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INSTRUKCJA OBSLUGI

ROBOT KOSZACY 04-621
UWAGA! PRZED UZYCIEM ELEKTRONARZEDZI NALEZY UWAZNIE
PRZECZYTAC NINIEJSZA INSTRUKCJE | ZACHOWAC JA DO
POZNIEJSZEGO WYKORZYSTANIA.

SZCZEGOLOWE ZASADY BEZPIECZENSTWA

INSTRUKCJE DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA DLA ROBOTOW
KOSZACYCH
Bezpieczenstwo uzytkowania robota koszgcego w praktyce

POLECENIA

Uwaznie przeczytaj instrukcje. Zapoznaj sie z systemami sterowania i
prawidiowg obstugg urzgdzenia.

Nie dopuszczaj do tego, by urzadzenie bylo uzywane przez dzieci lub
osoby, ktére nie zapoznaly sie z instrukcjg obstugi. Przepisy krajowe moga
wskazywaé minimalny wiek operatora.

Nie wolno uzywa¢ robota, gdy w poblizu znajdujg sie inne osoby,
zwlaszcza dzieci lub zwierzeta.

Nalezy pamieta¢, ze operator lub uzytkownik ponosi odpowiedzialno$¢ za
wypadki lub zagrozenia dla innych oséb lub srodowiska.

PRZYGOTOWANIE

e Przed koszeniem nalezy kazdorazowo sprawdzi¢, czy wszystkie
czesci robota dziatajg prawidtowo.

e Aby uzyska¢ jak najlepsze efekty, zaleca sig koszenie przy
bezdeszczowej pogodzie. Podczas koszenia w deszczu trawa moze
sie przykleja¢ do robota, ktéry moze sie przez to slizgac.

* NIE wolno kosi¢ w ztych warunkach atmosferycznych, np. podczas
ulewnego deszczu, burzy lub opadéw $niegu.

e Nalezy okresowo sprawdza¢ koszony teren i usuwaé z niego
wszelkie kamienie, odtamki, druty, kosci i inne przeszkody.
Ograniczona gwarancja nie obejmuje uszkodzer spowodowanych
przez przedmioty pozostawione na trawniku.

e Aby nie dopusci¢ do uszkodzen, nie wolno kosi¢ w odlegtosci
ponizej 1 m od gtowic zraszaczy.

UWAGA! Robot i zraszacze NIE mogg by¢ wigczone jednoczesnie.

Robota nalezy zaprogramowa¢ tak, by pracowat w innym czasie niz

zraszacze.

NIGDY nie wolno pozwala¢ dzieciom na dotykanie zasilacza, stacji

fadowania w szczegolnosci stykéw, ostrzy, komory baterii ani zadnych

czesci, w ktérych znajduja sig szczeliny, takich jak kotka.

UZYTKOWANIE

e Uwazaj na obrotowe ostrzal NIE wkiadaj dtoni ani stép pod
obracajgce sig ostrza.

* Uwazaj na obiekty rozrzucone na trawniku podczas koszenia! Gdy
robot jest wigczony, nalezy zachowac bezpieczng odlegtosc¢.

* Nie zostawiaj urzgdzenia bez nadzoru, jesli wiadomo, ze w poblizu
znajdujg sig zwierzeta, dzieci lub osoby postronne.

e Utrzymuj bezpieczng pozycjge. Zachowuj réwnowage i stabilng
pozycje na pochytosciach. Podczas obstugiwania robota lub jego
urzgdzen peryferyjnych mozna chodzi¢, natomiast nie wolno biegaé.

e Zapoznaj si¢ z instrukcjami dotyczacymi terminéw, miejsca i
sposobu sprawdzania robota i jego urzadzen peryferyjnych,
przewodéw i przedtuzaczy pod katem uszkodzenia lub zuzycia oraz
naprawiania robota, samodzielna modyfikacja, naprawa nie jest
dozwolona — pod grozbg utraty gwaranciji.

e Nie nalezy podigcza¢ ani dotyka¢ uszkodzonego przewodu
zasilajgcego, dopoki nie zostanie odtgczony od zasilania ze wzgledu
na ryzyko kontaktu z elementami pod napigciem.

* Robota i/lub urzadzenia peryferyjne nalezy podtgcza¢ wytgcznie do
obwodoéw zasilajgcych zabezpieczonych wytacznikiem
réznicowoprgdowym o pradzie wyzwalajgcym nie wigkszym niz 30
mA.

e Jesdli robot wydaje nietypowy dzwigk lub zauwazono nietypowe
drgania, badz sygnalizuje alarm, nalezy natychmiast nacisng¢
przycisk STOP.

e NIE WOLNO dotyka¢ niebezpiecznych ruchomych czesci przed
wytgczeniem zasilania robota.

* NIE WOLNO dotyka¢ niebezpiecznych czgsci, dopoki sie catkowicie
nie zatrzymajg.

e Podczas obstugi robota nalezy zawsze mie¢ na sobie solidne
obuwie i dtugie spodnie.

e Odcig¢ zasilanie: Przed zablokowaniem robota.

e Przed przystgpieniem do testowania, czyszczenia lub konserwacji.

PIKTOGRAMY | OSTRZEZENIA
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1. Przeczytaj instrukcje obstugi, przestrzegaj ostrzezen i warunkéow
bezpieczenstwa w niej zawartych!

2. Przed przystgpieniem do czyszczenia lub konserwaciji odtgczy¢ od
zasilania

3. Nie wktada¢ ragk ani nég pod ostone mechanizmu koszgcego

4, Wirujgce elementy mozliwo$¢ zranienia

5. Zachowaj bezpieczny dystans od robota koszacego

6. Uwaga na mozliwo$¢ zranienia odrzuconymi elementami

7. Chroni¢ przed deszczem

8. Chroni¢ przed dzie¢mi

9. Nie wolno jezdzi¢ na robocie

10. Mozliwo$¢ utraty palcow, zachowac¢ ostroznosé

11. Maksymalne nachylenie podioza 14°/25%

12. Chroni¢ dtonie rekawicami roboczymi

13. Nalezy nosi¢ str6j ochronny

14. Nalezy nosi¢ obuwie ochronne

15. Nie wyrzuca¢ z odpadami domowymi

16. Selektywna zbidrka $mieci

17. Stopien ochrony

UWAGA: To urzadzenie moze by¢ uzytkowane przez dzieci powyzej
8 roku zycia oraz osoby o ograniczonych zdolnosciach fizycznych i
umystowych oraz o niedostatecznej wiedzy lub doswiadczeniu, jezeli
znajda sie pod nadzorem lub zostang odpowiednio poinstruowane w
zakresie bezpiecznego uzytkowania urzadzenia, tak by byly
$wiadome zwigzanych z tym zagrozen. Tym urzadzeniem nie
powinny bawi¢ sie¢ dzieci. Dzieci nie moga czysci¢ ani
przeprowadza¢ konserwacji urzadzenia bez nadzoru.

OPIS ELEMENTOW GRAFICZNYCH

Ponizsza numeracja odnosi si¢ do elementéw urzadzenia
przedstawionych na stronach graficznych niniejszej instrukcji.

Oznaczenie Opis
rys. A

Wytgcznik awaryjny

Regulator wysokosci koszenia

Panel sterowania kosiarkg

Wigcznik kosiarki

Kota napedowe

Ostrza tngce

Beben mechanizmu tngcego

Kota skretne

Uchwyt do przenoszenia

Konektory tadowania

Pokrywa komory akumulatora

Oznaczenie Opis
rys.B
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Panel sterowania stacji dokujgcej

Otwory do mocowania stacji dokujgcej

Konektory tadowania

Stacja dokujgca

Ostona stacji dokujacej

Konektory do podiaczenia zasilania kabla do
oznaczenia obszaru roboczego

[0 [S2] B (VR DN o

7 Otwory kabla do oznaczenia obszaru roboczego
oraz zasilacza
8 Gniazdo zasilania stacji dokujgcej

9 Oznaczenie do prawidtowego utoZzenia przewodu




Oznaczenie Opis
rys.D
1 Kontrolka stanu tadowania
2 Kontrolka btedu sygnatu
3 Kontrolka przewodu ograniczajacego
4 Godz. pracy / komunikat btedu, kontrolki 1-4
5 Przycisk zasilania
6 Wigcznik
7 Przycisk dokowania
8 Przycisk ,potwierdz”
Oznaczenie Opis
rys. H
1 Sruby
2 Pokrywa komory akumulatora z uchwytem
transportowym
3 Komora akumulatora
4 Gniazdo akumulatora na pokrywie komory
5 Akumulator (nie wchodzi w skiad zestawu)
Oznaczenie Opis
rys. |
1 Trawnik
2 Sciana / mur
3 Stacja dokujgca
4 Odlegtos¢ staciji od $ciany
5 Poczatkowy odcinek linii  ograniczajgcej
obszar koszenia
6 Diugo$¢ odcinka
Oznaczenie Opis
rys.J
la Przewdd ograniczajgcy obszar koszenia
poczatek
1b Przewdd ograniczajgcy obszar koszenia
koniec
2 Przewdd zasilajgcy
3 Stacja dokujgca

* Moga wystapi¢ roznice miedzy grafika a rzeczywistym produktem
PRZYGOTOWANIE DO PRACY

INSTALACJA AKUMULATORA

* Odwroci¢ robota koszacego tak aby byt dostep do jego spodu.

e W miejscu wigcznika rys. A4 oraz uchwytu transportowego rys. A9
znajduje sig pokrywa komory akumulatora rys. H2 przymocowana 4
$rubami zaznaczonymi strzatkami rys. H1.

* Nastegpnie nalezy odkreci¢ $ruby zaznaczone strzatkami.

Ostroznie zdjgé ostong komory rys. H2, aby nie zerwa¢ ani odtgczy¢

przewoddéw wigcznika rys. A4 (jest przymocowany do ostony komory

akumulatora).

« Nastepnie nalezy odwrdci¢ ostong, na jej spodzie jest zamocowane
gniazdo akumulatora rys. H4.

e Do gniazda wktadamy akumulator z serii ENERGY+.

e Odwracamy ostone z zamocowanym akumulatorem i wktadamy do
komory rys. H3.

« Dokrecamy $ruby mocujgce pokrywe. Odwracamy robota spodem na
dot, urzadzenie jest gotowe.

SRODOWISKO PRACY ROBOTA KOSZACEGO

Nalezy upewnic sig, ze w miejscu pracy robota spetnione sg nastepujace

warunki:

e Wysoko$¢ trawy nie przekracza 60 mm.

o UWAGA: Jedli trawa jest wyzsza niz 60 mm, nalezy najpierw skosi¢
trawnik kosiarkg reczng.

e Nie ma kamieni, kawatkéw drewna, przewoddw, kabli pod
napigciem i innych obcych przedmiotéw.

e Miejsce koszenia jest réwne i ptaskie, pozbawione rowéw i
wykopoéw, nachylenie jest mniejsze niz 25% (14°) rys. C1

« Do instalacji potrzebne sg nastepujgce narzedzia:

e Gumowy miotek (do wbijania kotkdw w ziemie przy ktadzeniu
przewodu ograniczajgcego)

e Klucz szesciokatny (do przymocowania stacji fadowania) jest w
zestawie

e Szczypce (do docinania przewodu ograniczajgcego obszar roboczy)

1.INSTALACJA STACJI BAZOWEJ

Wybierz odpowiednig lokalizacje

Stacje fadowania nalezy postawi¢ w nastgpujgcym miejscu rys. C3:

« Stosunkowo ptaska i réwna czes¢ trawnika.

o Blisko obrzeza trawnika.

e W poblizu gniazda $ciennego.

e Przediuzacz o diugosci 10 m, zasilacz nalezy umiesci¢c w
zacienionym, chtodnym i suchym miejscu.

e W odlegtosci co najmniej 2 m od stacji tadowania nie moga
znajdowac sie zadne przeszkody.

e Zaleca sig, by stacja tadowania znajdowata sie w suchym i
ostonigtym miejscu.

e Zasilacz powinien znajdowac sig¢ 30 cm nad poziomem gruntu.

2.MOCOWANIE STACJI tADOWANIA

Stacje tadowania nalezy przymocowa¢ do podioza za pomocg 6 $rub
mocujgcych (G1) (uzywajac klucza szesciokatnego G6).

UWAGA: NIE WOLNO stawa¢ na ptycie stacji tadowania ani po niej
chodzi¢.

UWAGA: NIE WOLNO robi¢ nowych otworéw w ptlycie stacji fadowania.
Stacje nalezy przykreci¢ do podtoza uzywajgc istniejgcych otwordw.

3.UKLADANIE PRZEWODU OGRANICZAJACEGO

Przewdd ograniczajacy stuzy do wyznaczania obszaru roboczego i
naprowadzania robota z powrotem do stacji fadowania.

UWAGA: Jedli sgsiad rowniez uzywa robota koszacego, nalezy
zachowac co najmniej 1 m odstepu miedzy przewodami ograniczajgcymi
obu robotéw.

PLANOWANIE ULOZENIA PRZEWODU OGRANICZAJACEGO

Przed utozeniem przewodu ograniczajgcego nalezy przej$¢ sie¢ wzdiuz
wyznaczonej granicy i usung¢ wszelkie niepotrzebne obiekty, np.
kamienie.

UWAGA: Diugos¢ przewodu ograniczajgcego nie moze przekracza¢ 200
metrow.

OSTRZEZENIE! Robot nie moze przejezdza¢ po zwirze ani podobnych
materiatach, ktére mogtyby uszkodzi¢ ostrza.

UKLADANIE PRZEWODU OGRANICZAJACEGO RYS. C

Aby utozy¢ przewdd ograniczajgcy wokét obszaru roboczego i przeszkod,

nalezy postepowac zgodnie z ponizszymi instrukcjami. Aby prawidtowo

utozy¢ przewdd ograniczajgcy, nalezy uzy¢ przymiaru dotgczonego do
zestawu.

UWAGA: Przewdd ograniczajacy jest zasilany bardzo niskim napigciem i

jest bezpieczny dla ludzi i zwierzat domowych.

UWAGA: Zacznij od ztgcza ,-” z tytu stacji tadowania rys. B6 przeciagnij

go pod stacja (i pozostaw 10 cm zapasu) i uktadaj przewdd wokét

trawnika w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara, konczac
go na zigczu ,+” z tytu stacji tadowania (zostaw 10 cm zapasu). Upewnij
sig, ze przewdd styka sig z metalem na zlgczach ,+" i ,-" rys. B6 pamigtaj

0 odcigciu nadmiaru przewodu ograniczajgcego.

* Pozostaw pustg droge migdzy przewodem ograniczajgcym a stacjg
fadowania na dtugosci co najmniej 2 m. Przewdd na tym odcinku
stuzy do doprowadzenia robota do stacji dokujgce;j.

e Zachowaj 30 cm odstgpu miedzy przewodem ograniczajgcym a
obrzezem trawnika rys. C2; rys. C3.

e Przymocuj przewdd ograniczajacy do podtoza kotkami znajdujgcymi
sie w zestawie rys. G5. Przewdd ograniczajgcy powinien by¢ prosty
i lekko napiety. Kotki powinny by¢ rozstawione co 1 m (mozna to
zmieni¢ w zaleznosci od ksztattu trawnika) rys. C4. Nie zakopuj
przewodu gtebiej niz na 2 cm, aby nie ostabi¢ sygnatu.

e Przewdd utéz w taki sposéb, by katy byly wieksze niz 90° rys. C5.
W takich miejscach uktadaj przewdd ograniczajacy tagodnymi
tukami co znaczaco utatwi robotowi poruszanie si¢ po koszonym
obszarze.

o Jesli na trawniku znajdujg sie kwietniki, sadzawki czy drzewa, otocz
je petlami z przewodu ograniczajgcego rys. C4.

e Zachowaj min. 30 cm odstepu migdzy przewodem ograniczajgcym
a krawedziami przeszkaéd.

UWAGA! Na drodze do i z petli przew6d ograniczajgcy nie moze si¢ ze

sobg przecina¢ rys. C4.

e Pozostaw waska przestrzen w obszarze roboczym kosiarki. Upewnij
sie, czy odlegto$¢ miedzy biegngcymi réwnolegle przewodami
granicznymi jest wieksza niz 1 m.

UWAGA! Pamigtaj, aby stacja dokujgca znajdowata si¢ wewnatrz petli

oznaczajacej obszar koszenia. (outside-na zewnatrz / inside-wewnatrz)

Rys.B2

4. INSTALACJA STACJI tADOWANIA

Podtgcz zasilanie

1. Wi6z wtyczke zasilania do gniazda $ciennego 110-240V.

2. Sprawdz stan kontrolek LED na stacji tadowania rys. B1:

o Swiatto zielone ciggte: nawigzano potaczenie (robot nie faduje sie
lub jest w petni natadowany)



« Swiatto zielone przerywane: robot taduje sie.

o Swiatto czerwone przerywane: najczestszy biad to ,roztaczenie
przewodu ograniczajgcego”.

« Swiatto wylgczone: najczestsza usterka to ,Brak zasilania 100-240
V” lub ,Brak potgczenia ze zrédtem zasilania”.

DZIALt ANIE / USTAWIENIA

Pierwsze uruchomienie robota koszacego

* W czasie pierwszego uruchomienia robota nalezy ustawi¢ urzadzenie

na stacji dokujgcej, aby konektory tadowania w stacji rys. B3 nie stykaty

sie z konektorami tadowania w robocie koszacym rys. A10.

Podczas pierwszego uruchomienia robota koszgcego z aplikacji

telefonu nalezy wykona¢ aktualizacje oprogramowania sprzgtowego.

Sposéb wykonania jest opisany ponizej w punkcie aktualizacja

oprogramowania.

e UWAGA! Podczas pierwszego pofaczenia telefon oraz robot muszg
by¢ w zasiegu sieci Wi-fi.

AKTUALIZACJA OPROGRAMOWANIA SPRZETOWEGO PRZED

UZYCIEM ROBOTA.

Aktualizacje nalezy wykonaé w nastepujacy sposoéb.

1.Umies¢ robota wewnatrz petli, ale poza stacjg tadowania.
2.Przetgcz wigcznik rys. A4 w pozycie 1.

3.Waiénij i przytrzymaj wigcznik rys. D5

4.Uruchom aplikacje, zeskanuj QR-code

5.Potgcz aplikacje z robotem

6.Rozwin ustawienia oprogramowania naciskajgc ikong w prawym
gornym rogu ekranu.

7. Wybierz opcje: Aktualizacja oprogramowania sprzgtowego.
8.Nastepnie postepuj zgodnie z zaleceniami na ekranie.

Po instalacji oprogramowania urzadzenie jest gotowe do pracy

UWAGA!

« Na wyswietlaczu znajduje sie informacja czy robot jest w zasiegu Wi-fi
czy Bluetooth

e taczenie z siecig jest sygnalizowane migajacg ikong danego typu
potaczenia. Po potaczeniu ikona przestaje migac.

* Robot moze by¢ sparowany tylko z jednym telefonem.

o W przypadku koniecznosci podtgczenia innego (takiego samego robota
koszgcego) nalezy pierwszy usung¢ z aplikacji. W aplikaciji dla systemu
iOS réwniez z ustawien Bluetooth.

REGULACJA WYSOKOSCI KOSZENIA:

Przed pierwszym koszeniem ustaw wysoko$¢ koszenia na 60 mm, a

nastgpnie zmien na pozadang wysoko$¢, gdy caly trawnik bedzie

stosunkowo ptaski.

e Obré¢ pokretto rys. A2 w prawo, zeby zwigkszyé wysoko$é
koszenia.

e Obré¢ pokretto rys. A2 w lewo, zeby zmniejszy¢ wysoko$é
koszenia.

* Wysoko$¢ koszenia mozna regulowa¢ w zakresie od 20 mm (MIN)
do 60 mm (MAX).

UWAGA! Silnik napedowy bebna mechanizmu koszacego rys. A7 wigcza

sie po ok. 10 sekundach od wyjazdu z bazy, rozpoczynajac prace.

WLACZANIE/WYLACZANIE ZASILANIA
1. Ustaw przetgcznik rys. A4 w pozyciji 0", aby wylaczy¢ zasilanie.
2. Ustaw przetgcznik rys. A4 w pozycii ,I”, aby wigczy¢ zasilanie.

WLACZANIE ROBOTA | PROGRAMOWANIE CZASU PRACY W

TRYBIE MAUALNYM

1. Naciénij i przytrzymaj przycisk zasilania rys. D5, aby uruchomi¢ robota.

Uwaga: podczas uruchamiania nie potrzgsaj robotem, aby unikng¢ btedu

przy uruchomieniu. Jesli robot nie uruchomi si¢ prawidiowo (wszystkie

kontrolki $wiecg sig ciggtym $wiattem), uruchom go ponownie.

2. Wpisz hasto naciskajgc dwukrotnie przycisk rys. D6, nastepnie

dwukrotnie przycisk rys. D7 oraz jednokrotnie przycisk rys. D8 (hasto

zaprogramowane fabrycznie).

