatura: 10~35° C (50~95 ° F)

Temperatura przechowy-
wania dtugoterminowego

-10~35°C(14~95°F)
Zalecana temperatura: 0~25° C (32~77 °F)

Warunki pracy

Klasyfikacja IP

Robot: IPX6
Stacja tadowania: IPX4
Zasilacz: IP67

Maksymalne nachylenie
obszaru koszenia

80% (38,7°)

Zakres czestotliwosci
Bluetooth

2400,0-2483,5 MHz

Maks. moc sygnatu radio-

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

wego 802.11n: 13+2 dBm (przy HT20,HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
tacznosé iEi
Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz

(2400-2483,5 M)

Ustuga Link [2]

LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
LTE-TDD: B38/40/41
GSM: B2/3/5/8
(Bezptatne przez 3 lata od aktywadji)

LiDAX Ultra 2000 AWD




tgcznosc

Zasieg ustugi Link

Albania, Andora, Austria, Belgia, Biatorus, Bosnia i Hercegowina, Butgaria,
Chorwacja, Czarnogora, Czechy, Dania, Estonia, Finlandia, Francja, Grecja, Hisz-
pania, Holandia, Irlandia, Islandia, Liechtenstein, Litwa, Luksemburg, totwa,
Malta, Motdawia, Monako, Macedonia Pétnocna, Niemcy, Norwegia, Polska,
Portugalia, Rumunia, Rosja, San Marino, Serbia, Stowacja, Stowenia, Szwecja,
Szwajcaria, Ukraina, Watykan, Wegry, Wielka Brytania, Wtochy, Australia i Nowa
Zelandia.

Akumulator (ro-

GNSS [3] GPS/ GLONASS/BDS/Galileo
Silnik napedowy | Typ silnika Silnik piasty kota
Silnik koszacy Predkos¢ 2500 /min
Model akumulatora MBPM50

Typ akumulatora

Akumulator litowo-jonowy

Typowa pojemnos¢

7,5 Ah / 243 Wh

bot)
Napiecie znamionowe 32,4V DC
Naplec!e petnego nata- 378V DC
dowania
Model tadowarki MPAM30
Napiecie wejsciowe 100~240 V AC
Zasilacz Napiecie wyjsciowe 42V DC
Wyjsciowe natezenie
5A
pradu
Model stacji tadowania MCM30
Napiecie wejsciowe 40V DC
Napiecie wyjsciowe 40V DC
Stacja tadowania
Weicdi -
ejsciowe natezenie 5A
pradu
Wyjsciowe natezenie
5A
pradu
Zapasowe ostrza i 36
Akcesoria uchwyty
Model ostrza MBKM10

[1] Czas tadowania odnosi sie do czasu potrzebnego do osiggniecia 85% wydajnosci w celu wznowie-
nia ciecia, gdy robot automatycznie powraca do stacji tadowania z powodu niskiego poziomu nata-
dowania akumulatora.

[2] Wymaga aktywacji ustugi Link.

[31 Wymaga aktywacji ustugi Link.

Uwaga: Ze wzgledu na to, ze nieustannie pracujemy nad udoskonaleniem naszego produktu, jego
dane techniczne moze ulec zmianie. Najnowsze informacje mozna znalez¢ na naszej stronie interne-
towej pod adresem https://www.mova.tech.

Dane dotyczgce baterii:

Typ: Wbudowany akumulator: akumulator litowy

Waga netto: 1.45 kg

Pojemnosc:6850mAh

Moc: 0.227194 kwh

Przekroczono dopuszczalng zawartos¢ kadmu (0,002%) lub otowiu (0,004%):nie

Nr seryjny baterii:MBPM50 — ——
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UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE

Spacewalker Technology Hong Kong Co ., Limitedniniejszym oswiadcza, ze typ
urzgdzenia radiowego Robot koszgcy MOVA LiDAX Ultra 2000 AWD jest
zgodny z dyrektywg 2014/53/UE. Petny tekst deklaracji zgodnosci UE jest
dostepny pod nastepujgcym adresem internetowym:https://files.innpro.pl/

mova

Adres producenta:Yiuwah 21 / Floor 26th / Room 0100 Hong Kong Hong Kong

Czestotliwos¢ radiowa:2400,0-2483,5 MHz

Maksymalna moc czestotliwosci radiowej:802.11b: 162 dBm (przy 11 Mbps)
802.11g: 14+2 dBm (przy 54 Mbps) 802.11n: 13+2 dBm (przy HT20,HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm

)i

q3

Ochrona $rodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tacznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbidrce i
recyklingowi w wyznaczonych punktach. Zapewniajac jego prawidtowe usuwanie, zapobiegasz
potencjalnym, negatywnym konsekwencjom dla sSrodowiska naturalnego i zdrowia ludzkiego.
System zbierania zuzytego sprzetu zgodny jest z lokalnie obowigzujgcymi przepisami ochrony
Srodowiska dotyczacymi usuwania odpaddw. Szczegotowe informacje na ten temat mozna uzyskac
w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktérym produkt zostat zakupiony.
Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podejscia Unii Europejskiej (UE), dotyczacych
zagadnien zwigzanych z bezpieczenstwem uzytkowania, ochrong zdrowia i ochrong $rodowiska,
okreslajgcych zagrozenia, ktére powinny zosta¢ wykryte i wyeliminowane.

Niniejszy dokument jest ttumaczeniem oryginalnej instrukgcji obstugi, stworzonej przez producenta.

Szczegbtowe informacje o warunkach gwarancji dystrybutora / producenta dostepne na stronie
internetowej https://serwis.innpro.pl/gwarancja

Produkt nalezy regularnie konserwowac (czysci¢) we wtasnym zakresie lub przez wyspecjalizowane
punkty serwisowe na koszt i w zakresie uzytkownika. W przypadku braku informacji o koniecznych
akcjach konserwacyjnych cyklicznych lub serwisowych w instrukcji obstugi, nalezy regularnie,
minimum raz na tydzien ocenia¢ odmiennos$¢ stanu fizycznego produktu od fizycznie nowego
produktu. W przypadku wykrycia lub stwierdzenia jakiejkolwiek odmiennosci nalezy pilnie podjg¢
kroki konserwacyjne (czyszczenie) lub serwisowe. Brak poprawnej konserwacji (czyszczenia) i reakgji
w chwili wykrycia stanu odmiennosci moze doprowadzi¢ do trwatego uszkodzenia produktu.
Gwarant nie ponosi odpowiedzialnosci za uszkodzenia wynikajgce z zaniedbania.

Importer: {ININF < :E
Producent

INNPRO Robert Btgdowski sp. z 0.0. Spacewalker Technology Hong Kong Co ., Limited

ul. Rudzka 65¢ Yiuwah 21 / Floor 26th / Room 01
44-200 Rybnik, Polska 00 Hong Kong

tel. +48 533 234 303 Hong Kong

hurt@innpro.pl caolili@dreame.tech
www.innpro.pl Podmiot odpowiedzialny
EUREPSTAR GmbH
SchlUterstr 3
85057 Ingolstadt
Niemcy
eurep@eurep-gmbh.de



Srodki bezpieczenstwa

Przed przystgpieniem do tadowania sprawdz czy styki urzadzenia sg czyste. Nigdy nie
pozostawiaj urzgdzenia podczas uzytkowania i tadowania bez nadzoru. Zadbaj o to,
aby w sytuacji awaryjnej moc szybko odtgczy¢ urzagdzenie od zrédta zasilania.

Nigdy nie wystawiaj urzadzenia na dziatanie wysokiej temperatury.

taduj urzadzenie w miejscu suchym i dobrze wentylowanym z dala od materiatow
tatwopalnych, zachowaj wolng przestrzert min 1m od innych obiektéw.

Nigdy nie zakrywaj urzadzenia podczas tadowania.

Nigdy nie uzywaj zasilacza, stacji tadowania, kabli itp bez rekomendacji i atestu
producenta.

Zadbaj o swoje mienie, urzgdzenie wyposazone jest w ogniwa ktore sg trudne do
ugaszenia, wyposaz sie w ptachte gasnicza.

Akumulator LI-ION

Urzgdzenie wyposazone jest w akumulator LI ION (litowo-jonowy), ktory z uwagi na
swojg fizyczng i chemiczng budowe starzeje sie z biegiem czasu i uzytkowania.
Producent okresla maksymalny czas pracy urzadzenia w warunkach laboratoryj-nych,
gdzie wystepujg optymalne warunki pracy dla urzgdzenia, a sam akumula-tor jest
nowy i w petni natadowany. Czas pracy w rzeczywistosci moze sie rézni¢ od
deklarowanego w ofercie i nie jest to wada urzgdzenia a cecha produktu. Aby
zachowac maksymalng zywotnos¢ akumulatora, nie zaleca sie go roztadowywac do
poziomu ponizej 3,18V lub 15% ogdlnej pojemnosci. Nizsze wartosci, jak np. 2,5V dla
ogniwa uszkadzajg je trwale i nie jest to objete gwarancja. W przypadku zaniechania
uzywania akumulatora lub catego urzgdzenia przez czas dtuzszy niz jeden miesigc
nalezy akumulator natadowac¢ do 50% i sprawdzac cyklicznie co dwa miesigce poziom
jego natadowania. Przechowuj akumulator i urzgdzenie w miej-scu suchym, z dala od
stonca i ujemnych temperatur.