3. Zaprogramuj czas pracy (w tym czas koszenia i czas fadowania):

« Nacisnij przycisk rys. D6, aby ustawi¢ czas pracy. Jedna kontrolka

oznacza 2 godziny, maksymalny czas pracy to 8 godzin i 4 zapalone

kontrolki rys. D4. Nacisnij przycisk rys. D8, aby potwierdzi¢ i uruchomi¢

robota.

UWAGA: Po ustawieniu czasu pracy robot zapamieta ustawienia i

codziennie rozpocznie koszenie o zaprogramowanej porze. Czas

koszenia bedzie zgodny z wprowadzonymi ustawieniami.

e Zaprogramowany czas pracy robota od 2 godziny do 8 godzin to czas
koszenia wraz z czasem fadowania.

e Czas pracy oraz tadowania bedzie rézny w zaleznosci od
zastosowanego akumulatora.

Jesli chcesz zmieni¢ czas pracy, wykonaj ponownie kroki 2-3.

PROGRAMOWANIE CZASU PRACY W TYYBIE AUTOMATYCZNYM,

7 DNIOWY HARMONOGRAM, JEST DOSTEPNY POPRZEZ

USTAWIENIA W APLIKACJI

e Po awaryjnym zatrzymaniu robota nalezy go najpierw odblokowaé
postepujac zgodnie z punktem 2 powyzej. Po odblokowaniu robota
mozemy go odesta¢ do stacji, naciskajgc przyciski: rys. D7 nastepnie
zatwierdzi¢ przyciskiem rys. D8, aby kosiarka wrécita do stacji
fadowania.

« Wecisniecie przycisku awaryjnego zatrzymania STOP kasuje cykl pracy
trybu manualnego oraz automatycznego z aplikacji, jesli byt on w ten
sposéb uruchomiony. Aby robot ponownie podjat prace po awaryjnym
zatrzymaniu nalezy przywréci¢é go do stacji fadowania i ponownie
ustawi¢ manualny harmonogram pracy. W przypadku harmonogramu
automatycznego nalezy wykonaé te sama czynnos$¢ w harmonogramie
aplikacii i potwierdzi¢ jej ustawienia.

UWAGA! Zaprogramowanego czasu uruchomienia w harmonogramie
automatycznym nie nalezy traktowac jako bardzo precyzyjnego.
Urzadzenie moze uruchomic¢ sie do kilku minut po ustawionym czasie.

* Wigczenie trybu manualnego kasuje harmonogram zaprogramowany
w aplikacji i odwrotnie.

* Krawedziowanie w trybie manualnym jest robione z automatu co kilka
cykli koszenia. Polega ono na koszeniu trawy przy przewodzie
okreslajgcym obszar roboczy. UWAGA! Nalezy zwréci¢ uwage na
prawidlowe przymocowanie przewodu, aby nie narazi€ go na
przypadkowe przeciecie.

* Po stwierdzeniu przez urzadzenie rozpoczecie opadu deszczu robot
koszgcy powrdéci do stacji dokujacej.

* Jesli robot w czasie pracy napotka przeszkode odbije sie od niej i
bedzie kontynuowat prace.

KONTROLKA STANU tADOWANIA W STACJI tADOWANIA:
Ciaggle zielone $wiatlo — bateria w petni natadowana.
Przerywane zielone $wiatto — tadowanie.

POZA STACJA LtADOWANIA:

Ciagfe zielone $wiatto — bateria >=20%

Przerywane zielone $wiatto — bateria <20%

UWAGA! Robot automatycznie przerywa prace i powraca do stacji
tadowania, jesli poziom akumulatora spadnie ponizej 20%

KONTROLKA BLEDOW:

Ciagte zielone $wiatto — nalezy zaktualizowaé system. Potacz z aplikacja,
aby przeprowadzi¢ aktualizacje.

Przerywane zielone $wiatfo — trwa aktualizacja systemu.

Przerywane czerwone $wiatto — komunikat btedu od 1 do 5, uruchom
ponownie robota.

Ciggte czerwone $wiatto — komunikat btedu od 6 do 12, nacisnij ,STOP”
lub ,OK”, aby usung¢.

KONTROLKA PRZEWODU OGRANICZAJACEGO:
Ciggte zielone $wiatto — sygnat prawidtowy

Ciggte czerwone $wiatto — brak sygnatu

Kontrolki rys. D4:

Swiatto przerywane — robot zablokowany.

Swiatto ciggte — robot odblokowany.

Kontrolka 1 $wieci na zielono: 2 godzina czasu pracy.
Kontrolki 1 i 2 $wiecg na zielono: 4 godziny czasu pracy.
Kontrolki 1, 2 i 3 $wieca na zielono: 6 godzin czasu pracy.
Kontrolki 1, 2, 3 i 4 $wiecg na zielono: 8 godzin czasu pracy.
OPROGRAMOWANIE STERUJACE ROBOTEM KOSZACYM
Do pobrania IOS:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Do pobrania Android:

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Instrukcja programu do pobrania pod adresem:

https://bit.ly/30BB6Gm

AWARYJNE WYLACZANIE ROBOTA

Nacis$nij przycisk ,STOP” rys. Al, aby zatrzymac¢ robota, naciénij i
przytrzymaj przycisk zasilania, aby wytaczy¢ robota.

PRZENOSZENIE ROBOTA

Pod spodem robota znajduje sie uchwyt do podnoszenia rys. A10, ktory
utatwia obstuge jedna reka.

KONSERWACJA | PRZECHOWYWANIE



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

e Przed rozpoczeciem czyszczenia i konserwacji robota nalezy go
zawsze wytgczyé.

e Przed czyszczeniem i konserwacjg stacji tadowania nalezy odtgczy¢
zasilanie.

* Podczas wymiany ostrzy i czyszczenia spodu robota nalezy zawsze
mie¢ na sobie grube rekawice ochronne.

e Regularnie sprawdzaj dokrecenie $rub i nakretek. Uszkodzone
cze$ci nalezy naprawia¢ lub wymienia¢ ze wzgledow
bezpieczenstwa.

* Regularnie sprawdzaj, czy ostrza moga sig¢ swobodnie obracac.

UWAGA: Gdy obracasz robota do goéry spodem, potéz go na trawniku lub

migkkiej powierzchni, aby nie zniszczy¢ i nie zarysowac ostony.

CZYSZCZENIE

OSTRZEZENIE! Zanim rozpoczniesz czyszczenie, wylacz zasilanie

przetacznikiem rys. A4.

e Przednig czg$¢ robota nalezy my¢ myjka niskocisnieniowg i migkkg
szczotkg lub szmatka.

o Uzyj twardej szczotki, aby usuna¢ $cinki trawy i zanieczyszczenia z
ostrzy, kot i innych czesci na spodzie robota.

* Regularnie sprawdzaj kota pod katem obecnosci btota lub $cinkéw
trawy i czy$¢ je szczotka.

UWAGA: Regularnie usuwaj resztki roslin ze spodu robota, aby

unikna¢ obnizenia wydajnosci pracy.

WYMIANA OSTRZY

OSTRZEZENIE! Najpierw wylacz gtéwny wytgcznik zasilania i zatéz

rekawice ochronne.

OSTRZEZENIE! Uzywaj wylacznie wskazanych oryginalnych ostrzy

zatwierdzonych przez producenta.

e W ramach jednej wymiany nalezy wymieni¢ wszystkie trzy ostrza i
$ruby do nich rys. A6.

o Sruby nalezy odkreca¢ i dokrecaé wkretakiem.

e Sprawdz, czy nowe ostrza moga sie swobodnie obracac.

ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

Ponizsza tabela zawiera wskazowki pomagajgce w diagnozowaniu
probleméw.

Jedli to mozliwe, nalezy naprawi¢ urzadzenie samodzielnie. Jesli nie
mozna rozwigza¢ problemu, prosimy zwrécié sig¢ do autoryzowanego
sprzedawcy lub serwisu.

OSTRZEZENIE! Nalezy podejmowaé srodki ochronne.

Problem Mozliwe przyczyny Rozwigzania
Nastacji Przerwanie Znajdz uszkodzony
tadowania miga przewodu odcinek przewodu
czerwone o i napraw 4o
swiatlo ograniczajacego praw g

Stacja fadowania
Robot ma nie jest prawidtowo

. zainstalowana Zob. punkt

frudnosci przy Przygotowanie do
dokowaniu do " yg

Przewod pracy

stacji tadowania

ograniczajacy nie
zostat prawidtowo
utozony

Brak zasilania

Sprawdz zrédto
zasilania

Przewod
ograniczajgcy zostat
odwrotnie

Zamien zlgcza ,+" i,

Brak sygnatu z
przewodu
ograniczajgcego

podigczony
Sprawdz, czy
Przewod przewdd
ograniczajacy nie ograniczajgcy jest
zostat podigczony prawidtowo
do stacji tadowania podtaczony do stacji
tadowania
Przerwanie Sprawdz na catej
przewodu dtugosci,
ograniczajgcego czy przewdd nie
zostat przerwany
Przewod Sprawsiz, czy
B przewdd
ograniczajacy PR
L ograniczajacy jest
przecina sie w )
A " prawidtowo
drodze do i z petli .
zainstalowany

Robot wyjezdza Przewod Zamien zlgcza .+ i ,-"
poza granice ograniczajgcy zostat
odwrotnie
podigczony
Robot drga lub Uszkodzenie ostrza
wydaje lub brak ostrza Sprawdz i napraw
nietypowe Tarcza ostrza jest $ruby do mocowania
dzwieki poluzowana ostrza
Wymien ostrze
Kod biedu Opis Rozwigzanie
Blad inicjalizacji Uséz?w robota ?18 ptaskim
EO1rys. F1 — czujnik podiozu | uruchom
zyroskopowy ponownie.
\}{V }Eeglf‘luj drazek ko(liizyjny i
e ¢ tne z przodu
Btad czujnika kgsigrii rg . "
f , sprawdz, czy nie
E02rys. F2 pgg?giskzaeﬂzﬁil;ib sg zablokowane; ustaw
I g robota na ptaskim podtozu i
uruchom ponownie.
Btad inicjalizaciji Ustaw robota na ptaskim
E03rys. F3 | S inich Seege | POdIoZU uruchom )
Bigd .| ponownle Jesl robiem e
EO4rys. F4 pc;glgi;zrﬁgia serwisem posprzedazowym.
Nieprawidfowa
EO5 rys. F5 predkos¢ silnika
tngcego
ot Ustaw robota na ptaskim
E06 rys. F6 oﬁgjgﬁe,g'rﬁf podtozu. Nacinij STOP lub
P Y OK, aby skasowaé alarm.
ot Ustaw robota na ptaskim
EO7 rys. F7 ogtgﬁ?gseig'rﬁf podtozu. Nacinij STOP lub
P OK, aby skasowaé alarm.
Us(tj?w. robota rp]a ptaskim
podtozu i uruchom
E08 rys. F8 B*Q%B@am ponownie. Jesli problem nie
ustagpi, skontaktuj sig z
serwisem posprzedazowym.
Zobacz powyzej w tabeli:
problem — brak sygnatu z
grzewodu ograniczajgcego.
prawdz wszystkie punkty
Ni il pobk?lei, a r;as}t(gpnie Lgjlst_aw
ieprawidtowy robota na ptaskim podtozu.
E09rys. F9 sygnat Nagieni 80P Ub OK. aby
skasowac alarm. Uruchom
ponownie robota. Jesli
problem nie ustgpi,
skontaktuj si¢ z serwisem
posprzedazowym.
Ustaw robota na ptaskim
podtozu. Naci$nij STOP lub
E010 rys L OK, aby skasowa¢ alarm.
F10 ys. Zacigcie robota Uruchom ponownie robota.
Jesli problem nie ustapi,
skontaktuj sie z serwisem
posprzedazowym.
Nieprawidiowa
EO11rys. predkos¢
F11 leﬂgggﬂimga Uruchom ponownie robota.
Nieprawidiowa Jesli problem nie ustgpi,
pr A skontaktuj sie z serwisem
E012 rys. preakosc posprzedazowym.
F12 prawego
silnika
kroczgcego
ZAWARTOSC ZESTAWU:
e Robot koszacy 1szt.
* Stacja dokujaco tadujgca 1szt.
e Zasilacz oraz przediuzacz 1szt.
e Kabel do wyznaczenia obszaru roboczego 100m
o Kotki do mocowania kabla 100szt.
« Kotki do mocowania stacji dokujacej 6szt.
e Ostrza tngce 3szt.
e taczniki kabla 2szt.
o Klucz szesciokatny 1szt.
DANE TECHNICZNE
Robot Koszacy 04-621
Parametr Wartos¢
Napiecie zasilania 18VvDC
Maks. moc znamionowa silnika 50 W
tngcego:
Maks. moc znamionowa silnika 20W
samojezdnego:
Stopien ochrony IP dla stacji IPX4
tadujacej




IPX5
IP 65

Stopien ochrony IP dla robota
Stopien ochrony IP dla adaptera
tadujgcego

Klasa Ochronnosci dla robota 1]
Klasa Ochronno$ci dla stacji 1l
tadujgcej

Szeroko$¢ koszenia

Regulacja wysokosci koszenia w

180 mm
20 mm — 60 mm

zakresie

Predkos$¢ obrotowa 3100 rpm
Masa 10,2 kg
Rok produkciji 2024

DANE DOTYCZACE HALASU | DRGAN
Poziom ci$nienia akustycznego

Loa= 560B (A) K=
3dB(A)
Lwa= 67dB (A) K=
3dB(A)

Zmierzony poziom mocy akustycznej

Informacje na temat hatasu i wibracji

Poziom emitowanego hatasu przez urzadzenie opisano poprzez:
poziom emitowanego ci$nienia akustycznego Lpa oraz poziom mocy
akustycznej Lwa (gdzie K oznacza niepewno$¢ pomiaru). Drgania
emitowane przez urzadzenie opisano poprzez warto$¢ przyspieszen
drgan an (gdzie K oznacza niepewnos$¢ pomiaru).

Podane w niniejszej instrukcji: poziom emitowanego ci$nienia
akustycznego Lpa, poziom mocy akustycznej Lwa oraz warto$¢
przy$pieszen drgan an zostaty zmierzone zgodnie z EN 62841-
1:2015+A11. Podany poziom drgan anmoze zosta¢ uzyty do
poréwnywania urzadzen oraz do wstgpnej oceny ekspozycji na
drgania.

Podany poziom drgan jest reprezentatywny jedynie dla podstawowych
zastosowan urzadzenia. Jezeli urzadzenie zostanie uzyte do innych
zastosowan lub z innymi narzedziami roboczymi, poziom drgan moze
ulec zmianie. Na wyzszy poziom drgan bedzie wplywaé
niewystarczajgca czy zbyt rzadka konserwacja urzadzenia. Podane
powyzej przyczyny moga spowodowaé zwigkszenie ekspozycji na
drgania podczas catego okresu pracy.

Aby doktadnie oszacowa¢ ekspozycje na drgania, nalezy
uwzgledni¢ okresy, kiedy urzadzenie jest wytaczone lub kiedy jest
wigczone, ale nie jest uzywane do pracy. Po doktadnym
oszacowaniu wszystkich czynnikéw faczna ekspozycja na drgania
moze okazac¢ si¢ znacznie nizsza.

W celu ochrony uzytkownika przed skutkami drgan nalezy wprowadzi¢
dodatkowe $rodki bezpieczenstwa, takie jak: cykliczna konserwacja
urzadzenia i narzedzi roboczych, zabezpieczenie odpowiedniej
temperatury rak oraz wtasciwa organizacja pracy.

DANE DOTYCZACE HALASU | DRGAN

OCHRONA SRODOWISKA

+ |Produktéw zasilanych elektrycznie nie nalezy wyrzuca¢ wraz Z|
Idomowymi odpadkami, lecz odda¢ je do utylizacji w odpowiednich|
lzaktadach. Informacji na temat utylizacji udzieli sprzedawca produktu lub
miejscowe wiadze. Zuzyty sprzet elektryczny i elektroniczny zawiera)
lsubstancje nieobojetne dla $rodowiska naturalnego. Sprzet nie poddany|
recyklingowi stanowi potencjalne zagrozenie dla $rodowiska i zdrowial
ludzi.

,Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscia” Spotka komandytowa z
siedzibg w Warszawie, ul. Pograniczna 2/4 (dalej: ,Grupa Topex”) informuje, iz wszelkie

zamieszczonych fotografii, schematéw, rysunkéw, a takze jej kompozycji, nalezg
wytgcznie do Grupy Topex i podlegajg ochronie prawnej zgodnie z ustawg z dnia 4 lutego
1994 roku, o prawie autorskim i prawach pokrewnych (tj. Dz. U. 2006 Nr 90 Poz 631 z
pozn. zm.). Kopiowanie, przetwarzanie, publikowanie, modyfikowanie w celach
komercyjnych catosci Instrukcji jak i poszczegdlnych jej elementéw, bez zgody Grupy
Topex wyrazonej na pismie, jest surowo zabronione i moze spowodowaé pociggniecie do
odpowiedzialnosci cywilnej i karnej.

GWARANCJA | SERWIS

Warunki gwarancji oraz opis postepowania w przypadku reklamacji
zawarte sa w zataczonej Karcie Gwarancyjnej.

Serwis Centralny GTX Service Sp. z 0.0. Sp.k.

ul. Pograniczna 2/4 tel. +48 22 364 53 50 02-285 Warszawa e-mail
bok@gtxservice.com

Sie¢ Punktéw Serwisowych do napraw gwarancyjnych i pogwarancyjnych
dostepna na platformie internetowej gtxservice.pl

Zeskanuj QR kod i wejdz na gtxservice.pl
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Deklaracja zgodnosci WE
Producent: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Wyréb: Robot koszacy E+
Model: 04-621
Nazwa handlowa: NEO TOOLS
Numer seryjny: 00001 + 99999
Niniejsza deklaracja zgodnos$ci wydana zostaje na wytagczng
odpowiedzialno$¢ producenta.
Opisany wyzej wyrob jest zgodny z nastepujacymi dokumentami:
Dyrektywa Maszynowa 2006/42/WE
Dyrektywa RED 2014/53/UE
Dyrektywa RoHS 2011/65/UE zmieniona Dyrektywa 2015/863/UE
Oraz spetnia wymagania norm:
EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Deklaracja ta odnosi sig wytgcznie do maszyny w stanie, w jakim zostata
wprowadzona do obrotu i nie obejmuje czgsci sktadowych
dodanych przez uzytkownika koricowego lub przeprowadzonych przez
niego poézniejszych dziatan.

Nazwisko i adres osoby majgcej miejsce zamieszkania lub siedzibe w UE
upowaznionej do przygotowania dokumentacji technicznej:

Podpisano w imieniu:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Warszawa
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Pawet Kowalski

EN

Petnomocnik ds. jakosci firmy GRUPA TOPEX
Warszawa, 2023-09-11

Deklaracja zgodnosci UE
Producent: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Wyréb: Stacja tadowania
Model: K145455
Nazwa handlowa: NEO TOOLS
Numer seryjny: 00001 + 99999
Niniejsza deklaracja zgodnos$ci wydana zostaje na wytgczng
odpowiedzialno$¢ producenta.
Opisany wyzej wyréb jest zgodny z nastgpujgcymi dokumentami:
Dyrektywa RED 2014/53/UE
Dyrektywa RoHS 2011/65/UE zmieniona Dyrektywa 2015/863/UE
Oraz spetnia wymagania norm:
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Deklaracja ta odnosi sie wytgcznie do maszyny w stanie, w jakim
zostata wprowadzona do
obrotu i nie obejmuje czgsci sktadowych dodanych przez uzytkownika
koncowego lub
przeprowadzonych przez niego pézniejszych dziatan.
Nazwisko i adres osoby majgcej miejsce zamieszkania lub siedzibe w
UE upowaznionej do
przygotowania dokumentaciji technicznej:
Podpisano w imieniu:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Warszawa
3 e . r
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Petnomocnik ds. jakosci firmy GRUPA TOPEX

Warszawa, 2023-11-09
EN
TRANSLATION (USER) MANUAL
MOWING ROBOT 04-621
CAUTION! BEFORE OPERATING POWER TOOLS, READ THESE
INSTRUCTION MANUAL CAREFULLY AND KEEP IT FOR FUTURE
REFERENCE.

DETAILED SAFETY RULES

SAFETY INSTRUCTIONS FOR MOWING ROBOTS
Safety in the practical use of the mowing robot

RECOMMENDATIONS

Read the instruction manual carefully. Get to know the control systems
and the correct operation of the appliance.

Do not allow the appliance to be used by children or anyone who has not
read the instruction manual. National regulations may indicate a minimum
age for the operator.

Do not use the robot if other people, especially children or animals, are
present around.

Please remember that the operator or user is responsible for accidents or
hazards to other people or the environment.

PREPARATION

« Before mowing, check each time that all parts of the robot are
working properly.

e For best results, mowing in rain-free weather is recommended.
When mowing in the rain, grass can stick to the robot, which can slip
as aresult.

e DO NOT mow in bad weather conditions, e.g. during heavy rain,
thunderstorms or snowfall.

« Periodically inspect the mown area and remove any stones, debris,
wires, bones and other obstructions. The limited warranty does not
cover damage caused by objects left on the lawn.

* To avoid damage, do not mow within 1 m of the sprinkler heads.

CAUTION! The robot and sprinklers must NOT be switched on at the

same time.

The robot should be programmed to run at a different time to the

sprinklers.

NEVER allow children to touch the power supply, charging station in

particular the contacts, blades, battery compartment or any parts where

there are gaps such as wheels.

OPERATION

* Watch out for rotating blades! DO NOT put your hands or feet under
rotating blades.

* Watch out for objects scattered on the lawn while mowing! When the
robot is on, keep a safe distance.

e Do not leave the appliance unattended if animals, children or
bystanders are known to be in the vicinity.

* Maintain a safe position. Maintain balance and a stable position on
inclines. While operating the robot or its peripherals, it is allowed to
walk, but not to run.

* Please read the instructions on when, where and how to check the
robot and its peripherals, cables and extension cords for damage or
wear and repair the robot. Self-modification, repair is not permitted -
at the risk of voiding the warranty.

« Do not connect or touch a damaged power cable until it has been
disconnected from the power supply due to the risk of contact with
live components.

« Only connect the robot and/or peripheral equipment to power circuits
protected by a residual current circuit breaker with a tripping current
of no more than 30 mA.

« If the robot makes an abnormal sound or an abnormal vibration is
noticed or it signals an alarm, press the STOP button immediately.

* |IT IS FORBIDDEN to touch dangerous moving parts before turning
off the power to the robot.

e IT IS FORBIDDEN to touch dangerous parts until they have come
to a complete stop.

* Always wear sturdy footwear and long trousers when handling the
robot.

« Cut the power supply: Before locking the robot.

« Before testing, cleaning or maintenance.

PICTOGRAMS AND WARNINGS
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1. Read the instruction manual and observe the warnings and safety
conditions!

2. Before cleaning or maintenance, disconnect from the power supply
3. Do not put your hands or feet under the guard of the mowing
mechanism

. Rotating parts - possibility of injury

. Keep a safe distance from the mowing robot

. Beware of the possibility of injury from casted items

. Protect from rain

. Keep out of reach of children.

. Do not ride on the robot

10. Possible loss of fingers, take care

11. Maximum ground slope 14°/25%.

12. Protect hands with work gloves

13. Wear protective clothing

14. Wear protective footwear

15. Do not dispose of with household waste

16. Selective waste collection

17. Degree of protection

©oO~NO U™

CAUTION! This appliance may be used by children over 8 years of
age and persons with limited physical and mental abilities as well as
with insufficient knowledge or experience if they are supervised or
properly instructed in the safe use of the appliance so that they are
aware of the risks involved. This appliance should not be played with
by children. Children must not clean or carry out maintenance on the
appliance without supervision.

DESCRIPTION OF THE GRAPHIC ELEMENTS

The following numbering refers to the components of the appliance
shown on the graphic pages of this manual.

Designation Opis
Fig. A
1 Emergency stop
2 Mowing height adjuster
3 Mower control panel
4 Mower power switch
5 Drive wheels
6 Cutting blades
7 Cutting mechanism drum
8 Swivel wheels
9 Carrying handle
10 Charging connectors
11 Battery compartment cover
Designation Opis
Fig.B
1 Docking station control panel
2 Holes for securing the docking station
3 Charging connectors
4 Docking station
5 Docking station guard
6 Connectors for power supply cable to mark the
working area
7 Cable openings for marking the working area and
power supply
8 Docking station power socket
9 Marking for correct cable routing
Designation Opis
Fig. D




1 Charging status indicator light
2 Signal fault indicator
3 Restraining cable indicator
4 Operating hours / error message, lights 1-4
5 Power button
6 Power Switch
7 Docking button
8 “Confirm” button
Designation Opis
Fig. H
1 Screws
2 Battery compartment cover with transport
handle
3 Battery compartment
4 Battery socket on the chamber cover
5 Rechargeable battery (not included)
Designation Opis
Fig. |
1 Lawn
2 Wall
3 Docking station
4 Distance of station from wall
5 Initial section of the line delimiting the
mowing area
6 Length of section
Designation Opis
Fig.J
la Cable to limit the mowing area Beginning
1b Cable to limit the mowing area End
2 Supply line:
3 Docking station

* There may be differences between the graphic and the actual
product

PREPARING FOR WORK

BATTERY INSTALLATION

« Invert the mowing robot so that there is access to the underside of the
robot.

In place of the switch Fig. A4 and the transport handle Fig. A9 there is
the battery compartment cover Fig. H2 fixed with the 4 screws marked
with arrows Fig. H1.

¢ Then unscrew the screws marked with arrows.

Carefully remove the compartment cover Fig. H2 so as not to break or
disconnect the switch wires Fig. A4 (it is attached to the battery
compartment cover).

Then flip the cover over, on the underside of the cover the battery
socket is fixed Fig. H4.

Insert the battery from the ENERGY+ series into the socket.

e Flip the cover with the battery attached and insert into the Fig. H3
compartment.

Tighten the screws securing the cover. Turn the robot bottom down, the
appliance is ready.

WORKING ENVIRONMENT OF THE MOWING ROBOT

Ensure that the following conditions are met in the area where the robot is

working:

« The grass height does not exceed 60 mm.

e CAUTION! If the grass is longer than 60 mm, cut the lawn first with
a hand mower.

e There are no stones, pieces of wood, wires, live cables or other
foreign objects.

* The mowing site is level and flat, free of ditches and trenches, and
the slope is less than 25% (14°) Fig. C1

« The following tools are required for installation:

e Rubber hammer (for driving pins into the ground when laying the
restraining cable)

* Hex key (for fixing the charging station) is included in the kit

« Pliers (for cutting the cable bounding the working area)

1.BASE STATION INSTALLATION

Choose a suitable location

The charging station should be placed at the following location Fig. C3:
« Arelatively flat and level part of the lawn.

* Close to the edge of the lawn.

* Near a wall socket.
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Place the 10 m extension cable, power supply in a shaded, cool and
dry place.

There must be no obstacles within at least 2 m of the charging
station.

It is recommended that the charging station is located in a dry and
sheltered place.

The power supply should be 30 cm above ground level.

2. CHARGING STATION ATTACHMENT

Secure the charging station to the ground with 6 fixing screws (G1) (using
a G6 hex key).

CAUTION! DO NOT stand on or walk on the charging station plate.
CAUTION! DO NOT make new holes in the charging station plate. The
station should be bolted to the floor using the existing holes.

3. LAYING OF THE RESTRAINING CABLE

The restraining cable is used to delineate the working area and guide the
robot back to the charging station.

CAUTION! If your neighbour is also using a robotic mower, keep at least
1 m distance between the restraining cables of both robots.

PLANNING OF THE RESTRAINING CABLE POSITION

Before laying the restraining cable, walk along the designated boundary
and remove any unnecessary objects, such as stones.

CAUTION! The length of the restraining cable must not exceed 200
metres.

WARNING! The robot must not drive over gravel or similar materials that
could damage the blades.

LAYING OF THE RESTRAINING CABLE FIG. C

Follow the instructions below to lay the restraining cable around the

working area and obstacles. Use the meter included in the kit to lay the

restraining cable correctly.

CAUTION! The restraining cable is powered at very low voltage and is

safe for people and pets.

CAUTION! Start with the “-” connector at the back of the charging station

Fig. B6 pull it under the station (and leave a 10 cm reserve) and lay the

cable around the lawn in a counterclockwise direction, ending with the “+”

connector at the back of the charging station (leave a 10 cm reserve).

Ensure that the cable comes into contact with metal at the “+” and “-”

connectors Fig. B6 remember to cut off the excess restraining cable.

e Leave at least 2 m empty between the restraining cable and the
charging station. The cable in this section is used to bring the robot
to the docking station.

e Maintain 30 cm clearance between the restraining cable and the
lawn edge Fig. C2; Fig. C3.

« Fix the restraining cable to the ground with the dowels provided Fig.
G5. The restraining cable should be straight and slightly tightened.
The dowels should be spaced every 1 m (this can be modified
depending on the shape of the lawn) Fig. C4. Do not bury the cable
deeper than 2 cm to avoid weakening the signal.

* Arrange the cable so that the angles are greater than 90° Fig. C5.
In such areas, lay the restraining cable in gentle curves, which will
make it much easier for the robot to move around the area to be
mown.

o |f there are flowerbeds, ponds or trees in the lawn, surround them
with loops of restraining cable Fig. C4.

e Maintain a min. 30 cm distance between the restraining cable and
the edges of obstacles.

CAUTION! On the way to and from the loop, the restraining cable must

not cross each other Fig. C4.

* Leave anarrow space in the working area of the mower. Ensure that
the distance between parallel running restraining cables is greater
than 1 m.

CAUTION! Make sure that the docking station is inside the loop marking
the mowing area. (outside / inside) Fig.B2

4. INSTALLATION OF CHARGING STATION

Connect the power supply

. Insert the power plug into a 110-240V wall socket.

2. Check the status of the LED lights on the charging station Fig. B1:

« Solid green light: connection established (robot not charging or fully
charged)

Intermittent green light: the robot is charging.

Intermittent red light: the most common error is “disconnection of the
restraining cable”.

Light off: the most common fault is “No 100-240 V power supply” or
“No connection to power source”.

OPERATION/ SETTINGS

First start-up of the mowing robot

[N



* When starting the robot for the first time, place the appliance on the
docking station so that the charging connectors on the station fig. B3
do not come into contact with the charging connectors on the mowing
robot fig. A10.

* When the mowing robot is first started from the phone app, a firmware
update must be performed. The method of implementation is described
below under software update.

e CAUTION! During the first connection, the phone and the robot must
be in range of the Wi-fi network.

FIRMWARE UPDATE BEFORE USING THE ROBOT.

The update should be performed as follows.

1. Place the robot inside the loop but outside the charging station.

2. Switch the switch Fig. A4 to position 1.

3. Press and hold the switch Fig. D5

4. Start the application, scan the QR-code

5. Connect the application to the robot

6. Expand the software settings by pressing the icon at the top right of the
screen.

7. Select an option: Firmware update.

8. Then follow the instructions on the screen.

After the software has been installed, the appliance is ready for
operation

CAUTION!

e The display shows whether the robot is in Wi-fi or Bluetooth range

« Connecting to a network is indicated by a flashing icon for the type of
connection. Once connected, the icon stops flashing.

e The robot can only be paired with one phone.

If another (same mowing robot) needs to be connected, the first one

must be removed from the application. In the iOS app also from the

Bluetooth settings.

MOWING HEIGHT ADJUSTMENT:

Before the first mowing, set the mowing height to 60 mm and then change

to the desired height when the entire lawn is relatively flat.

e Turn the Fig. A2 knob clockwise to increase the mowing height.

e Turn the Fig. A2 knob to the left to reduce the mowing height.

e The mowing height can be adjusted from 20 mm (MIN) to 60 mm
(MAX).

CAUTION! The drive motor of the mowing mechanism drum Fig. A7

switches on approximately 10 seconds after leaving the base, starting

operation.

SWITCHING ON/OFF
1. Set the Fig. A4 switch to the “O” position to switch off the power supply.
2. Set the Fig. A4 switch to the “I” position to switch on the power supply.

ACTIVATION OF THE ROBOT AND PROGRAMMING OF THE

WORKING TIME IN MANUAL MODE

1. Press and hold the power button Fig. D5 to start the robot. Note: do not

shake the robot during start-up to avoid a start-up error. If the robot does

not start up correctly (all lights on continuously), restart it.

2. Enter the password by pressing button Fig. D6 twice, then button Fig.

D7 twice and button Fig. D8 once (password programmed at the factory).

3. Program the operating time (including mowing time and charging time):

- Press Fig. D6 to set the operating time. One light on means 2 hours,

maximum operating time is 8 hours and 4 lights on Fig. D4. Press the Fig.

D8 button to confirm and start the robot.

CAUTION! Once the operating time has been set, the robot will remember

the settings and start mowing at the programmed time every day. The

mowing time will be according to the settings entered.

e The robot's programmed operating time of 2 hours to 8 hours is the
mowing time including charging time.

e Operating and charging times will vary depending on the battery used.

If you want to change the operating time, follow steps 2-3 again.

TIME PROGRAMMING IN AUTOMATIC MODE, 7-DAY SCHEDULE, IS

AVAILABLE THROUGH THE SETTINGS IN THE APP

« After an emergency stop, the robot must first be unlocked by following

step 2 above. Once the robot is unlocked, we can send it back to the

station by pressing the buttons: Fig. D7 then confirm with Fig. D8 button

to return the mower to the charging station.

Pressing the emergency stop button STOP deletes the manual and

automatic mode cycle from the application, if it was activated in this

way. In order for the robot to start working again after an emergency

stop, the robot must be returned to the charging station and the manual

work schedule set again. In the case of an automatic schedule, perform

the same action in the application schedule and confirm its settings.
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CAUTION! The programmed start-up time in the automatic schedule
should not be regarded as very precise. The appliance can start up to
several minutes after the set time.

e Activating manual mode deletes the schedule programmed in the
application and vice versa.

« Edging in manual mode is done automatically every few mowing cycles.
It involves mowing the grass close to the cable that defines the working
area. CAUTION! Care must be taken to ensure that the cable is
properly attached so as not to expose it to accidental cutting.

« The mowing robot will return to the docking station once the device has
detected the start of rainfall.

« If the robot encounters an obstacle while working, it will bounce off it
and continue working.

CHARGING STATUS LIGHT IN THE CHARGING STATION:
Continuous green light - battery fully charged.
Intermittent green light - charging.

OUTSIDE THE CHARGING STATION:

Continuous green light - battery >=20%

Intermittent green light - battery <20%

CAUTION! The robot automatically stops work and returns to the
charging station if the battery level drops below 20%

ERROR LIGHT:

Continuous green light - update the system. Connect to the app to perform
the update.

Intermittent green light - system update in progress.

Intermittent red light - error message 1 to 5, restart the robot.

Continuous red light - error message 6 to 12, press “STOP” or “OK” to
clear.

RESTRAINING CABLE INDICATOR:

Continuous green light - signal correct

Continuous red light - no signal

Controls Fig. D4:

Intermittent light - robot blocked.

Continuous light - robot unlocked.

Light 1 illuminates green: 2 hours working time.

Lights 1 and 2 illuminate green: 4 hours working time.
Lights 1, 2 and 3 illuminate green: 6 hours working time.
Lights 1, 2, 3 and 4 illuminate green: 8 hours working time.

SOFTWARE FOR CONTROLLING THE MOWING ROBOT
10S download:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Android download:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Programme instructions can be downloaded at:
https://bit.ly/3QBB6Gm

EMERGENCY SHUTDOWN OF THE ROBOT
Press the “STOP” button Fig. Al to stop the robot, press and hold the
power button to switch off the robot.

MOVING THE ROBOT
Underneath the robot a lifting handle Fig. A10 is located for easy one-
handed operation.

MAINTENANCE AND STORAGE

« Always switch off the robot before cleaning and maintenance.

e Disconnect the power supply before cleaning and maintaining the
charging station.

e Always wear thick protective gloves when changing blades and
cleaning the underside of the robot.

e Check the tightness of bolts and nuts regularly. Damaged parts must
be repaired or replaced for safety reasons.
Regularly check that the blades can rotate freely.

CAUTION‘ When you turn the robot upside down, place it on the lawn or

a soft surface so as not to damage or scratch the cover.

CLEANING

WARNING! Before you start cleaning, switch off the power with the switch

Fig. A4.

e Wash the front of the robot with a low-pressure cleaner and a soft
brush or cloth.

e Use a hard brush to remove grass clippings and debris from the
blades, wheels and other parts on the underside of the robot.

e Check the wheels regularly for mud or grass clippings and clean
them with a brush.



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

CAUTION! Regularly remove plant debris from the underside of the £07 Fig. F7 Lift ) PIF#:B thePrObOtSO_lrjo«’:lelat oK
; ion i ivi ig. ift warning surface. Press or
robot to avoid a reduction in productivity. to cancel the alarm.
BLADE REPLACEMENT Place the robot on a flat
WARNING! First turn off the main power switch and put on protective EO08 Fig. F8 ADCeﬁpoinnel F?gﬁgﬁqaﬁgé’%ﬁg%‘oﬁg‘g
gloves. he customer service.
WARNING! Use only the indicated original blades approved by the See above in the table:
facturer problem - no signal from the
manu : ) ) restraining cabie. Check all
e All three blades and their screws must be replaced in one thet hOimeo?e by ?ln?, then
replacement operation Fig. A6. EO09 Fig. F9 Incorrect signal set the robot on a fla
e The screws should be unscrewed and tightened with a screwdriver. tsgggﬁg'eﬁ%e::g;ﬁzgggﬁ
e Check that the new blades can rotate freely. the rolt)oL If the prrc])blem
persists, contact the
PROBLEM SOLVING customer service.
The table below provides guidance to help diagnose problems. Plar?:e theProbotSo_Ir_\Oanla\ oK
If possible, repair the device yourself. If the problem cannot be resolved, . surface. Fress or
please contact an authorised dealer or service centre. E%O Fig. Robot jam {ﬁecﬁgggl'“mhﬂagﬂ‘,bg?ﬁ‘a"
WARNING! Protective measures should be taken. gﬁg%sr;se,rcggrlﬂ(éghe
Problem Possible causes Solutions E011 Fig. Incorrect speed
Red light flashes Interruption of the Find the defective F11 s‘eogégf rlr?gtor Restart the robot. If the
at the charging restraining cable section of the cable - Tncorrect speed problem persists, contact
station g and fix it EO]'.zzlglg. of the right the customer service.
stepper motor
Charging station is :
Robot has ging ! KIT CONTAINS
difficulty pot correctly ) e Mowing robot 1pc.
docking to installed See section e Docking and charging station 1pc.
char ir? “Preparing for work”. * Power supply and extension cable 1pc.
static?n 9 The restraining e Cable for delineating the working area 100m
cable is not correctly e Cable fixing dowels 100pc.
positioned * Docking station fixing dowels 6pc.
No power supply Check power source * Cutting blades 3pc.
Restraining cable Swap the “+" and e Cable connectors 2pc.
was connected in connectors ¢ Hexagonal key 1pc.
reverse SPECIFICATIONS
Check that the Mowing Robot 04-621
Restraining cable is restraining cable is Parameter Value
No signal from not connected to the correctly Supply voltage: 18VvDC
the restraining charging station connected to a Max. rated power of the mowing 50 W
cable charging station motor: i
Interruption of the Check all the way Max. power rating of the self- 20w
restraining cable through, propelled motor: __
that the cable has not IP degree of protection for the IPX4
been interrupted charging station
Restraining cable Check that the IP degree of protection for the robot IPX5
crosses on the way restraining cable is Li::a?r:eeag;ngtrecuon for the IP 65
to and from the loop correctly installed ging p
b — bl S e v and Protection class for the robot 1]}
Robot goes Restraining cable wap the *+"and ™ Protection class for the charging I
beyond the was connected in connectors station
border reverse Mowing width: 180 mm
Robot vibrates Damaged or Cutting height adjustment in the 20 mm — 60 mm
or makes missing blade Check and repai range
unusual noises | The blade disc is eck and repar Rotational speed 3100 rpm
loose blade fixing screws Weight 10.2 kg
Year of production 2024

Replace the blade

NOISE AND VIBRATION DATA
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Error code Opis Solution Sound pressure level Lpa= 56dB (A) K=
3dB(A)
Initialisation Place the robot on a flat Measured sound power level Lwa= 67dB (A) K=
EO1 Fig. F1 error - gyro surface and restart. 3dB(A)
sensor . . . . .
Adjust the collision bar and Noise and wbrauop mformatlon o )
Lifting sensor or torsion wheel on the front of The level qf the noise emitted by the device is described by: the level
EO2 Fig. F2 CO||ngIOI'1 sensor | the mower, check that they of the emitted sound pressure Lpa and the sound power level Lwa,
fault ?Jgor{%nbadﬁi?’s Blr?acgetg% d where K designates measurement uncertainty. The vibration emitted by
restart. the device are described by the vibration acceleration an, where K
Mowing motor Place the robot on a flat designates measurement uncertainty. )
EO3 Fig. F3 initialisation surface and restart. If the The values measured in this instruction manual, i.e. the level of the
error ?ﬁgbclﬁgt'o‘?ﬁé?'ig\, icgema(?t emitted sound pressure Lpa, the sound power level Lwa, and the
- Power supply ) vibration acceleration an, were measured in accordance with EN 62841-
E04 Fig. F4 connection error 1:2015+A11. The given vibration level an may be used to compare
) Incorrect devices and for preliminary evaluation of vibration exposure.
EO5 Fig. F5 mowing motor The given vibration level is representative only for the basic applications
speed Place the robot on a flat of the device. If the device is used for other applications or with other
EO6 Fig. F6 Tilt warning surface. Press STOP or OK work tools, the vibration level may differ. Inadequate or rare
to cancel the alarm. maintenance of the device cause higher vibration levels. The above-

mentioned causes may increase vibration exposure during the whole
service life.