Akumulator LI-PO

Urzadzenie wyposazone jest w akumulator LI PO (litowo-polimerowy), ktéry z
uwagi na swojg fizyczng i chemiczng budowe starzeje sie z biegiem czasu i uzytko-
wania. Producent okresla maksymalny czas pracy urzgdzenia w warunkach labo-
ratoryjnych, gdzie wystepujg optymalne warunki pracy dla urzgdzenia, a sam
akumulator jest nowy i w petni natadowany. Czas pracy w rzeczywistosci moze sie
rézni¢ od deklarowanego w ofercie i nie jest to wada urzgdzenia a cecha produk-tu.
Aby zachowa¢ maksymalng zywotnos¢ akumulatora, nie zaleca sie go roztado-wywac
do poziomu ponizej 3,5V lub 5% ogdlnej pojemnosci. Nizsze wartosci, jak np 3,2V dla
ogniwa uszkadzajg je trwale i nie jest to objete gwarancjg. W przypadku zaniechania
uzywania akumulatora lub catego urzadzenia przez czas dtuzszy niz jeden miesigc
nalezy akumulator natadowac do 50% i sprawdzac cyklicznie co dwa miesigce poziom
jego natadowania. Przechowuj akumulator i urzgdzenie w miejscu suchym, z dala od
stonca i ujemnych temperatur.



Ostrzezenia i informacje dotyczace bezpieczenstwa

Wszelkie informacje dotyczace uzytkowania produktu znajdujg sie w instrukcji obstugi. Zanim zaczniesz z niego korzystaé, zapoznaj si¢ z jej
trescig i stosuj sie do zawartych w niej wskazéwek.

Przed uzyciem zapoznaj sie rowniez z ponizszymi informacjami:

Ostrzezenia dotyczace uzytkowania

Ryzyko skaleczenia i obrazen:

eRoboty koszgce sg wyposazone w ruchome ostrza, ktére mogg spowodowac obrazenia. Nigdy ich nie dotykaj, gdy urzadzenie jest wigczone
lub podtaczone do zasilania.

ePodczas czyszczenia lub konserwacji urzadzenia upewnij sie, ze jest ono wytaczone i odigczone od zasilania.

eUrzadzenia z ostrymi krawedziami lub elementami montazowymi mogg powodowac skaleczenia — uzywaj rekawic ochronnych podczas ich
instalacji i konserwac;ji.

Ryzyko niewlasciwego uzytkowania:

eUpewnij sie, ze urzadzenia sg skonfigurowane i uzywane zgodnie z zaleceniami producenta. Nieprawidtowe ustawienia moga prowadzi¢ do
uszkodzenia urzadzenia lub roslin, ktére ma pielegnowac.

oW przypadku robotéw koszgcych unikaj stosowania ich w miejscach, gdzie mogg znajdowac sie kamienie, gatezie lub inne przeszkody
mogace uszkodzi¢ urzgdzenie lub wptynaé na jakos¢ pracy.

Zagrozenie dla dzieci i zwierzat:

eUrzgdzenia smart garden moga stanowi¢ zagrozenie dla dzieci i zwierzat domowych.

eUrzadzenia majg mate elementy, ktére moga stanowic ryzyko zadtawienia.

eUrzadzenia majg ostre elementy, ktére mogg stanowi¢ ryzyko skaleczenia.

ePrzechowuj urzadzenia i przeznaczone dla nich akcesoria w miejscu niedostepnym dla dzieci.

eUpewnij sie, ze dzieci i zwierzeta nie przebywaja w obszarze pracy robota koszacego.

e Jesli urzadzenie dziata automatycznie, ustaw harmonogram pracy na godziny, kiedy obszar bedzie wolny od przeszkdd, dzieci i zwierzat.
Ryzyko porazenia pradem:

ePrzed rozpoczeciem instalacji lub konserwacji urzgdzen smart garden upewnij sig, ze sg one odigczone od zrédta zasilania.

eUzywaj wytgcznie oryginalnych tadowarek, kabli zasilajgcych oraz stacji dokujgcych dostarczonych przez producenta lub zalecanych w
instrukcji obstugi.

eNigdy nie uzywaj uszkodzonych przewodoéw ani wtyczek — moze to prowadzi¢ do zwarcia lub porazenia prgdem.