To determine precisely the vibration exposure, the device “on”
and “off” periods must be taken into account, excluding the
periods when it is used for operation. The total vibration exposure
may be much lower when all factors are estimated accurately.

To protect the operator against vibration, use additional safety
measures, e.g. regular maintenance of the device and work tools,

proper hand temperature conditions, and proper work organisation.
NOISE AND VIBRATION DATA
Dispose of it at appropriate facilities. Information on disposal can be|
lobtained from the dealer of the product or local authorities. Waste|
lelectrical and electronic equipment (WEEE) contains substances that are|
“Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spétka komandytowa with its
registered office in Warsaw, ul. Pograniczna 2/4 (hereinafter: “Topex Group”) informs that
all copyrights to the content of this instruction manual (hereinafter: “Manual”), including,
accordance with the Act of 4 February 1994, on Copyright and Related Rights (i.e. Journal
of Laws U. 2006 No. 90 Item 631 as amended). Copying, processing, publishing,
modifying for commercial purposes the entire Manual as well as individual elements

ENVIRONMENTAL PROTECTION
y |Electric equipment should not be disposed of with household waste,
not neutral to the natural environment. Non-recycled WEEE is a potentiall
hazard to the environment and human health.
but not limited to, its text, posted photographs, diagrams, drawings, as well as its
composition, belong exclusively to Topex Group and are subject to legal protection in
thereof, without the written consent of Topex Group, is strictly prohibited and may result
in civil and criminal liability.

EC Declaration of Conformity
Manufacturer: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Warsaw
Product: E+ mowing robot
Model: 04-621
Trade name: NEO TOOLS
Serial number: 00001 + 99999
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of
the manufacturer.
The product described above complies with the following documents:
Machinery Directive 2006/42/EC
RED Directive 2014/53/EU
RoHS Directive 2011/65/EU as amended by Directive 2015/863/EU
And meets the requirements of the standards:
EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018
This declaration relates only to the machinery as placed on the market and
does not include components
added by the end user or actions carried out by him/her subsequently.
Name and address of the EU resident person authorised to prepare the
technical dossier:
Signed on behalf of:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Warsaw

T e i

A S A 2\l .

EN

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Quiality Officer
Warsaw, 2023-09-11

EU Declaration of Conformity

Manufacturer: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Warsaw

Product: Charging station

Model: K145455

Trade name: NEO TOOLS

Serial number: 00001 + 99999

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of
the manufacturer.

The product described above complies with the following documents:
RED Directive 2014/53/EU

RoHS Directive 2011/65/EU as amended by Directive 2015/863/EU
And meets the requirements of the standards:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
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EN IEC 63000:2018
This declaration relates solely to the machine as it was introduced into
the
market and does not include components added by the end user or
his subsequent activities.
Name and address of the EU resident authorised to
prepare the technical dossier:
Signed on behalf of:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Warsaw
3 & | .

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Quality Officer
Warsaw, 2023-11-09

DE
UBERSETZUNG (BENUTZERHANDBUCH)
MAHROBOTER 04-621
VORSICHT! LESEN SIE VOR DER BEDIENUNG VON
ELEKTROWERKZEUGEN DIESE ANLEITUNG SORGFALTIG DURCH
UND BEWAHREN SIE SIE ZUM SPATEREN NACHSCHLAGEN AUF.

AUSFUHRLICHE SICHERHEITSVORSCHRIFTEN

SICHERHEITSHINWEISE FUR MAHROBOTER
Sicherheit beim praktischen Einsatz des Mahroboters

EMPFEHLUNGEN

Lesen Sie die Gebrauchsanweisung sorgféltig durch. Machen Sie sich mit
den Steuersystemen und dem korrekten Betrieb des Geréts vertraut.
Lassen Sie das Gerét nicht von Kindern oder Personen benutzen, die die
Gebrauchsanweisung nicht gelesen haben. Nationale Vorschriften
konnen ein Mindestalter fiir den Bediener vorschreiben.

Benutzen Sie den Roboter nicht, wenn sich andere Personen,
insbesondere Kinder oder Tiere, in der Nahe aufhalten.

Bitte denken Sie daran, dass der Betreiber oder Benutzer fiir Unfélle oder
Gefahren fiir andere Personen oder die Umwelt verantwortlich ist.

VORBEREITUNG

o Uberpriifen Sie vor dem Mahen jedes Mal, ob alle Teile des
Roboters ordnungsgemaf funktionieren.

e Fir beste Ergebnisse wird empfohlen, bei regenfreiem Wetter zu
méhen. Beim Méhen im Regen kann das Gras am Roboter haften
bleiben, der dadurch ausrutschen kann.

e Maéhen Sie NICHT bei schlechten Wetterbedingungen, z. B. bei
starkem Regen, Gewitter oder Schneefall.

o Uberpriifen Sie die gemahte Fliche regelméRig und entfernen Sie
Steine, Schutt, Dréhte, Knochen und andere Hindernisse. Die
beschrankte Garantie deckt keine Schaden ab, die durch auf dem
Rasen zuriickgelassene Gegensténde verursacht werden.

e Um Schéden zu vermeiden, méhen Sie nicht im Umkreis von 1 m
um die Sprinklerkdpfe.

VORSICHT! Der Roboter und die Sprinkleranlage dirfen NICHT

gleichzeitig eingeschaltet werden.

Der Roboter sollte so programmiert werden, dass er zu einer anderen Zeit

lauft als die Sprinkler.

Erlauben Sie Kindern NIEMALS, das Netzteil, die Ladestation,

insbesondere die Kontakte, die Messer, das Batteriefach oder Teile mit

Zwischenraumen, wie z. B. die Rader, zu beriihren.

BETRIEB

¢ Achten Sie auf die rotierenden Messer! Halten Sie Ihre Hande oder
FiRe NICHT unter rotierende Messer.

e Achte beim Mahen auf verstreute Gegenstande auf dem Rasen!
Wenn der Roboter eingeschaltet ist, halten Sie einen
Sicherheitsabstand ein.

» Lassen Sie das Gerat nicht unbeaufsichtigt, wenn sich Tiere, Kinder
oder Unbeteiligte in der Nahe aufhalten.

« Behalten Sie eine sichere Position bei. Halten Sie das Gleichgewicht
und eine stabile Position an Steigungen. Wahrend der Bedienung
des Roboters oder seiner Peripheriegerate darf er gehen, aber nicht
rennen.

« Bitte lesen Sie die Anweisungen, wann, wo und wie Sie den Roboter
und seine Peripheriegerate, Kabel und Verlangerungskabel auf
Schaden oder Verschleil tiberpriifen und den Roboter reparieren.
Selbstmodifikation, Reparatur ist nicht erlaubt - auf die Gefahr hin,
dass die Garantie erlischt.



* SchlieRen Sie ein beschadigtes Netzkabel nicht an und beriihren 3 Bedienfeld des Méhers
Sie es nicht, bevor es nicht von der Stromversorgung getrennt 4 Netzschalter des Mahers
wurde, da die Gefahr des Kontakts mit stromfiihrenden 5 Antriebsrader
Komponenten besteht. 6 Schneidemesser
e Schlieen Sie den Roboter und/oder die Peripheriegerate nur an 7 Trommel des Schneidwerks
S_tromkrelse_:‘_ an, die durch_ einen FehIerslrom-S_(_:hutz_schaIter mit 8 Schwenkbare Rader
einem Ausldsestrom von héchstens 30 mA geschiitzt sind. 9 Tragegriff
. Wenn_der Robqler gin abnormales Geréusch_ oder__eine abpormale 10 Ladeanschiisse
\(lbratlon von sich gibt oder einen Alarm ausldst, driicken Sie sofort 1 ‘Abdeckung des Batteriefachs
die STOP-Taste. Bezeichnun Opis
o Es ist VERBOTEN, gefahrliche bewegliche Teile zu beriihren, b B 9 P
bevor die Stromversorgung des Roboters ausgeschaltet wird. - n - -
e Es ist VERBOTEN, gefahrliche Teile zu beriihren, bevor sie zum 1 B?d|enfeld der chklnnstatlon - -
Stillstand gekommen sind. 2 Locher zur I_?_:efestlgung der Dockingstation
« Tragen Sie beim Umgang mit dem Roboter immer festes Schuhwerk 3 Ladegnschlu§se
und lange Hosen. 4 Docking-Station _ i
e Unterbrechen Sie die Stromzufuhr: Vor dem Verriegeln des 5 Schutz der Dockingstation
Roboters. 6 Steckverbinder fiir Stromversorgungskabel zur
« Vor der Priifung, Reinigung oder Wartung. Markierung des Arbeitsbereichs
7 Kabeléffnungen  zur  Kennzeichnung  des
PIKTOGRAMME UND WARNHINWEISE Arbeitsbereichs und der Stromversorgung
— 8 Steckdose fiir die Dockingstation
@ - q 9 Markierung fiir die korrekte Kabelverlegung
& >~/ _v Bezeichnung Opis
- Abb. D
1 2 3 4 5 € 1 Anzeigelampe fiir den Ladestatus
o 2 Signalstérungsanzeige
- o 3 Indikator fiir Riickhaltekabel
Q > 4 Betriebsstunden / Fehlermeldung, Leuchten
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7 8 9 10 1 5 Einschalttaste
6 Netzschalter
i 9 7 Andocktaste
Iﬁﬁ\\}} [(v‘h & E: é \"\ IPX5 8 "Schaltfiiche "Bestétigen
WY = Bezeichnung Opis
12 13 14 15 16 17 Abb. H
1 Schrauben
2 Batteriefachdeckel mit Transportgriff
1. Lesen Sie die Bedienungsanleitung und beachten Sie die 3 Batteriefach
Warnhinweise und Sicherheitsbedingungen! 4 Batteriesockel auf dem Kammerdeckel
2. Trennen Sie vor der Reinigung oder Wartung das Gerat von der 5 Wiederaufladbare Batterie (nicht enthalten)
Stromzufuhr. . I Bezeichnung Opis
3. Stecken Sie Ihre Hande oder Fiike nicht unter den Schutz des Abb. |
Méhwerks
4. Rotierende Teile - Verletzungsgefahr ; \Flevasen
A . x and
5. Halten Sie einen sicheren Abstand zum Méahroboter 3 Docking St
6. Achten Sie auf die Mdglichkeit von Verletzungen durch gegossene ocking-Station -
Gegenstande 4 Abstand der Station von der Wand
7. Vor Regen schiitzen 5 Anfangsteil der Linie zur Abgrenzung des
8. AuBerhalb der Reichweite von Kindern aufbewahren. Mahbereichs
9. Nicht auf dem Roboter mitfahren 6 Lange des Abschnitts
10. Méglicher Verlust von Fingern, Vorsicht Bezeichnung Opis
11. Maximale Bodenneigung 14°/25%. Abb.J
12. Die Hande mit Arbeitshandschuhen schitzen la Kabel zur Begrenzung der Mahfléche Beginn
13. Schutzkleidung tragen 1b Kabel zur Begrenzung der Mahflache Ende
14. Tragen Sie Schutzschuhe 2 Versorgungsleitung:
15. Nicht Gber den Hausmiill entsorgen 3 Docking-Station

16. Selektive Abfallsammlung
17. Grad des Schutzes

VORSICHT! Dieses Gerit kann von Kindern iiber 8 Jahren und von
Personen mit eingeschrinkten korperlichen und geistigen
Fahigkeiten sowie mit unzureichenden Kenntnissen oder
Erfahrungen benutzt werden, wenn sie beaufsichtigt werden oder
ordnungsgemaB in den sicheren Gebrauch des Gerats eingewiesen
wurden, so dass sie sich der damit verbundenen Gefahren bewusst
sind. Kinder sollten nicht mit diesem Gerét spielen. Kinder diirfen
das Gerét nicht ohne Aufsicht reinigen oder Wartungsarbeiten daran
durchfiihren.

BESCHREIBUNG DER GRAFISCHEN ELEMENTE

Die folgende Nummerierung bezieht sich auf die Komponenten des
Gerats

die auf den grafischen Seiten dieses Handbuchs dargestellt sind.

Bezeichnung Opis
Abb. A
1 Not-Aus
2 Méahhéhenversteller
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* Es kann zu Abweichungen zwischen der Abbildung und dem
tatsachlichen Produkt kommen.

VORBEREITUNG AUF DIE ARBEIT
BATTERIEANLAGE

« Drehen Sie den Mahroboter um, so dass Sie Zugang zur Unterseite

des Roboters haben.

e Anstelle des Schalters Abb. A4 und des Transportgriffs Abb. A9

befindet sich der Batteriefachdeckel Abb. H2, der mit den 4 mit Pfeilen
markierten Schrauben Abb. H1 befestigt ist.

« Dann die mit Pfeilen markierten Schrauben herausdrehen.
« Nehmen Sie die Abdeckung des Batteriefachs (Abb. H2) vorsichtig ab,

um die Schaltdrahte (Abb. A4) nicht zu beschadigen oder abzutrennen
(sie sind an der Batteriefachabdeckung befestigt).

* Drehen Sie dann den Deckel um, an der Unterseite des Deckels ist der

Batteriesockel befestigt Abb. H4.

« Legen Sie die Batterie aus der ENERGY+ Serie in die Buchse ein.
* Klappen Sie die Abdeckung mit der angebrachten Batterie um und

setzen Sie sie in das Fach in Abb. H3 ein.

e Ziehen Sie die Schrauben zur Befestigung des Deckels fest. Drehen

Sie den Roboter nach unten, das Gerét ist fertig.



ARBEITSUMGEBUNG DES MAHROBOTERS

Vergewissern Sie sich, dass in dem Bereich, in dem der Roboter arbeitet,
die folgenden Bedingungen erfilllt sind:

Die Grashéhe betragt nicht mehr als 60 mm.

VORSICHT! Wenn das Gras langer als 60 mm ist, mahen Sie den
Rasen zuerst mit einem Handmaher.

Es gibt keine Steine, Holzstlicke, Dréhte, stromflihrende Kabel oder
andere Fremdkérper.

Die Mahflache ist eben und flach, frei von Graben und Graben, und
das Gefalle betragt weniger als 25 % (14°) Abb. C1

Fir die Installation sind die folgenden Werkzeuge erforderlich:
Gummihammer (zum Einschlagen der Bolzen in den Boden bei der
Verlegung des Riickhalteseils)

Sechskantschllssel (fir die Befestigung der Ladestation) ist im
Lieferumfang enthalten

Zange (zum Schneiden des Kabels, das den Arbeitsbereich
begrenzt)

1. INSTALLATION DER BASISSTATION

Wahlen Sie einen geeigneten Standort

Die Ladestation sollte an folgendem Ort aufgestellt werden Abb. C3:

Ein relativ flacher und ebener Teil der Rasenflache.

Nahe am Rande des Rasens.

In der Nahe einer Steckdose.

Legen Sie das 10 m lange Verlangerungskabel und das Netzteil an
einen schattigen, kihlen und trockenen Ort.

Im Umkreis von mindestens 2 m um die Ladestation diirfen sich
keine Hindernisse befinden.

Es wird empfohlen, die Ladestation an einem trockenen und
geschitzten Ort aufzustellen.

Der Stromanschluss sollte sich 30 cm (iber dem Boden befinden.

2. BEFESTIGUNG DER LADESTATION

Befestigen Sie die Ladestation mit 6 Befestigungsschrauben (G1) am
Boden (mit einem Sechskantschliissel G6).

VORSICHT! Stellen Sie sich NICHT auf die Platte der Ladestation und
gehen Sie nicht darauf.

VORSICHT! Machen Sie KEINE neuen Loécher in die Platte der
Ladestation. Die Station sollte mit den vorhandenen Léchern am Boden
verschraubt werden.

3. VERLEGUNG DES RUCKHALTESEILS

Das Halteseil dient dazu, den Arbeitsbereich abzugrenzen und den
Roboter zurtick zur Ladestation zu fiihren.

VORSICHT! Wenn lhr Nachbar ebenfalls einen Méahroboter benutzt,
halten Sie mindestens 1 m Abstand zwischen den Haltekabeln der beiden
Roboter.

PLANUNG DER POSITION DES RUCKHALTESEILS

Gehen Sie vor dem Verlegen des Halteseils an der vorgesehenen Grenze
entlang und entfernen Sie alle unnétigen Gegenstande, wie z. B. Steine.

VORSICHT! Die Lange des Riickhaltekabels darf 200 m nicht
Uberschreiten.
WARNUNG! Der Roboter darf nicht lber Schotter oder &hnliche

Materialien fahren, die die Schaufeln beschadigen kénnten.

VERLEGUNG DES RUCKHALTEKABELS ABB. C

Befolgen Sie die nachstehenden Anweisungen, um das Riickhaltekabel

um den Arbeitsbereich und die Hindernisse herum zu verlegen.

Verwenden Sie das im Kit enthaltene Messgerat, um das Ruckhalteseil

korrekt zu verlegen.

VORSICHT! Das Riickhaltekabel wird mit einer sehr niedrigen Spannung

betrieben und ist fiir Menschen und Haustiere sicher.

VORSICHT! Beginnen Sie mit dem "-"-Anschluss an der Riickseite der

Ladestation (Abb. B6), ziehen Sie ihn unter die Station (und lassen Sie

eine Reserve von 10 cm) und verlegen Sie das Kabel gegen den

Uhrzeigersinn um den Rasen herum, bis es mit dem "+"-Anschluss an der

Riickseite der Ladestation endet (lassen Sie eine Reserve von 10 cm).

Achten Sie darauf, dass das Kabel an den Anschliissen "+" und "-" mit

Metall in Berlihrung kommt Abb. B6 Denken Sie daran, das

Uberschiissige Haltekabel abzuschneiden.

e Lassen Sie mindestens 2 m zwischen dem Riickhaltekabel und der
Ladestation frei. Das Kabel in diesem Abschnitt wird verwendet, um
den Roboter zur Dockingstation zu bringen.

e Halten Sie einen Abstand von 30 cm zwischen dem Halteseil und
der Rasenkante ein (Abb. C2; Abb. C3).

« Befestigen Sie das Halteseil mit den mitgelieferten Dubeln am
Boden Abb. G5. Das Halteseil sollte gerade und leicht angezogen
sein. Die Diibel sollten im Abstand von 1 m gesetzt werden (dies
kann je nach Form des Rasens gedndert werden) Abb. C4. Das
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Kabel sollte nicht tiefer als 2 cm eingegraben werden, um eine
Schwachung des Signals zu vermeiden.

* Verlegen Sie das Kabel so, dass die Winkel grofer als 90° sind,
Abb. C5. Verlegen Sie in solchen Bereichen das Riickhaltekabel in
sanften Kurven, was die Bewegung des Roboters auf der zu
mahenden Flache erheblich erleichtert.

e Wenn sich im Rasen Blumenbeete, Teiche oder Baume befinden,
umgeben Sie diese mit Schlaufen von Rickhaltekabeln Abb. C4.

e Halten Sie einen Abstand von min. 30 cm Abstand zwischen dem
Halteseil und den Kanten von Hindernissen.

VORSICHT! Auf dem Weg zur und von der Schleife diirfen sich die

Riickhaltekabel nicht kreuzen Abb. C4.

e Lassen Sie im Arbeitsbereich des Mahers einen schmalen Raum
frei. Achten Sie darauf, dass der Abstand zwischen parallel
verlaufenden Halteseilen groRer als 1 mist.

VORSICHT! Achten Sie darauf, dass sich die Andockstation innerhalb der
Schleife befindet, die den Mahbereich markiert. (auBen / innen) Abb.B2

4. INSTALLATION DER LADESTATION

AnschlieRen der Stromversorgung

1. Stecken Sie den Netzstecker in eine 110-240-V-Steckdose.

2. Uberpriifen Sie den Status der LED-Leuchten an der Ladestation Abb.

B1:

e Grines Dauerlicht: Verbindung hergestellt (Roboter nicht oder
vollstandig geladen)

e Griines Intervalllicht: Der Roboter wird aufgeladen.

e Intermittierendes rotes Licht: Der héaufigste Fehler ist die
"Unterbrechung des Riickhaltekabels".
e Licht aus: Der haufigste Fehler ist "Keine 100-240-V-

Stromversorgung” oder "Keine Verbindung zur Stromquelle".
BEDIENUNG / EINSTELLUNGEN

Erste Inbetriebnahme des Mahroboters

* Wenn Sie den Roboter zum ersten Mal starten, setzen Sie das Gerat
so auf die Dockingstation, dass die Ladeanschlisse der Station Abb.
B3 nicht mit den Ladeanschliissen des Mahroboters Abb. A10 in
Beriihrung kommen. A10.

e Wenn der Mahroboter zum ersten Mal Uber die Telefon-App gestartet
wird, muss ein Firmware-Update durchgefiihrt werden. Die
Implementierungsmethode wird unten unter Software-Update
beschrieben.

e VORSICHT! Bei der ersten Verbindung mussen sich das Telefon und
der Roboter in Reichweite des Wi-Fi-Netzes befinden.

FIRMWARE-UPDATE, BEVOR SIE DEN ROBOTER BENUTZEN.

Die Aktualisierung sollte wie folgt durchgefiihrt werden.

1. Platzieren Sie den Roboter innerhalb der Schleife, aber auBerhalb der
Ladestation.

2. Schalten Sie den Schalter Abb. A4 auf Position 1.

3. Driicken und halten Sie den Schalter Fig. DS

4. Starten Sie die Anwendung, scannen Sie den QR-Code

5. Verbinden Sie die Anwendung mit dem Roboter

6. Erweitern Sie die Softwareeinstellungen, indem Sie auf das Symbol
oben rechts auf dem Bildschirm driicken.

7. Wahlen Sie eine Option: Firmware-Aktualisierung.

8. Folgen Sie dann den Anweisungen auf dem Bildschirm.

Nachdem die Software installiert wurde, ist das Gerét betriebsbereit

VORSICHT!

* Das Display zeigt an, ob sich der Roboter in Wi-fi- oder Bluetooth-
Reichweite befindet

« Die Verbindung zu einem Netzwerk wird durch ein blinkendes Symbol
fiir die Art der Verbindung angezeigt. Sobald die Verbindung hergestellt
ist, hort das Symbol auf zu blinken.

« Der Roboter kann nur mit einem Telefon gekoppelt werden.

* Wenn ein weiterer (gleicher Mahroboter) verbunden werden soll, muss
der erste aus der Anwendung entfernt werden. In der iOS-App auch in
den Bluetooth-Einstellungen.

EINSTELLUNG DER MAHHOHE:

Stellen Sie vor dem ersten Mahen die Mahhéhe auf 60 mm ein und

wechseln Sie dann auf die gewiinschte Hohe, wenn der gesamte Rasen

relativ eben ist.

e Drehen Sie den Drehknopf Abb. A2 im Uhrzeigersinn, um die
Mahhéhe zu erhdhen.

e Drehen Sie den Drehknopf Abb. A2 nach links, um die Mahhéhe zu
verringern.



« Die Mahhohe kann von 20 mm (MIN) bis 60 mm (MAX) eingestellt
werden.

VORSICHT! Der Antriebsmotor der Mdhwerkstrommel Abb. A7 schaltet

sich ca. 10 Sekunden nach Verlassen des Sockels ein und nimmt den

Betrieb auf.

EIN/AUSSCHALTEN

1. Stellen Sie den Schalter Abb. A4 auf die Position "O", um die
Stromversorgung abzuschalten.

2. Stellen Sie den Schalter Abb. A4 in die Position "I, um die
Stromversorgung einzuschalten.

AKTIVIERUNG DES ROBOTERS UND PROGRAMMIERUNG DER

ARBEITSZEITEN IM MANUELLEN MODUS

1. Driicken und halten Sie die Einschalttaste Abb. D5, um den Roboter zu

starten. Hinweis: Schiitteln Sie den Roboter wahrend des Starts nicht, um

einen Startfehler zu vermeiden. Wenn der Roboter nicht richtig anlauft

(alle Lichter leuchten sténdig), starten Sie ihn neu.

2. Geben Sie das Passwort ein, indem Sie zweimal auf die Taste Abb.

D6, dann zweimal auf die Taste Abb. D7 und einmal auf die Taste Abb.

D8 driicken (das Passwort wurde im Werk programmiert).

3. Programmieren Sie die Betriebszeit (einschlieRlich Mahzeit und

Ladezeit):

- Driicken Sie Abb. D6, um die Betriebszeit einzustellen. Ein leuchtendes

Licht bedeutet 2 Stunden, die maximale Betriebszeit betragt 8 Stunden

und 4 Lichter auf Abb. D4. Driicken Sie zur Bestétigung und zum Starten

des Roboters die Taste Abb. D8.

VORSICHT! Sobald die Betriebszeit eingestellt ist, merkt sich der Roboter

die Einstellungen und beginnt jeden Tag zur programmierten Zeit zu

mahen. Die Mahzeit richtet sich nach den eingegebenen Einstellungen.

« Die programmierte Betriebszeit des Roboters von 2 bis 8 Stunden ist
die Méahzeit einschlieflich der Ladezeit.

o Die Betriebs- und Ladezeiten hangen von der verwendeten Batterie ab.

Wenn Sie die Betriebszeit &ndern mdchten, fiihren Sie die Schritte 2-3

erneut aus.

ZEITPROGRAMMIERUNG IM AUTOMATISCHEN MODUS, 7-TAGE-

ZEITPLAN, IST UBER DIE EINSTELLUNGEN IN DER APP

VERFUGBAR

e Nach einem Notstopp muss der Roboter zunachst entriegelt werden,
wie in Schritt 2 beschrieben. Sobald der Roboter entriegelt ist, kdnnen
wir ihn durch Driicken der Tasten zurlick in die Station schicken: Abb.
D7 und bestétigen Sie dann mit der Taste Abb. D8, um den Méaher zur
Ladestation zuriickzuschicken.

e Durch Driicken der Not-Aus-Taste STOP wird der Zyklus des Hand-
und Automatikbetriebs aus der Anwendung geldscht, wenn er auf diese
Weise aktiviert wurde. Damit der Roboter nach einem Notstopp seine
Arbeit wieder aufnehmen kann, muss er in die Ladestation
zuriickgebracht und der manuelle Arbeitsplan erneut eingestellt
werden. Im Falle eines automatischen Zeitplans fiihren Sie die gleiche
Aktion im Zeitplan der Anwendung durch und bestatigen Sie dessen
Einstellungen.

VORSICHT! Die im automatischen Zeitplan programmierte
Einschaltzeit sollte nicht als sehr genau angesehen werden. Das Gerat
kann bis zu mehreren Minuten nach der eingestellten Zeit starten.

o Die Aktivierung des manuellen Modus Iéscht den in der Anwendung
programmierten Zeitplan und umgekehrt.

o Das Kantenméhen im manuellen Modus erfolgt automatisch alle paar
Mahzyklen. Dabei wird das Gras in der Nahe des Kabels gemaht, das
den Arbeitsbereich definiert. VORSICHT! Achten Sie darauf, dass das
Kabel richtig befestigt ist, damit es nicht versehentlich abgeschnitten
wird.

o Der Méahroboter kehrt zur Dockingstation zuriick, sobald das Gerat den
Beginn des Regens erkannt hat.

e Wenn der Roboter wahrend der Arbeit auf ein Hindernis stoRt, prallt er
daran ab und arbeitet weiter.

LADESTATUSLEUCHTE IN DER LADESTATION:

Grilines Dauerlicht - Akku vollstandig geladen.

Intermittierendes griines Licht - Laden.

AUSSERHALB DER LADESTATION:

Griines Dauerlicht - Batterie >=20%

Intermittierendes griines Licht - Batterie <20%

VORSICHT! Der Roboter stoppt automatisch die Arbeit und kehrt zur

Ladestation zuriick, wenn der Batteriestand unter 20% failt.

FEHLER-LICHT:

Griines Dauerlicht - Aktualisierung des Systems. Verbinden Sie sich mit
der App, um das Update durchzufiihren.

Intermittierendes griines Licht - Systemaktualisierung lauft.
Intermittierendes rotes Licht - Fehlermeldung 1 bis 5, Neustart des
Roboters.

Rotes Dauerlicht - Fehlermeldung 6 bis 12, zum Loéschen "STOP" oder
"OK" driicken.

INDIKATOR FUR RUCKHALTEKABEL:

Griines Dauerlicht - Signal korrekt

Rotes Dauerlicht - kein Signal

Steuerelemente Abb. D4:

Intermittierendes Licht - Roboter blockiert.

Kontinuierliches Licht - Roboter entriegelt.

Licht 1 leuchtet griin: 2 Stunden Betriebszeit.

Die Lichter 1 und 2 leuchten griin: 4 Stunden Betriebszeit.

Die Lichter 1, 2 und 3 leuchten griin: 6 Stunden Betriebszeit.
Die Lichter 1, 2, 3 und 4 leuchten griin: 8 Stunden Betriebszeit.

SOFTWARE ZUR STEUERUNG DES MAHROBOTERS
10S-Download:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
Android-Download:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Programmbhinweise kénnen heruntergeladen werden unter:

https://bit.ly/3QBB6Gm

NOTABSCHALTUNG DES ROBOTERS

Driicken Sie die Taste "STOP" (Abb. Al), um den Roboter anzuhalten,
und halten Sie die Einschalttaste gedriickt, um den Roboter
auszuschalten.

BEWEGEN DES ROBOTERS
An der Unterseite des Roboters befindet sich ein Hebegriff (Abb. A10),
der mit einer Hand bedient werden kann.

WARTUNG UND LAGERUNG

e Schalten Sie den Roboter vor der Reinigung und Wartung immer
aus.

e Trennen Sie die Stromzufuhr, bevor Sie die Ladestation reinigen
und warten.

e Tragen Sie immer dicke Schutzhandschuhe, wenn Sie die Messer
wechseln und die Unterseite des Roboters reinigen.

o Uberpriifen Sie regelméRig den festen Sitz der Schrauben und
Muttern. Beschadigte Teile miissen aus Sicherheitsgriinden
repariert oder ersetzt werden.

« Priifen Sie regelmaRig, ob sich die Messer frei drehen kdnnen.

VORSICHT! Wenn Sie den Roboter auf den Kopf stellen, legen Sie ihn

auf den Rasen oder eine weiche Oberflache, um die Abdeckung nicht zu

beschadigen oder zu zerkratzen.

REINIGUNG

WARNUNG! Bevor Sie mit der Reinigung beginnen, schalten Sie den

Strom mit dem Schalter Abb. A4 aus.

e Waschen Sie die Vorderseite des Roboters mit einem
Niederdruckreiniger und einer weichen Biirste oder einem Tuch.

e Verwenden Sie eine harte Birste, um Grasschnitt und
Verschmutzungen von den Messern, Radern und anderen Teilen an
der Unterseite des Roboters zu entfernen.

« Kontrollieren Sie die Réder regelméaBig auf Schlamm oder Grasreste
und reinigen Sie sie mit einer Blirste.

VORSICHT! Entfernen Sie regelméBig Pflanzenreste von der
Unterseite des Roboters, um ProduktivitdtseinbuBen zu vermeiden.

KLINGENWECHSEL

WARNUNG! Schalten Sie zuerst den Hauptschalter aus und ziehen Sie

Schutzhandschuhe an.

WARNUNG! Verwenden Sie nur die angegebenen und vom Hersteller

zugelassenen Originalklingen.

e Alle drei Fligel und ihre Schrauben miissen in einem Arbeitsgang
ausgetauscht werden (Abb. A6).

e Die Schrauben sollten mit einem Schraubenzieher gelést und
angezogen werden.

e Priifen Sie, ob sich die neuen Messer frei drehen lassen.

PROBLEMBEHEBUNG

Die nachstehende Tabelle enthélt Anhaltspunkte fiir die Diagnose von
Problemen.

Wenn mdéglich, reparieren Sie das Gerat selbst. Kann das Problem nicht
behoben werden, wenden Sie sich bitte an einen autorisierten Handler
oder ein Servicezentrum.


https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm
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Klinge IP-Schutzart firr die Ladestation IPX4
IP-Schutzart fir den Roboter IPX5
. Stellen Sie den Roboter Schutzklasse fiir die Ladestation I
EOqubb' Inltlillsyesrulgg:;ihler auf eine ebene Flache Mahbreite: 180 mm
reisesensor g;’g";ag?g dSiée ihn neu. Schnitthdheneinstellung im Bereich 20 mm - 60 mm
Kollisionsstange und das Rota_uonsgeschwmdlgkelt 3100 U/min
Fehl gorzlonsrad éan d'ar h Gewicht 10,2 kg
ehler am orderseite des Mahers h H I 2024
EOZF:;bb. Hebesensor oder ein und prifen Sie, ob n Jahr der Herstellung 0
Kollisionssensor sie nicht blockiert sind; LARM- UND VIBRATIONSDATEN
stellen Sie den Roboler Schalldruckpegel Lon = 560B (A) K=
und starten Sie ihn neu. 3dB(A)
EO03 Abb. Initialisierungsfehler §!?|LF—_H Siigﬁg 'Slggﬁéer Gemessener Schallleistungspegel Lwa = 67dB (A) K=
P uf eine el
Fs de’:semzrgggrs und starten Sie ihn neu. 3dB(A)
E04 Abb. Ansohluss an die Wenn das Problem Informationen zu Larm und Vibrationen
F4 St weiterhin besteht, Der Ger h I d der Einricht: ht, wird beschrieb
romversorgung wenden Sie sich an den er Gerduschpegel, der von der Einrichtung ausgeht, wird beschrieben
EO5 Abb. . Falsche Kundendienst. durch: den Pegel des abgestrahlten Schalldrucks Lpa und den
FS Méhmotordrehzahl Stelen Sie der Robot Schallleistungspegel Lwa , wobei K die Messunsicherheit bezeichnet.
S eine abone Flacher Die von der Einrichtung ausgehenden Vibrationen werden durch die
EOGF/ébb. Kippwarnung Driicken Sie STOP oder Vibrationsbeschleunigung  an  beschrieben, wobei K  die
Snﬁu%'% gﬁgnAlarm Messu;sicherheét angri]bt. dhd |
- Die in dieser Gebrauchsanweisung gemessenen Werte, d. h. der Pege
gb?'!f"q esé%g'fg ﬁggﬁéer des abgestrahlten Schalldrucks Lpa , der Schallleistungspegel Lwa und
E07F/;bb- Aufzugswarmnung Driicken Sie STOP oder die Schwingungsbeschleunigung a , wurden gemiR EN 62841-
OK, um den Alarm 1:2015+A11 gemessen. Der angegebene Schwingungspegel an kann
abZUbfthe"- zum Vergleich von Gerdten und zur vorlaufigen Bewertung der
gb?'ﬁgesé%gﬁg ﬁggﬁ?r Schwingungsbelastung verwendet werden.
und starten Sie ihn neu Das angegebene Vibrationsniveau ist nur fir die Grundanwendungen
E08 Abb. : 5 5 ; At il
=) ADC-Kanal-Fehler Wenn das Problem des Gerats reprasentativ. Wenn das Gerat fiir andere Anwendungen
Weltgrhlnsbesteﬂt d oder mit anderen Arbeitsgerdten verwendet wird, kann das
wencen wié sich an den Vibrationsniveau abweichen. Unzureichende oder seltene Wartung des
gil.ler;}iegg:"nis; Jer Gerats f[]hrltl zu ht')here!'l V!brationswer‘ten. Pie oben genannten
£09 Abb Tabelle: Problem - kein Ursachen kénnen die Vibrationsbelastung wahrend der gesamten
. Falsches Signal Signal vom Nutzungsdauer erhéhen.
F9 9
Sggl:gsjl%gﬁagizl‘alle Um die Vibrationsbelastung genau zu bestimmen, miissen die Ein-
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und Ausschaltzeiten des Geréts beriicksichtigt werden, wobei die



Zeiten, in denen es in Betrieb ist, nicht beriicksichtigt werden. Die
Gesamtvibrationsexposition kann viel niedriger sein, wenn alle
Faktoren genau abgeschatzt werden.

Um den Bediener vor Vibrationen zu schiitzen, sind zusétzliche
SicherheitsmalRnahmen zu ergreifen, z. B. regelmaRige Wartung des
Geréts und der Arbeitsgerate, angemessene Temperaturbedingungen

fur die Hande und eine angemessene Arbeitsorganisation.
LARM- UND VIBRATIONSDATEN
SCHUTZ DER UMWELT

y |Elektrische Gerédte sollten nicht mit dem Hausmiill entsorgt werden,

[Entsorgen Sie es bei einer geeigneten Einrichtung. Informationen zu

Entsorgung erhalten Sie beim Handler des Produkts oder bei den|

lortlichen Behorden. Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) enthalten|

Substanzen, die fiir die natiiliche Umwelt nicht neutral sind. Nicht]

\wiederverwertete Elektro- und  Elektronik-Altgerate  stellen  eine|

potenzielle Gefahr fiir die Umwelt und die menschliche Gesundheit dar.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spotka komandytowa mit Sitz
in Warschau, ul. Pograniczna 2/4 (im Folgenden: "Topex-Gruppe") informiert, dass alle
Urheberrechte  am  Inhalt  dieser  Bedienungsanleitung (im  Folgenden:
"Bedienungsanleitung"), einschlieBlich, aber nicht beschréankt auf den Text, die
eingestellten Fotos, Diagramme, Zeichnungen sowie deren Zusammenstellung,
ausschlieBlich der Topex-Gruppe gehdren und dem rechtlichen Schutz gemaR dem
Gesetz vom 4. Februar 1994 (iber das Urheberrecht und verwandte Schutzrechte (d.h.
Gesetzblatt U. 2006 Nr. 90 Pos. 631 mit Anderungen) unterliegen. Das Kopieren,
Verarbeiten, Verdffentlichen, Verandern des gesamten Handbuchs sowie einzelner
Elemente zu kommerziellen Zwecken ohne die schriftiche Zustimmung der Topex-
Gruppe ist strengstens untersagt und kann zivil- und strafrechtliche Konsequenzen nach
sich ziehen.

EG-Konformitatserkldarung

Hersteller: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Warschau

Produkt: E+ Mahroboter

Modell: 04-621

Handelsname: NEO TOOLS
Seriennummer: 00001 + 99999

Diese Konformitatserklérung wird unter der alleinigen Verantwortung des
Herstellers ausgestellt.

Das oben beschriebene Produkt entspricht den folgenden Dokumenten:
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG

RED-Richtlinie 2014/53/EU

RoHS-Richtlinie 2011/65/EU, geandert durch Richtlinie 2015/863/EU
Und erfiillt die Anforderungen der Normen:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Diese Erklarung bezieht sich nur auf die Maschine in der Form, in der sie
in Verkehr gebracht wird, und umfasst nicht die Bauteile
die vom Endnutzer hinzugefiigt wurden, oder von ihm nachtraglich
durchgefiihrte Aktionen.

Name und Anschrift der in der EU anséssigen Person, die zur Erstellung
des technischen Dossiers befugt ist:

Unterzeichnet im Namen von:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Warschau

3 el . T

EN

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Qualitatsbeauftragter
Warschau, 2023-09-11

EU-Konformitétserklarung

Hersteller: Grupa Topex Sp. Z o0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Warschau

Produkt: Ladestation

Modell: K145455

Handelsname: NEO TOOLS

Seriennummer: 00001 + 99999

Diese Konformitatserklérung wird unter der alleinigen Verantwortung des
Herstellers ausgestellt.

Das oben beschriebene Produkt entspricht den folgenden Dokumenten:
RED-Richtlinie 2014/53/EU

RoHS-Richtlinie 2011/65/EU, geandert durch Richtlinie 2015/863/EU
Und erfllt die Anforderungen der Normen:
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EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018

Diese Erklarung bezieht sich ausschlieflich auf die Maschine, so wie
sie in den Verkehr gebracht wurde.

Markt und umfasst nicht die vom Endverbraucher hinzugefiigten
Komponenten oder

seine spateren Tatigkeiten.

Name und Anschrift der in der EU anséassigen Person, die befugt ist
Vorbereitung des technischen Dossiers:

Unterzeichnet im Namen von:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 Warschau

&
"" A\ J

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Qualitatsbeauftragter

Warschau, 2023-11-09

RU
PYKOBOACTBO MO NEPEBOAY (PYKOBOACTBO
MNOJNb30BATENS)
POBOT-FTA3OHOKOCUIbLLUMK 04-621
BHUMAHMUE! NEPEQ HAYAIIOM PABOTbI Cc
3NEKTPOMHCTPYMEHTAMU  BHUMATENBHO  MPOYUTAUTE

OAHHOE PYKOBOACTBO MO J3KCMNYATAUUU U COXPAHUTE
ErO AnA AANBHEALIErO UCMOSb30BAHUA.

NOAPOBHbLIE NPABUNA BE3OMNACHOCTU

WHCTPYKUUN no BE3OMNACHOCTU anAa POBOTOB-
FA30HOKOCUNOK

BesonacHoCTb NPy  MPaKTMYECKOM  WUCTONb3oBaHUM  po6oTa-
ra3oHOKOCUIKN

PEKOMEHOALUU

BHumaTensHo I'IpOLIVITaVITe PyKOBOACTBO no aKcnnyatauun.