Ryzyko uszkodzenia urzadzenia:

eNie narazaj urzadzen smart garden na dziatanie skrajnych temperatur, upadki, uderzenia, silne wstrzgsy i inne czynniki, ktére mogtyby
przyczyni¢ sie do ich uszkodzenia.

eNie narazaj urzadzenia na kontakt z wodg, chyba ze producent deklaruje jego wodoodpornosé.

o\ przypadku robotéw koszgcych upewnij sie, ze urzadzenie jest uzywane wytgcznie na powierzchniach do tego przeznaczonych.
eRegularnie sprawdzaj stan ostrzy robota koszacego — ich uszkodzenie moze spowodowac niewtasciwg prace urzadzenia.

tacznos¢ bezprzewodowa

Ochrona danych:

o\Wiekszos¢ urzadzen smart garden korzysta z Wi-Fi, Bluetooth lub innych form tgcznosci. Zabezpiecz je silnym hastem, a jesli to mozliwe,
wigcz szyfrowanie potgczen.

eRegularnie aktualizuj oprogramowanie urzgdzen oraz powigzanych z nimi aplikacji, aby chroni¢ dane przed nieautoryzowanym dostepem.
Zarzadzanie dostepem:

eOgranicz dostep do aplikacji sterujacych urzgdzeniami smart garden wytgcznie do zaufanych uzytkownikéw.

eRegularnie przegladaj liste urzadzen podtgczonych do systemu i usuwaj te, ktére nie sg juz potrzebne lub moga stanowi¢ zagrozenie.

e Jesli to mozliwe, uzywaj funkcji powiadomien o nieautoryzowanych prébach dostepu do urzadzenia.

Informacje dotyczace prawidtiowego uzytkowania

Montaz i konfiguracja:

eUpewnij sig, ze robot koszacy jest zamontowany na stabilnej powierzchni, a jego stacja dokujaca znajduje si¢ w miejscu chronionym przed
wilgocig i bezposrednim dziataniem promieni stonecznych.

oW przypadku inteligentnych doniczek upewnij sie, ze sg one odpowiednio podtgczone do systemu nawadniania (jesli dotyczy) oraz majg
dostep do zrodta Swiatta.

ePrzed pierwszym uzyciem dokladnie zapoznaj sie z instrukcjg obstugi i wykonaj konfiguracje urzgdzenia zgodnie z zaleceniami producenta.
Konserwacja i pielegnacja:

eRegularnie czy$¢ urzadzenia smart garden, a w szczegolnosci ostrza robota koszgcego oraz zbiorniki na wode w inteligentnych doniczkach.
eRegularnie sprawdzaj stan elementéw eksploatacyjnych, takich jak akumulatory, ostrza czy przewody. Wymieniaj zuzyte czesci zgodnie z
zaleceniami producenta.

eJesli urzagdzenie dziata w warunkach zewnetrznych, upewnij sie, ze jest chronione przed trudnymi warunkami pogodowymi, np. deszczem lub
mrozem.

Bezpieczenstwo uzytkowania:

eNigdy nie pozostawiaj pracujgcych urzadzen bez nadzoru w poblizu dzieci, zwierzat domowych lub innych oséb, dla ktérych mogg one
stanowi¢ zagrozenie.

eUnikaj przecigzania urzadzen, np. poprzez ciggtg prace bez odpowiednich przerw na chtodzenie.

Przechowywanie:

ePrzechowuj urzgdzenie w suchym miejscu, z dala od wilgoci, zrodet ciepta i skrajnych temperatur.

Dodatkowe srodki ostroznosci

Serwis i naprawy:

o\ przypadku probleméw z urzgdzeniem skontaktuj sie z autoryzowanym serwisem.

eNie prébuj samodzielnie demontowaé ani naprawia¢ urzagdzen smart garden, aby unikng¢ dalszych uszkodzen.

eRegularnie serwisuj urzgdzenie zgodnie z harmonogramem zalecanym przez producenta.

Bezpieczna utylizacja:

eZuzyte urzadzenia, nalezy utylizowa¢ zgodnie z lokalnymi przepisami dotyczgcymi odpadow elektronicznych.

eNie wyrzucaj urzgdzenia do odpadéw komunalnych — oddaj je do lokalnego punktu zbiorki sprzetu elektronicznego.

Jesli potrzebujesz dodatkowych informacji dotyczacych produktu, skontaktuj sie z dziatem obstugi klienta (e-mail: hurt@innpro.pl, strona
internetowa: https://innpro.pl/) lub z innym specjalista.
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