O3HaKoMbTeCh C CUCTEMaMM YNPaBMeHWs U NpaBUIbHOW JKcnnyaTaLven
npubopa.

He ponyckaiite, 4tobbl npuGopoM nonb3oBanucb AETU MK nuua, He
npoYMTaBLUME WHCTPYKUMIO MO 3KcmnyaTauun. HauvoHanbHble HOpMbl
MOTyT yCTaHaBMNMBaTb MUHMMAIbHbI BO3pacT onepaTopa.

He wucnonbayiiTe poboTta, ecnm psigoM HaxogsTtcs Apyrvie  Jioau,
0COBEHHO AETU UMK XMBOTHbIE.

MoMHUTE, YTO OnepaTop UMK Nosib3oBaTerlb HECET OTBETCTBEHHOCTL 3a
HecyaCTHble Cfyyau WM OMacHoCTb  ANst  APYruX fopein  unn
oKpy»KatoLLe cpespl.

NoAroToBKA

e [lepen Hayanom KOLIEHUS Kaxabli pa3 NpoBepsiiTe NPaBUNbHOCTb
paboThl BCcex yacTei poboTa.

o [Insi AOCTWXXEHWSI HAUIYYLLMX Pe3ynbTaToB PEKOMEH/IYeTCs KOCUTb
B Gesgoxaesyio morogy. lNpu KoleHMM B JOXAb TpaBa MOXET
NpUNUNHYTs K poBoTy, B peaynbTaTe Yero OH MOXeT
NOCKOSb3HYTHCS.

e HE kocuTe B nroxyilo norofy, Hanpumep, BO BPEMs CUIbHOTO
[0XAS, rpo3bl UNK cHeronaaa.

e [lepuopnyecku ocmaTpuBaiTe MOACTPUKEHHBIN  y4acTok u
yAansiite kamHu, Mycop, NpoBOAa, KOCTU U [pyrie MpensiTcTBus.
OrpaHuyeHHasi rapaHTusi He PacnpOCTPaHSIETCS Ha NOBPEXAEHMS,
Bbl3BaHHbIE NpeAMeTamMu, OCTaBIIEHHbIMU Ha rasoHe.

« Bo n3bexaHvie NoBpexaeHni He ckallvBaiTe Tpasy B paauyce 1 M
OT AOX/AEBarbHbIX rOMOBOK.

BHUMAHMUE! 3anpellaetcs ogHOBpeMeHHoe BkMtoveHue poboTta u

CMPUHKIEPOB.

Po6oT fosmkeH GbITb 3anporpaMMnpoBaH Ha paboTy B Apyroe Bpemsi, Yem

pasbpbl3ruaTeny.

HUKOIA He nosgonsiitTe AeTAM npukacaTbCs K Onoky nutaHus,

3apsiAHON CTaHUMW, B YACTHOCTU K KOHTakTam, neseusiv, 6artapeitHomy

OTCEeKy Uru NioBbIM YacTaM, Fae eCTb 3a30pbl, HanpUMep, Konecam.

OMEPALIMA
e OcropoxHo, Bpawawwumecs nessus! HE noacraensiite pyku unu
HOTU NOA BpaLLAKLLNECs NE3BNS.



e Crepute 3a npegmeTamyu, pa3bpocaHHbIMW MO rasoHy BO BpeMsi
ctpwxku! Korga poboT BknioveH, AepxuTecb Ha 6Ge3onacHom
paccTosiHUAW.

e He octaBnsite npubop 6e3 npucmoTtpa, ecnm nobnmM3ocTu mMoryT
HaxoAMTbCs! XKMBOTHbIE, AETY UMW MOCTOPOHHUE TIOAN.

o CoxpaHsinte 6esonacHoe nonoxeHue. CoxpaHsiiTe paBHOBeCHE U
YCTOMYMBOE TMOMIOXEHWe Ha CkroHax. Bo Bpemsi ynpaBneHus

YNCTUTBL UMK NPOBOAUTL TeXHUYECKOe 06CnyXuBaHue npubopa 6e3
npucmoTpa.
ONMUCAHUE M’PA®UNYECKUX BNTIEMEHTOB

KoMnoHeHTbI Npuopa UMEIOT CreayioLLyto HyMepaLmto
nokasaHsl Ha rpachuyeckux CTpaHuLax AaHHOTO PyKOBOACTBA.

poBOTOM MnM ero NepudepuiiHBIMM YCTPOIICTBaMU paspeluaeTcs OGosHaueHve Opis
X04MTb, HO He GeraTb. Puc. A
o [Moxanyicra, npouuTariTe WHCTPYKUMM O TOM, Korga, rae W Kak 1 ABapuiiHas ocTaHoBKa
npoBepATb poboTa U ero nepudepuitHble yCTpoicTea, kabenu u 2 Perynsitop BbICOTbI CKaLUMBaHMS!
YANVHUTENU Ha Hanuune MOBPEXAEHWA MMM U3HOCA, a Takke 3 MNaHernb ynpasneHns Kocukon
peMoHTUpoBaTb  poBota. CamocTosTenbHas  moaudukaums, 4 Bbikntoyatenb NUTaHUsi KOCUIKMN
PEMOHT He AOMyCKaloTCs - MOA Yrpo30i aHHYNMPOBaHWS rapaHTUM. 5 Bepgyluve koneca
* He nogknioyainte 1 He NpukacanTech K NOBPEXAEHHOMY CUITOBOMY 6 PexyLume nessus
kabento, noka oH He GyaeT OTKMIOYEH OT BMIeKTPOCeTH, TaK Kak 7 BapabaH pesxyLuero MexaHnama
CYLLECTBYeT ONacHOCTb KOHTaKTa C TOKOBEAYLLMMM YacTsIMU. 8 ToBOpPOTHbIE Koneca
e [ogkniovaiite pobota w/mnu nepudepuiiHoe o6opyaoBaHne 9 PyuKa Ansi nepeHocKM
TOMbKO K LEMsiM MNUTaHWsi, 3allMLIEHHbIM aBTOMAaTU4ECKUM 10 Pasbembl A 3apsaKn
BbIKIOYaTenem ¢ TokoM cpabaTbiBaHusi He 6onee 30 MA. 11 Kpbiluka baTapeiiHoro oTceka
e Ecrm poGoT u3gaeT HeHopMarbHble  3BYkM,  OLLyLIAeTCst O6o3nauenne Opis
HeHopmarnbHasi BuOpauust unM  nMojaeT  curHanm  TPeBoru, Puc. B
HEMEZIEHHO HaXMuUTe KHomky STOP. 1 Manens ynpaBreHus AoKk-CTaHLmMen
o 3AMPELLAETCH npukacatbCsi K ONacHbIM ABUXYLLMMCS YacTsam [0 > OTBEpCTIS ANs KDENNIEHIS AOK-CTaHLN
OTKIIOYEHUS NUTaHKS poGoTa. 3 Pasbembl A 3apAH
e 3AMPELWAETCS npukacatbCa K ONacHbIM AeTansiM [0 MNONHon 7 Tok-cranuust
OCTaHOBKM. ~
e [pu pa6oTte c poGoToM Bcerga HapgeBailTe NpoyHy 06yBb W 2 ga"u”mb'” KOYX gox-mauuwm
AnMHHBIE BpoKN. asbembl Ans kabens NuTaHus Ans pasmeTkn
o OTKnIouMTE BreKTponuTaHue: Mepen GroKkUPOBKOIl poGoTa. paGouedt 30kl
* [lepep TecTpoBaHUEM, OUYMCTKOWM UM OGCNYXMBAHUEM. 7 g:gzﬂ:;z‘s“bl szf:::: Ans - obosHaveHms
MUKTOrPAMMbI U MPEAYMNPEXOEHUA 8 HEea[o NUTaHNS [OK-CTaHLMN
9 Mapku1poBka Arsi NpaBWIIbHOW NPOKIaaku kabens
[ ] ; = 0603HaueHne Opis
& % - W Puc.D
- 1 CBETOBOW MHAMKATOP COCTOSHUS 3apsiaKu
1 2 3 4 5 2 WHOMKaTop HeMcnpaBHOCTU curHana
3 VIHAMKaTop orpaHNYUTENbHOrO Tpoca
< 4 Bpemsi pabotbl / cooblieHne o6 oimbke,
@ nHaukatopsbl 1-4
5 KHonka nutaHusa
7 3 g 10 1 6 Mepeknioyatens nuTaHus
7 KHorka CTbIKOBKU
R )\ (V‘}d 8 Khonka "MoaTeepayTs”
\Q | sz 0O06o3Ha4eHne Opis
oW U A Puc. H
A\Vh = mc.
1 BuHTbI
12 13 L As 18 ” 2 Kpbllka 6aTapeiiHoro otceka ¢ pyyKkoi Ans
nepeHoCcKn
1. MpouuTaiite pyKOBOACTBO MO IKCryaTaumm u cobnoganre 3 BatapeiiHblii oTcek
npeaynpexaeHns 1 ycriosust 6esonacHocTu! 4 He3no Ans akkymynsiTopa Ha  Kpbillke
2. Mepep, YUCTKOI Unn oGCRyKMBAHUEM OTKIIOUUTE MUTAHUE OT CETU Kamepsbl
3. He npocoBbiBaiiTe pyKku UMK HOTW NOJ, KOXYX KOCUITOYHOrO 5 Mepesapsikaemasi Gatapesi (He BXOAuT B
MexaHu3ma KOMI'IHEKT)
4. BpaluatoLwmecs aetanm - BO3MOXHOCTb MOJTy4YeHUs TpaBMbl 0O603HaueHne Opis
5. NlepxuTeck Ha 6@30NacHOM pacCTOSHAM OT KOCUIOYHOro poboTa Puc. |
6. OcTeperaiiTecb BOSMOXHOCTU NONYYEHNS TPaBM OT BPOLLEHHBIX 1 [a30H
npeaMeToB 2 Crena
7. BawmwaTb oT Aoxas 3 Tlok-cranuys
g' ﬁpaHmbvB He,qomyrglom Ans petei wecte. 4 PaccTosiHne CTaHumm OT CTeHbl
. He kartaiiteck Ha po6oTte —
10. BoamoxHa nmeé)ﬂ nanbues, 6ybTe OCTOPOXHbI 5 HauanbHeli . ydacrok mHmn,
11. MakcumanbHbIi YKoH rpyHTa 14°/25%. OrPaHNIMBAIOLLIEN SOHY KOLLEHNA
12. 3awmTute pykn pabounmm nepyatkamm 6 Onvra cexum
13. HocuTe 3alyuTHylo ofexay O6osHaueHune | Opis
14. Hocute 3aluTHyto 06yBb Puc. J
15. He BbibpacbiBaTh BMecTe € 6bITOBLIMM OTXO4aMU la KaGenb ans  orpaHudeHns  nnowaam
16. CenekTuBHbI c6Op O0TX0A0B ckawmsaHvs Havano
17. CTeneHb 3aWwmnThbl 1b Kabenb Ana  orpaHuyeHus  nnowaauv
ckaluvBaHus KoHely
2 JIMHUs nocTasku:
BHUMAHME! [OaHHbiM npu6Gopom MoOryT mnonb3oBaTbCsA AETU 3 [loK-CTaHLVs

cTapwe 8 neT U nuua C OrpaHUYEHHbIMU U3UYECKUMU U
YMCTBEHHbIMM CMOCOGHOCTSIMM, a Takke C HeAOCTaTOYHbIMU
3HaHWSIMU UK OMbITOM, €CIM OHU HaXOAATCS NoA MPUCMOTPOM UMK

ob6p p TPYKTUpOBaHbl O Ge3zonacHom
MCMoNb30BaHUM Npubopa M OCO3HAIOT CBA3aHHblE C HUM PUCKMU.
[eT He AOMXHbI UrpaTb C 3TUM npuGopom. [leT He AOMKHbI

21

* BO3MOXHbI
npoAyKToM

NOAroTOBKA K PABOTE
YCTAHOBKA BATAPEU

pasnuuua  mexay MSOGpa)KeHMeM U peanbHbIM



o [NepeBepHuTe pobOT-ra3oHOKOCUIKY Tak, 4To6bl 06ecneunTb JOCTyN K
HWKHeit YacTu poboTa.

e Ha mecte BbikntovaTens Puc. A4 v pydku ans nepeHocku Puc. A9

HaxoauTcs Kpbllwka 6aTtapeinHoro otceka Puc. H2, 3akpennexHas 4

BUHTaMW, OTMEYeHHbIMK cTpenkamu Puc. H1.

3aTeM BbIKpYTUTE BUHTbI, OTMEYEHHbIE CTPeNKamu.

e OCTOPOXHO CHUMMTE KpbILLKY oTceka Puc. H2, 4tobbl He criomatb 1
He OTCOeAMHUTL NMpoBoda BbikovaTens Puc. A4 (OH npuKpenseH K
KpbILUKe GaTaperHoro otceka).

e 3aTeM nepeBepHWTE KPbILIKY, Ha HWKHEA CTOPOHE  KPbILLIKV
pacnosioxeHo rHe3ao Ans akkymynstopa Puc. H4.

e BcrasbTe 6atapeto 13 cepum ENERGY+ B rHe3fo.

o [lepeBepHUTE KPbILLKY C NPUKPenneHHon 6aTtapeen 1 BCTaBbTe ee B
oTcek Ha puc. H3.

e 3aTAHWUTe BUWHTLI, kpensime Kpbilky. [epeBepHuTe pobota AHOM
BHU3, Np1GOp roTos.

PABOYASA CPE[JA POBOTA-KOCUNbLUMKA

Y6enutechb, 4To B 30HE, rae paboTtaeT poboT, cobniogatoTcs cneayoLme

YCrOBYSI:

e BbicoTa TpaBbl He npesbiwaeT 60 MM.

o BHUMAHMUE! Ecnv anvHa TpaBsbl npesbilwaet 60 Mm, cHavana
NOACTPUIUTE ra3oH Py4HOW KOCUITKON.

e 3pgecb HeT KamHel, KyckoB AepeBa, MPOBOAOB, kabenei nop
HanpsbkeHneM 1 Apyrx NOCTOPOHHUX NPeAMETOB.

e YYacTok Ansi KOLEHWUs POBHBbIV U NOCKUI, 6e3 KaHaB 1 TpaHLUen, ¢
YKIoHoM meHee 25% (14°) Puc. C1

e [Insi ycTaHOBKV HEOBGXOANMBI CrieflytoLLne MHCTPYMEHTbI:

e PesuHoBbIN MonoTok (Ans BOGWMBaHMA LWTbipeii B 3eMmi0 Npu
npoknazKke orpaHNYUTENbHOrO Tpoca)

o llecturpaHHblii KMoy (AN KpenneHns 3apsaHON CTaHLuuM) BXOAUT
B KOMMNEKT

o [nockory6ubl
pabouyto 30HY)

1. YCTAHOBKA BA30BOW CTAHLIMU

BbibepuTe noaxopasiee MecTo

3apsigHas CTaHLWs JOMkHa pacronaratbCsi B criegytolem mecte Puc.

C3:

(FU'ISl paspesaHusa kabens, orpaHu4ymsatoiero

OTHOCUTENBHO NNocKas ¥ poBHAas YacTb rasoHa.

Brn3ko Kk kpato nyxawku.

Psipom ¢ poseTkoii.

MomecTuTe yanMHUTENbHbIA kabenb anuHoi 10 M 1 6nok nuTaHus
B 3aTE€HEHHOE, NPOXMnafHoe 1 Cyxoe MecTo.

B paguyce He MeHee 2 M OT 3apsiiHOW CTaHUUW He JOMKHO ObiTb
HUKaKNX NPensiTCTBUN.

PekomeHayeTcs pasMellaTb 3apsiHyl0 CTaHLMIO B CyXoM W
3aLLMLLEHHOM MeCTe.

VCTOYHMK NUTaHNSA AOIDKEH HAX0ANTLCSA Ha BbicoTe 30 CM OT YPOBHSA
3emnu.

2. KPEMJIEHUE 3APAAHOWN CTAHLMMU

3akpenuTe 3apsiaHYl0 CTaHLMIO Ha 3emrie C NOMOLLbI0 6 KpenexHbIX
BUHTOB (G1) (MCronb3yiTe LWecTUrpaHHbIi Koy G6).

BHUMAHUE! HE BcTaBaiTe v He XxoauTe MO MnacTuHe 3apsiaHon
CTaHLun.

BHMMAHUE! HE penaitte HOBbIX OTBEPCTUM B MriacTuHe 3apsiaHoW
cTaHunn. CtaHuus gomkHa ObiTb MpUKpydeHa K Mony G MOMOLLbIO
MMEIOLLIMXCA OTBEPCTUIA.

3. NIPOKINAOKA OrPAHUMUTENBHOIO TPOCA

OrpaHu4uTenbHbIN TPOC WUCMONb3YeTcs ANA pasrpaHudeHus pabouyen
30HbI U HanpaBneHus po6oTa 06paTHO K 3apsiAHON CTaHLWK.
BHMMAHMUE! Ecnu Baw coceq Takke Mcnonb3yeT poboTuaMpoBaHHyO
rasoHoKoCUIky, cobrniopaiTe paccTosHMe He MeHee 1 M Mexay
orpaHn4nTENbHBIMKU Tpocamu 06oMx poboToB.

NNAHUPOBAHUE NONMOXEHUA OTPAHUYUTENBHOIO TPOCA
Mepen npoknagkol oOrpaHWYMTEnbHOrO kabens nponauTe  BOOMb
0603Ha4YeHHON rpaHnLbl 1 yBepuTe BCe NULLHME NpeaMeTbl, Hanpumep,
KaMHW.

BHUMAHME! [inuHa orpaHuunTensHoro kabens He AospkHa NpeBbILLaTh
200 meTposB.

BHMMAHUE! PoGoT He [OMmKeH e3auTb Mo rpaBulo UM NoaobHbIM
MaTepuanam, KoTopble MOryT NOBPEAUTL JIONacTu.

MPOKNAOKA OrPAHUYUTENIBHOIO TPOCA PUC. C
CrieflyiiTe MpUBEAEHHBIM HWXKE WHCTPYKUMSM, 4TOGbl MPOMOXUTb
orpaHn4UTENbHbIN kabenb BOKpyr pabodyei 30Hbl U npensTcTBuin. Ans
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NpaBuUnNbHOM  YKMagkn  orpaHuymuTenbHoro  kabens
M3MepUTErbHbI NPUBOP, BXOAALLMIA B KOMMIEKT.
BHUMAHME! OrpaHuuntenbHblii kabenb NUTaeTcs O4YeHb HU3KUM
HanpshkeHnem 1 6esonaceH Ans NAei N JOMaLLHUX XUBOTHbIX.
BHUMAHMUE! Haynute c pasbema Ha 3afHel CTOpOHe 3apsiAHOW
cTaHuun Puc. B6, npoTsiHuTe ero noa craHumen (1 octasbTe 3anac 10
cM) U npornoxuTe kaberb BOKPYr rasoHa MPOTUB YacoBOW CTPEeriku,
3akaHuMBasi pasbemMoM "+" Ha 3agHeli CTOpPOHE 3apsiAHON CTaHuuK
(octaBbTe 3anac 10 cm). Y6eautech, 4To kabenb conpukacaeTcsi C
MeTarnmnom Ha pasbemax "+" n "-" Puc. B6 He 3abyabTe oTpesaTh U3NULLIKL
OrpaHN4UTENBHOTO Kabenst.

e OcraBbTe He MeHee 2 M CBOGOAHOrO NPOCTPAHCTBA MeEXAY
orpaHu4muTenbHbIM kabenem u 3apsaHoi ctaHumei. Kabenb B aTom
CeKLMW UCToSb3yeTcs Ans AOCTaBku poboTa K [AOK-CTaHLMK.

e Cobniopgainte 3azop 30 cM Mexay OrpaHVWuMTENbHBIM TPOCOM U
Kpaem rasoHa Puc. C2; Puc. C3.

e 3akpenuTe OrpaHWYMTENbHBIA TPOC Ha 3eMNie C  MNOMOLLbI
pArobeneit, nokasaHHbIX Ha puc. G5. OrpaHUuUTENbHLIAN TPOC
[OMKeH OblTb MPsSIMbIM U crierka HaTsHyTbIM. [lo6enu AOoMmKHbI
pacronaratbcsi Yepes kaxable 1 M (3T0 MOXeT 6bITb U3MEHEHO B
3aBMCUMOCTU OT (hopMbl razoHa) Puc. C4. He 3akanbiBaiiTe kabenb
rny6xe 4eMm Ha 2 cM, 4Tobbl He ocnabuTb curHan.

e Pacnonoxwute kabenb Tak, 4Tobbl yribl 6binu 6onblue 90° Puc. C5.
B Takux MecTax npoknagblBaiiTe OrpaHUYUTENbHbIN kKabenb
nonorumnm  u3rmbamu, 4YTO 3HaAYMTENBLHO OGNeryuT  poboTy
nepeMeLLeHue Mo ckallMBaeMoMy y4acTKy.

e [Ecnu Ha rasoHe ecTb kiyMGbl, Npyabl Unu gepesbsi, 06BsKUTE UX
neTnaAMK orpaHnymTensHoro Tpoca Puc. C4.

e Cobniopaiite MUH. PaccTosiHne Mexay OrpaHNyUTEnNbHBIM TPOCOM
M KpasmMn NpensiTCTBUN JOMKHO cocTaBnsaTb 30 cm.

BHUMAHME! Ha nytu k netne u OT Hee yaepxuBalolye TPOCbl He

LOMKHBI Nepecekatses Apyr ¢ Apyrom Puc. C4.

e OcraBbTe Yy3Koe TMpPOCTPaHCTBO B paboyert 30HE KOCUMKW.
Y6eautecb, 4TO paccTosiHUE Mexay napannensHo vayLMm
orpaHM4nTEnNbHLIMU TpocaMu cocTaBnsieT Gonee 1 m.

nenone3yire

BHUMAHME! Y6eautechb, 4TO AOK-CTAHLMS HAXOAUTCS BHYTPU NeTnu,
o0603HavaroLLelt 30HY KOLLEHUSI. (CHapy»w / BHYTpu) Puc.B2

4. YCTAHOBKA 3APSIIHON CTAHLIUK

MoakntounTe NCTOUHMK NUTaHUS

1. BctaBbTe BUNKy nutaHus B poseTky 110-240 B.

2. MNpoBepbTe COCTOSHME CBETOAMOAHBbIX MHOVKATOPOB Ha 3apsiaHOW

craHuuu Puc. B1:

e [lOCTOSHHBIN 3eneHblit CBET: COeAMHEHNe YCTaHOBMEHO (poBoT He
3apSKAETCA UK 3apsHKeH MONTHOCTLIO)

o [NpepbiBUCTLIN 3eneHblit cBET: poboT 3apsikaeTcs.

e T[pepbiBUCTBLIN KpacHbIi CBET: Hawubonee pacnpocTpaHeHHas
oLwmbka - "oTcoeMHeHNe yaepxuBatoLLero Tpoca”.

e He roput: Haubonee pacnpocTpaHeHHasi HeucrnpaBHOCTb - "HeT
nutanust 100-240 B" unu "HeT noakntoYennst K UICTOYHUKY NuTaHns".

PABOTA / HACTPOMKHM

MepBbIi 3anyck po6oTa-kocunbLUMKa

« [lpu nepBom 3anycke po6oTa ycTaHoBUTE NPUBOP Ha AOK-CTAHLMIO Tak,
4TOObI 3apsiAHbIE Pa3beMbl Ha CTaHumMKM pyc. B3 He conpukacanuck ¢
pas3bemamu 3apsigku Ha poboTe-kocunke puc. A10.

e [pu nepsom 3anycke poBoTa-KOCWIbLUVMKA M3 MPUMOXEHUS Onist
TenedgoHa Heo6XoAMMO BbINOMHWUTL 06HOBNEHWE NpoLwmBkU. Cnocob
BbINOMHEHWSI ONucaH Hwke B pasaene "OGHOBMEHWe NPorpaMMHOro
obecneyeHuns".

o BHUMAHME! lNpu nepsom nogkmntodeHun TenedoH n poboT AOMmKHbI

HaxoauTbCst B 30He AencTBust cetn Wi-fi.

NEPEQ NCNONb30BAHUEM
MUKPOMPOIrPAMMY.

OGHOBMEHNe AO0MKHO GbITh BbIMONHEHO CrieayowmM o6pasom.

1. NMomecTtute poboTa B NETI0, HO BHE 3apsSAHON CTaHLIMN.

2. Mepekntouute nepekntovatens Puc. A4 B nonoxenve 1.

3. Haxxmute 1 yaepxviBaiite nepeknoyatens Puc. D5

4. 3anycTuTte NpunoxeHue, otckaHupyite QR-Koa

5. MopkntounTe NpunoxeHne K poboTty

6. PasBepHUTE HaCTPOWKU MPOrpaMMHOTO OBGECNeYeHus, HaxaB Ha
3HaYOK B MPaBOM BEPXHEM Yrny aKpaHa.

7. Bbibepute BapuaHT: O6HOBNEHNE MUKPOMPOrpaMMbl.

8. 3aTeM crieflyiiTe MHCTPYKUMSIM Ha SKpaHe.

Mocne yctaHOBKM NporpaMMHOro obecneyeHusi NpuGop roToB Kk
pabote

POBOTA OBHOBUTE



BHUMAHUE!

o Ha gucnnee otobpaxaeTcs, HaxoanUTCs v poboT B 30He AericTBrs Wi-
Fi unm Bluetooth.

o [ogknioveHne Kk ceTu o06O3Ha4aeTCsi MUraloWyM 3HA4YkoM Tuma
coeauHeHwst. MNocre NoaKioYeHNs 3Ha4OK NepecTaeT MuraThb.

e PoGoT MOXeET 6biTb COMPsXEH TOMbLKO C OAHUM TenedoHOM.

e Ecru Heobxooumo noAKMOUMTL ele OAwH (TOT e poBoT-
ra3soHOKOCUITbLUMK), NepBbI HEOBXOAUMO yAanUTL U3 NPUNoXeHus. B
npunoxexun ans iOS Taioke 13 HacTpoek Bluetooth.

PEFYNUPOBKA BbICOTbI CKALUMBAHUSA:

Mepen nepBoW CTPMXKKON YCTAHOBUTE BbICOTY CTPYIKKM Ha 60 MM, a 3aTemM

M3MEHWUTE €€ Ha HYXHYI0, KOrga BeCb rasoH CTaHeT OTHOCUTENbHO

POBHbIM.

e [loBepHUTE pyuKy puUc. A2 NO YacOBOW CTPENKe, YTOObI yBENMUnTL
BbICOTY CKalLWBaHWS.

e [loBepHuTe pyuyky puc. A2 BneBo, YTOObl YMEHbLUMTb BbICOTY
cKallVBaHWsi.

e BbICOTYy CKalUMBaHUs MOXHO PerynmpoBathb B AuanasoHe ot 20 MM
(MIN) go 60 mm (MAX).

BHUMAHME! MpvBogHoi asuratens GapabaHa MexaHu3Ma KoLleHus

Puc. A7 BknioyaeTcsi npumepHo Yepes 10 cekyHa nocne Bbleaaa ¢ 6a3bl,

HauvHas pabory.

BKNIOYEHWE/BLIKNIOYEHUE

1. YcraHoBute nepekntoyatens puc. A4 B nonoxexne "O",
OTKMOYUTb NUTAHKE.

2. YcTtaHoBuTe nepeknoyatens Ha puc. A4 B nonoxenuve "l", 4ToGbl
BKNMHOYUTb UCTOYHUK NMUTAHUSA.

AKTUBAUUA POBOTA WU MPOrPAMMWUPOBAHWE BPEMEHU

PABOTbI B PYHHOM PEXXUME

1. HaxwmuTe v yaepxviBaiiTe kHonky nutaHus Puc. D5, 4Tobbl 3anyctuts

po6ota. lNpumMeyaHne: He TpscuTe poboTa BO Bpemsl 3amycka, YTobbl

u3bexatb owwmbku npu 3anycke. Ecnn po6oT 3anyckaeTcs HenpaBUnbLHO

(BCE MHOMKATOPbI FOPAT HEMPEPLIBHO), Nepe3anycTuTe ero.

2. BBeauTe naponb, HaXkaB KHOMKy puc. D6 aBaxapl, 3aTeM KHOMKY puUc.

D7 aBaxabl 1 KHOMKy puc. D8 oauH pa3 (naposib 3anporpaMMMpoBaH Ha

3aBoge).

3. 3anporpammupyiite Bpems paboTbl (BKMOYasi BPeMsi KOLLUEHWSt W

BpEMs 3apsaKn):

- Haxmute Ha puc. D6, 4ToObl ycTaHoBWUTb Bpemsi paboTbl. OpwH

TOpALLMIA MHAOMKATOP 03HAaYaeT 2 Yaca, MakcumarnbHoe Bpems paboTb - 8

YacoB M 4 wHaukaTtopa Ha puc. D4. Haxmute kHonky puc. D8 ans

roATBepXXAeHUs 1 3anycka pobota.

BHUMAHME! lMocne ycTaHOBKM BpemMeHU paboTbl poGOT 3anoMHUT

HaCTPOKM 1 HAYHET KOCUTb B 3anporpaMMUPOBaHHOE BPeMsi Kabli

[nleHb. Bpems koLueHns GygeT cooTBeTCTBOBATL BBEAEHHBIM HACTPOKaM.

« 3anporpammupoBaHHoe Bpems paboTbl poboTa oT 2 4acos Ao 8 Yacos
- 9TO BpEMsi KOLLEHWS!, BKITOYasi BpEMS 3apsiakv.

o Bpewms paboTbl 1 3apsiaKM 3aBUCUT OT UCTONb3YEMOTO akKyMyrsTopa.

Ecnu Bbl XOTUTE U3MEHUTb BpeMsi paboTbl, BbINOMHWTE Lwark 2-3 eLue pas.

NPOrPAMMUPOBAHUE BPEMEHM B ABTOMATUYECKOM

PEXWUME, 7-OHEBHOE PACMUCAHUE, OOCTYMHO YEPE3

HACTPOWKM B MPUNOXEHWUMU

o [locne aBapuiiHO OCTaHOBKM poBoTa HeOBXOAMMO PasBnokUpoBaThb,
BbINOMHMB LLar 2 BbilLie. Kak Tonbko po6oT pasbriokupoBaH, Mbl MOXEM
OTNpaBUTb €ro 06paTHO Ha CTaHLMIO, Haxas kHomnku: Puc. D7, 3aTtem
roATBEpANTe HaXkaTUeM KHomkv Puc. D8, 4Tobbl BEpHYTL KOCUIKY Ha
3apsiAHYI0 CTaHLMIO.

e HaxaTue KHOMkM aBapuiHoW ocTaHoBkM STOP ypanseT u3

MPUNOXEHNS LMK PYYHOTO 1 aBTOMAaTU4ECKOTO PEXUMOB, €CI OH
6bIn aKTMBMpOBaH Takum obpasom. [ns Toro 4Tobbl poboT cHoBa
Hayan paboTaTb nocrne aBapuMHOW OCTaHOBKW, €ro Heobxoaumo
BEPHYTb Ha 3apsifHYl0 CTaHLMIO U CHOBA YCTaHOBWUTb pacrnucaHue
paboTbl B py4HOM pexume. B criyyae aBTOMaTu4eckoro pacnmcaHus
BbIMONHUTE Te e [JeiCTBUS B pacnucaHuM MpUIOXEHUs U
NofATBEpPANTE Er0 HACTPOMKH.
BHUMAHUE!  3anporpammupoBaHHOe  Bpems  3anycka B
aBTOMaTU4eCKOM pacrfMCaHWM He [OMMKHO paccMaTpuBaTbCs Kak
OYeHb TOYHOE. pPUBOP MOXET BKIMIOUUTLCS Yepe3 HECKOIbKO MUHYT
ocHe yCTaHOBIIEHHOrO BPEMEHU.

o AxTvBaLus py4Horo pexvma ynansiet
3anporpamMMMpoBaHHOE B MPUIOXEHUH, M Ha0GOPOT.

e CTpuxKKa KPOMKM B PYYHOM pexuMe BbIMOMHSETCS aBTOMaTUYeckn
Yepe3 Kaw/able HECKONbKO LMKMOB KoweHus. [pu aTom TpaBa
ckaluMBaeTCsi psAaoM C kabenem, onpegensiowmm pabouyio 30Hy.

YTOGbI

pacnucaHe,
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. P060T-FE3OHOKOCVIJ'II:LL|VIK BEepHeTCA B [OK-CTaHuuio,

BHUMAHME! Heobxoanmo cneautb 3a npaBWsibHbIM KpenneHuem
kabens, YTobbl He 4ONYCTUTL Ero Cry4aNHOTO NepepesaHus.

KaK TOnbKO
YCTPOMCTBO OGHAPYKUT Ha4ano AoXAs.

e Ecnu BoO Bpems pa60Tb| p060T HaTONKHeTCA Ha npenATtcTBue, OH

OTCKOYUT OT HEro U NpoaoImknT pa60Ty.

VMHOMKATOP COCTOSIHUSA 3APSIAKU HA 3APSIAHON CTAHLIUK:
HenpepbIBHbI 3eneHblii CBET - GaTapesi NOMHOCTLIO 3apsikeHa.
MpepbIBUCTLIN 3eneHbIin CBET - 3apsiaKa.

3A NPEAENAMM 3APSIIHOW CTAHLUMU:

HenpepbIBHbIi 3eneHbli cBeT - 6atapes >=20%

MpepbIBUCTLIN 3eneHbIin cBeT - 6aTapesi <20%

BHUMAHME! Po6oT aBTOMaTWyecku npekpaiwaer paboty 1
BO3BpALLAETCA Ha 3apsiAHy0 CTaHLMIO, ECIM YpOBeHb 3apsifa GaTtapeu
onyckaetcsi Hke 20%.

WHOWKATOP OLUMBKW:

HenpepbIBHbI 3eneHblii CBET - 0GHOBNEHWe cucTembl. MNogkniountecs K
NPUNOXEHWIO, YTOGbI BBINOMHUTL OGHOBMEHME.

MpepbIBUCTLIN 3eneHbIi CBET - AT 0GHOBMEHUE CUCTEMbI.
MpepbIBUCTLIN  KpacHbIM  cBET - cooblieHne 06 owwmbke
nepeaanyctuTte poGoT.

HenpepbIBHbIV KpacHbli cBET - coobLueHne o6 owmnbke 6-12, HaxvuTe
"STOP" unm "OK" ans ycTpaHeHus.

WHOWKATOP YOEPXWUBAIOLLIEFO TPOCA:
HenpepebIBHbIV 3eMeHbl CBET - CUrHan NpaBuUnbHbIA
HenpepebIBHbIV KpacHbI CBET - HET cUrHana

KoHTpone Puc. D4:

MpepbIBUCTLIN CBET - po6OT 3a61I0KMPOBaH.

HenpepbIBHbI CBET - poBOT pa3bnokvMpoBaH.

Jlamna 1 roput 3eneHbIM: Bpems paboThl 2 yaca.

Tlamnbl 1 1 2 ropsT 3eneHbIM CBETOM: 4 Yaca paboTbl.
TNamnbl 1, 2 1 3 ropsT 3eneHbIM cBeToM: 6 YacoB paboTbi.
TNamnbl 1, 2, 3 1 4 ropsiT 3eneHbiM cBeToM: 8 YacoB paboTbl.

NPOrPAMMHOE OBECMEYEHUE ANA YNPABIIEHUA POBOTOM-
FA30HOKOCUIKON

Barpyska I0S:

https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Ckavatb ans Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
WHCTpYKUMM K MporpamMme MOXHO CkadaTb Ha caiTe:

https://bit.ly/3QBB6Gm

ABAPUNHOE OTKIMIOYEHUE POBOTA
Haxmute kHonky "STOP" (puc. Al), 4toGbl OCTaHOBWTH poGoTa,
HaXXMUTE 1 yAepXVBaiTe KHOMKY NUTaHUs!, YTOObI BbIKIIOUMTL poboTa.

MEPEMELLEHUE POBOTA
Mopx po6oTom pacnonoxeHa nogbeMHas pykositka Puc. A10 ans nerkoro
ynpaBneHnst OQHOW PYKOWA.

1-5,

OBCIYXXUBAHUE U XPAHEHUE
o [epep umncTKoi 1 06BCNyKUBaHWEM BCETAa BhIKMOYanTe poboT.
e [epes uucTko U obcnyxuMBaHMeM — 3apsiAHON  CTaHLMK

OTCOEANHUTE UCTOYHUK MUTaHUS.

e [lpy 3amMeHe HOXeil W OYUCTKE HWXHeW YacTu poboTta Bceraa
HafeBaiiTe NNOTHbIE 3aLUUTHbIE NepyaTKu.

e PerynspHo npoBepsiiTe 3aTshxky 60nToB U raek. NoBpexaeHHble
AeTany AOMKHbI BbITb OTPEMOHTMPOBAHbI UMM 3aMEHEHbI B LIEMsiX
6esonacHocTy.

PerynsipHo npoBepsiiite, CBOG0AHO N1 BPALLAIOTCS HOXM.
BHVIMAHVIE' Korpa Bbl nmepeBopaynBaete poboTta, Monoxute ero Ha
rasoH UK MsIrkyto MoBEPXHOCTb, YTOBbI HE NOBPeaAWTb U He MoLapanaTb
NoKpbITUE.

YUCTKA

BHUMAHME! MNepep Hayanom o4MCTKY OTKIKYUTE NUTAHWE C NOMOLLLIO

BblklovaTens Puc. A4.

e BbimoliTe nepefHiold YacTb poBoTa C MOMOLLBIO OYUCTUTENS!
HU3KOTO JaBNEHUs N MSATKOW LLETKU NI TKaHW.

e Vcnonb3yiiTe XEeCTKYHO LEeTKY, 4TOObl yAanuTb CKOLLEHHYIO TpaBy v
MyCOp C Fe3sBWii, KONec WU ApYruX AeTarnel Ha HWDKHEn CTopoHe
poboTa.

e PerynsipHo npoBepsiiiTe koneca Ha Hanu4ve rpsiai U CKOLLIEHHOW
TPaBbl ¥ OYMLLANTE UX LLETKON.


https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

BHUMAHUE!

HWXHeN yactn pobora, 4TOGbI
NPOU3BOANUTENLHOCTH.

3AMEHA NE3BUA

PerynsipHo ypansiTe pacTuTenbHble OCTaTku C
nsbexatb

CHUXeHus

BHMUMAHMUE! CHauana BbIKMOYMTE rNaBHbIi BbIKMOYaTeNb NUTaHUs 1

HadeHbTe 3alnTHbIe NepyaTku.

BHMMAHMUE! Vcnonb3ayiite TONbKO yKa3aHHble OpUrMHasibHbIe Nessus,

0A06peHHbIE MPOM3BOANTENEM.

e Bce TpU ne3susa N UX BUHTbI OOIMKHbI BbITb 3aMeHeHbl 3a OOHy

onepaumto 3ameHbl Puc. A6.

o BuWHTBI CrieAyeT OTKPYTUTL 1 3aTsiHYTb OTBEPTKOIA.
e Y6eautech, YTO HOBbIE NTE3BUSI MOTYT CBOGOAHO BpaLLATHCS.

PELUEHUE NPOBNEM

B Tabnuue Hyxe NpuBeAeHbl pekoMeHaaLmMm Mo AMarHocTvke npobnem.
Ecnn BO3MOXHO, OTPEMOHTUPYITE YCTPOMCTBO camocTosiTenbHo. Ecnn
npobriemMy ycTpaHWTb He yfAaeTcs, obpaTuTecb K aBTOPU3OBaHHOMY

LMNepy W B CEPBUCHBIN LEHTP.

BHUMAHMUE! Heo6x0aMMO NPUHATHL Mepbl 3alUMThbI.

Mpobnema Bo3moxHble PeweHnua
NPUYnUHDI
Ha 3apagHoit Haingute
PAA O6pbiB A .
CTaHUUN muraet HeucnpasHbIn
. OrpaHU4UTENBHOTO
KpacHbIn Tpoca Yy4acToK Kabens
WHAUKATOP U UCNpPaBuUTb 3TO
BapsigHas cTaHums
Pob6ot ¢ Tpyaom CTaHOBMEeHa
PyA y Cwm. pasgen
CTbIKyeTcsi C HenpaBumnsLHO "
M MoarotoBska k
3apsaaHoi .
. _ paborte".
CTaHumen OrpaHnunTenbHbIA
TPOC pacrnonoxeH
HEMpaBUIbHO
OtcyTcTBre MpoBepbTe
BMEKTPONUTaHNUS VICTOYHVIK MUTaHMSA
OrpaHuyuTenbHbIN MomeHsiiTe
Tpoc 6bin MecTaMy pasbembl
NOAKIIOYEH B "+t
obpaTHOM
HanpaBneHumn
MpoBepbTe
o NpaBUITbHOCTb
OrpaHu4nTenbHbIN
OtcyTcTBre YCTaHOBKN
kabernb He
curHana ot OrpaHNYUTENIbHOTO
NOAKIOYEH K
OrpaHU4UTENBLHOTO o Tpoca
3apsiAHON CTaHuuK N
Tpoca NoAKTIOYEHHBIN K

3apsigHOM CTaHLUMN

O6pbiB MpoBepbTe BCe A0
OrpaHU4NTENBHOTO KOHLIa,
Tpoca yTO Kabenb He Gbin
npepsaH
YnepxviBatoLme MposepbTe
TpocoBble NpaBUbHOCTb
KPECTOBWHbI Ha YCTaHOBKU
nyTuW K neTne v ot orpaH14nTensHoro
Hee Tpoca
PoGoT BbIxOauUT 3a OrpaHu4muTesbHbIN MomeHsinTe
rpaHuLibl Tpoc Gbin MecTamn pasbembl
NOAKIIOYEH B "+t
obpaTHOM
HanpaBneHumn
Po6ot BuGpupyeT MoBpexaeHHoe
unu uspaet unm
HEOoBbI4HbIE 3BYKM oTcyTCTBRYIOlICE MposepeTe n .
nessie OTPEMOHTUPYIiTE
BUHTbI KpenneHus
[wck ¢ ne3suamm
nessus
ocnabneH
3ameHuTe nessue
Kon Opis PewweHune
owmnéku
Owunbka MocTaBbTe poboTta Ha
FURLS | wnwmansoaumn | POSRVE DoseRIoCTe
rmpockon
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OTperynupywTe KOnnusuto
1 TOPCMOHHOE KOMeco Ha
HewucnpaBHocTb nepeaHer 4acTy KOCUITKM,
EO02 Puc. AaTyvka nogbema npoeepeTe, HE
F2 Wnu aatymka 3a6MoK1poBaHb! N OHU;
CTOINKHOBEHMS nocraBbTe po6oTta Ha
POBHYIO MOBEPXHOCTb 1
nepe3anycTure.
Ownbka MocTaBbTe poboT Ha
POBHYIO MOBEPXHOCTb 1
E03FI;Mc. MHULManusaumm nepeaanycTute. Ecnm
Asuratens npobnema coxpaHsiercs,
KOCWITKW obpaTtuTech B Cryx6y
Ownbka NoAAEPXKN KITMEHTOB.
E04 Puc. NOAKMIOYEHNS K
F4 WCTOYHUKY
nuTaHus
HenpasunbHas
CKOpOCTb
E05FI;Mc. Bpallens
Asuratens
KOCUMKN
MomecTtuTe poboTa Ha
E06 Puc. Mpenynpexaexve ﬂOBHym ”08"39 XHOCTD.
= 5 HaKnoHe axmute STOP unmn OK,
YTOGbI OTMEHUTbL CUrHan
TPEBOrU.
MomecTtuTe poboTa Ha
EO07 Puc. Mpenynpexaexve ﬂOBHym ”%‘?—F )E,HOCT"bK
F7 0 nogbeme axmuTe wn ’
YTOGbI OTMEHUTbL CUrHarn
TPEBOTU.
MocTaBbTe poboT Ha
POBHY!O NMOBEPXHOCTb 1
EO08 Puc. Owwbka kaHana nepesanyctute. Ecnn
F8 ALN npobnema coxpaHsieTcs,
obpaTtuTech B Cryx6y
noaAepXKV KNNEeHTOB.
CM. Bblle B Tabnuue:
npobnema - HeT curHana
OT yAepXuBatoLLero Tpoca.
MpoBepbTe BCe TOYKK MO
oyepeau, 3atem
E09 Puc. HenpaBunbHbIn ycrarosuTe poGota Ha
= CrHan E{oaﬂyro NOBEPXHOCTb.
axmute STOP unmn OK,
YTOGbI OTMEHUTbL CUrHar.
MepesanycTtute poGota.
Ecnu npo6bnema
CoxpaHsieTcs, obpaTtutecb
B CEPBUCHYIO Cryx6y.
MomecTtuTe poboTa Ha
E‘oauym NMOBEPXHOCTb.
axmute STOP nnu OK,
E010 Puc. BapeHbe 13 YTOGbl OTMEHWUTL CUrHanN
F10 poGoToB TpeBoru. MNepesanyctute
po6ot. Ecnu npobnema
coxpaHsieTcs, obpatutech
B CEPBUCHYIO Cryx0y.
HenpasunbHas
E011 Puc. B;gﬂg:aﬂ
F11 NEBOTo LIAroBOro Eepeaanycwne poGorT.
fBuraTens cnu npobnema
FlenpasunbHan CoxpaHsieTcs, obpaTutecb
B CNy>6y noaaepxk1
E012 Puc. CKOpOCTL KIMEHTOB.
F12 npasa
LIaroBbIn
aBuratenb

KOMMNEKT BKNKOYAET B CEBA:

PoBOT-ra3oHOKOCUMbLUMK
[lok-cTaHums 1 3apsiaHas cTaHums
Brok nuTaHua v yanMHUTeNbHbIN kabenb

Ka6enb ans pasrpaHnyeHuns paboyen
[to6enu ans kpenneHus kabens
KpenexHble Alo6enmn Ans Aok-cTaHLun
PexyLme nessus

KabenbHble pasbembl

LLlecTurpaHHbIi ko4

TEXHUWYECKUE XAPAKTEPUCTUKU

Twr.

1wr.

Twr.
30HBI100 M
100 wr.

6 wr.

3uwr.

2uwr.

1wr.

Po6oT-rasoHokocunblumk 04-621
MNapameTp 3HayeHue
HanpsixeHune nutaHus: 18B
NOCTOAHHOIO

TOKA

MakcumansHas HoMuHanbHas 50 W

MOLLHOCTb ABUraTensi KOCUIIKU:

MakcumanbHasi MOLHOCTb 20w

caMoXxofHOro Apuratens:

CreneHb 3awumThl IP ans 3apsgHon IPX4

cTaHumm

CreneHb 3awumhl IP ans po6oTa IPX5




CreneHb 3awumThl IP ans 3apsigHoro IP 65
aganTepa

CTeneHb 3awmThl poboTa 1
CTeneHb 3alUMThbl 3apsAHON CTaHLUK 1l
LLinpuHa ckalumBaHus: 180 Mm
PerynupoBka BbICOTbI pe3aHus B 20 Mm - 60 MM
vnanasoHe

CKOpOCTb BpalleHust 3100 06/mMuH
Bec 10,2 kr
o npousBoacTBa 2024

AAHHBIE O LUYME U BUBPALIUU
YpoBeHb 3BYKOBOTO AaBNeHUs!

Loa=566 (A)K =

346 (A)
V3mMepeHHbIN ypoBEHb 3BYKOBOMN Lwa =67 b (A) K=
MOLLIHOCTMN 346 (A)

WHdopmaums o wyme u BuGpaumn

YpoBeHb LymMa, U3My4aemMoro yCTPOWCTBOM, OMUCHIBAETCS: YPOBHEM
13My4aemoro 38YKOBOrO AaBMNeHNs Lpa M yDOBHEM 3BYKOBOI MOLLIHOCTN
Lwa , rae K obo3HayaeT HeonpeaeneHHoCTb M3mepeHuit. Bubpauus,
u3nyyaemas yCTpoMCTBOM, ONUCHIBAETCSt BUBPOYCcKOpeHneM an , rae K
o6o3Ha4aeT HeonpeaeneHHOCTb U3MEPEHUI.

3HaueHusi, n3MepeHHble B JaHHOM PyKOBOACTBE MO SKCnnyaTauuu, T.e.
YPOBEHb M3Ily4aemMoro 3BYKOBOTO [aBreHust Lpa , YpOBEHb 3BYKOBO
MOLWHOCTU Lwa , W BWOPOYCKOpeHWe an , OGblMu U3MepeHbl B
cootBeTcTBMM ¢ EN 62841-1:2015+A11. [MpuBeaeHHbIi ypoBeHb
BUOpaLWK an MOXET UCTONb30BATLCS AN CPaBHEHUS YCTPOWCTB U Anst
npeABapuUTENbHON OLEHKU BO3AENCTBUA BUGpaLMK.

YkasaHHbI ypoBEHb BUOPaLMM SBMSIETCH penpe3eHTaTUBHBIM TOSNbKO
[ANsi OCHOBHbIX obnacTeit npumeHeHns ycTponcTea. Ecnu yctpoiicteo
ucronbayetcs Ans ApYrUX Uenen unu ¢ ApyriMu  pabouumm
VHCTPYMEHTaMi,  ypoBeHb  BMOpaUMW  MOXeT  OTNMYaTbCs.
Henapnexallee unu pegkoe TexHu4eckoe obCryxvBaHue yeTpoiicTea
NMPUBOAMT K MOBBILEHWIO YPOBHA BUOpauuu. BbileynomsiHyTble
NPUYMHBI MOTYT YBEMWUUUTL BO3[ENCTBME BUGPALMN B TEYEHUE BCETO
cpoka Cryx0bl.

[ins ToyHoro onpeaeneHusa Bo3aeicTBUS BUGpaLmMm Heo6xoanmo
yuuTblBaTe  nepuoAbl  "BKNiouveHua" u  "BbIKNoYeHus"
YCTPOWCTBA, UCKNIOYan NepuoAbl, Koraa OHO Ucnonb3yeTcs Ana
pa6oTbl. Mpu TouHOI oLeHKe Bcex hakTOpoB obLiee Bo3aencTBue
BUGPaLMKM MOXET ObiTb 3HAUMTENLHO HUXKeE.

[ins 3awwmThl onepaTtopa oT BUGpaLmMW UCTOSb3yNTe JOMOSHUTENbHbIE
mepbl  Ge3onacHoCTW,  HanpuMmep,  PEerynsipHoe  TeXHWUYeckoe
obcnyxuBaHue ycTpoicTBa U pabounx MHCTPYMEHTOB, COGMOAeHMe

TemnepaTypHOro pexuma pyk u npasunbHas opraHn3auus paGOTbL
AAHHBIE O LUYME U BUBPALIMU
OXPAHA OKPYXXAIOLLEEV CPE[IbI
" [OnekTpuieckoe obopyaoBaHMe He criefyeT BbiGpackiBatb BMEcTe d
BbiToBLIMM  OTXOA@MW.  YTUNW3MPYITE €ro Ha COOTBETCTBYIOLINK
npeanpusitusix. WHcbopMaLmio 06 yTUNN3aLMM MOXHO MOMyYUTh
NpoaaBla M3genWs UMM B MECTHbIX oOpraHax Bnactn. OTxopbl|
[aneKTpuyeckoro 1 anekTpoHHoro oBopyaosaHus (WEEE) copepxar
BelllecTBa, KOTOPbIE HE SBMAIOTCA HEMTPANbHBIMA [N OKPYXaloLLe
Icpenbl. HeytunuanposaHHoe WEEE npeacTaBnsieT noTeHumanbHyto|
lonacHOCTb N5 OKpyKatoLLel Cpefibl U 30POBbS Noaeit.
"Mpynna Tonakc Cnynka 3 orpaHuk3oHO oprnoemasanbHocT" Spoétka komandytowa ¢
topuanieckum agpecom B Baplwase, yn. Pograniczna 2/4 (panee: "Topex Group")
cooblUaeT, YTo BCe aBTOPCKME MpaBa Ha COAEPKaHWEe AaHHOro PyKoBOACTBA MO
akcnnyatauun (panee: "PykoBOACTBO"), BKMIOYasi, HO HE OMPaHUYMBAsICh, €70 TEKCT,
paamellieHHble hoTorpachui, CXEMbI, PUCYHKY, @ Taloke €ro KOMMO3NLIo, NpUHaanexar
1cKMiouMTenbHO Topex Group 1 Nofnexar NpasoBoil OXPaHe B COOTBETCTBUN C 3aKOHOM
or 4 cespana 1994 roma 06 aBTOPCKOM MpaBe W CMEXHbIX npasBax (T.e.
BakoHoaaTenbHbI BecTHUK U. 2006 Ne 90 nywkT 631 ¢ nonpaskamu). Konmposakue,
nepepaGoTka, nyGnuKkaLus, USMEHeH1e B KOMMEPHECKUX Liensix Beero PykooacTea, a
TakKe OTAeNbHbIX ero 3MeMeHTOB 6e3 NMMCLMEHHOTO cornacus kommnarum Topex Group
CTPOrO  3aMpelleHo W MOXET MOBMeYb 3a COBOA TPaKAAHCKYIO U YIONOBHYIO
OTBETCTBEHHOCTb.

HU
FORDITASI (FELHASZNALOI) UTMUTATO
ROBOTFUNYIRO 04-621
FIGYELEM! AZ ELEKTROMOS SZERSZAMOK HASZNALATA ELOTT
OLVASSA EL FIGYELMESEN EZEKET AZ UTASITASOKAT, ES

ORIZZE MEG A KESOBBI HASZNALATRA.

RESZLETES BIZTONSAGI ELOIRASOK

ROBOTFUNYIROKRA VONATKOZO
OVINTEZKEDESEK
A robotfiinyiré biztonsagos gyakorlati hasznalata

BIZTONSAGI
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JAVASLATOK

Figyelmesen olvassa el a kezelési utasitast.
vezérlérendszerek és a készllék helyes miikodtetését.
Tartsa tavol a késziiléket gyermekektdl vagy olyan személyektd|, akik nem
olvastdk el a hasznalati utasitdst. A hazai elSirdsok pontosan
meghatarozhatjak a kezeld életkorat.

Mas személyek, kiilondsen gyerekek vagy allatok vannak a kzelében ne
haszndlja a robotot.

Ne feledje, hogy a kezelé vagy felhasznald viseli a felelésséget az
esetleges balesetekért vagy egyéb személyek és a kornyezet
veszélyeztetéséért.

ELOKESZULETEK

o A flinyiras el6tt mindig ellendrizze, hogy a robot 6sszes alkatrésze
megfeleléen mikodik-e.

e A legjobb eredmény elérése a fiinyiras szaraz (csapadékmentes)
idében javasolt. Ellenkezé esetben a nedves fii a robothoz tapadhat,
ezért a készllék megcsuszhat.

o kedvezétlen id6jarasi korilmények kdzott, pl. heves esézés, zivatar
vagy hoéesés esetén flivet nyirni TILOS!

e Rendszeresen ellenérizze a nyirandé terliletet, és tavolitsa el a
koveket, tormeléket, drétokat, csontokat és egyéb akadalyokat. A
korlatozott garancia a gyepen hagyott targyak altal okozott karokra
nem terjed ki.

e A karok elkeriilése érdekében az ontézéfejektdl legalabb 1 m-es
korzetben nem szabad fiivet nyirni.

FIGYELEM! A robotot és az ontdzéberendezéseket egyidejlleg

bekapcsolni TILOS.

A robot miikodését a 6ntézéberendezések miikodésétdl eltérd idépontra

kell programozni.

SOHA ne engedje, hogy a gyermekek megérintsék a tapegységet, a

toltéallomast, kilénésen az érintkezbket, a pengéket, az

akkumulatortartalyt vagy barmely olyan részt, ahol hézagok vannak, mint
példaul a kerekek.

HASZNALAT

e Vigyazat: forgd pengék! Kezét vagy labat SOHA ne tegye a forgd
pengék ala.

e Flnyiras kdzben (igyeljen a gyepen szétszort targyakra! A robot
lizemelése kozben tartson biztonsagos tavolsagot.

o A késziiléket tilos felligyelet nélkil hagyni, ha a kdzelben allatok,
gyermekek vagy egyéb személyek tartézkodnak.

o Alljon mindig biztonsagos helyzetben. Lejtés teriileten stabilan és
egyensulyban alljon. A robot vagy annak periféridinak miikodtetése
kdzben kizarolag sétalni lehet, futni tilos.

e Ismerkedjen meg az arra vonatkozé utasitasokkal, hogy sériilések
vagy kopas szempontjabol mikor, hol és hogyan kell ellenérizni a
készlléket és periféridit, kabeleit és hosszabbité kabeleit, valamint
hogyan javithatd robot. Sajat kezli mddositas, javitas esetén a
garancia érvényét veszitheti.

e Sériilt tApkabelt ne csatlakoztasson, illetve ne érintse meg, amig azt
le nem valasztotta a tapegységrdl, mert fennall a fesziiltség alatt allo
alkatrészekkel valo érintkezés veszélye.

e A robotot és/vagy a periféridas berendezéseket csak olyan
aramkorokhoz csatlakoztassa, amelyeket legfeljebb 30 mA kioldasi
aramerdsségli hibadram-megszakitd véd.

e Ha a robot rendellenes hangot ad, vagy rendellenes rezgést észlel,
vagy riasztast jelez, azonnal nyomja meg a STOP gombot.

* A robot kikapcsolasa el6tt TILOS megérinteni a veszélyes mozgd
alkatrészeket.

e TILOS a veszélyes alkatrészekhez nyulni, amig azok teljesen meg
nem allnak.

e A robot kezelése soran mindig viseljen kemény labbelit és hosszu
nadragot.

o Az aramellatast mindig ki kell kapcsolni: A robot lezarasa el6tt.

o Atesztelés, tisztitds vagy karbantartas el6tt.

PIKTOGRAMOK ES FIGYELMEZTETESEK

Ismerie meg a



Megnevezés Leiras
[ ] j:\ q »D” dbra
& W V 1 Toltési allapotjelzé dioda
. 2 Hibajelz6 diéda
1 2 3 4 5 6 3 Korlatozo kabel jelzédiodaja
= 4 Uzemora / hibaiizenet, 1—4. diddak
CJ . 5 Tapfesziiltség-kapcsold
@ % ¥ Q "~ 6 Bekapcsold
7 Dokkolégomb
7 3 9 10 1 8 ,Megerésités” gomb
Megnevezés Leiras
IS H” abra
| /\\ \ &‘1 @(\ 1 Csavarok
I{% D\ ﬁ]\ %_;4 Q!ﬁ IPX5 2 Akkumulatorrekesz  fedele  szallitasi
fogantyuval
12 13 14 15 16 7 3 Akkumulatortarto rekesz
4 Akkumulator aljzata a rekeszfedélen
1. Olvassa el figyelmesen a kezelési utasitast, és tartsa be az abban 5 Akkumulator (nem tartozék)
foglalt figyelmeztetéseket és biztonsagi feltételeket! Megnevezés Leiras
2. Tisztitds vagy karbantartas el6tt valassza le a tapegységet LI abra
3. Ne tegye a kezét vagy labat a nyirdmechanizmus védéburkolata ala 1 Gyep
4. Forgd alkatrészek— sériilésveszély all fenn 2 Fal / perem
5. Tartson biztonsagos tavolsagot a robotflinyirétol 3 Dokkoléallomas
6. Ugye]!jenr a szé}szért targyak okozta sériilések lehetéségére 4 Allomas falto| mért tavolsaga
7. Esétél vedends ) 5 A nyirandé teriiletet hatarolé kabel kezdeti
8. Gyermekek glol_ e_lzarva tartandd szakasza
9. A robotra felllni l.I|OS ) . o o 5 Szakasz hossza
10. Ovatosan kezelje — fennall az ujjak elvesztésének lehetésége Megnevezas Leiras
11. Maximalis talajlejtés 14°/25% 3,, “bra
]g: \'\,":ggi:;easzza'{‘\‘”‘s'l;‘:fgg° 1a A nyirand6 teriletet hatarold kabel kezdete
14. Védalabbeli viselendd 1b A nyirando teriiletet hatarolé kabel vége
15. Haztartasi hulladékkal egyiitt artalmatianitani tilos 2 Tapkabel
16. Szelektiv hulladékkezelés szilkséges 3 Dokkoldallomas

17. Védelmi fokozat

MEGJEGYZES: Ezt a késziiléket 8 évnél iddsebb gyermekek,
valamint korlatozott fizikai és szellemi ké égekkel rendelkezé
illetve nem kell6 ismeretekkel vagy tar lattal rendelkezé
személyek felliigyelet mellett, vagy a késziilék biztonsagos
hasznalatara vonatkoz6 megfelelé oktatas utan, tovabba akkor
hasznalhatjak, amennyiben tisztaban vannak a hasznalattal jaré
kockazatokkal. A késziilek nem jatékszer. Felligyelet nélkiil
gyermekek nem tisztithatjdk vagy nem tarthatjak karban a
késziiléket.

GRAFIKUS ELEMEK LEIRASA

A kovetkezé szamozas

a jelen kézikdnyv grafikus oldalain lathatd a késziilék-alkatrészekre
vonatkozik.

Megnevezés Leiras
,A” abra

1 Vészkapcsold

2 Nyirdsmagassag-szabalyozo

3 Fiinyiré vezérlépanelje

4 Finyiré bekapcsoldja

5 Haijtott kerekek

6 Pengék

7 Vagémechanizmus dobja

8 Iranyitott kerekek

9 Tartéfogantyu

10 Toltécsatlakozok

11 Akkumulatorrekesz burkolata

Megnevezés Leiras
»,B” abra

1 Dokkoléallomas vezérlépanele

2 Dokkoldallomast rogzité nyilasok

3 Toltécsatlakozok

4 Dokkoléallomas

5 Dokkoloéallomas fedele

6 Csatlakozék a munkateriiletet jelold kabelek
tapegységéhez

7 Nyilasok a munkateriiletet és az aramellatast
jelols kabelhez

8 Dokkoléallomas halézati aljzata

9 Jelolés a helyes kabelvezetéshez
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* Az abra és a tényleges termék kozott eltérések lehetnek.
ELOKESZITES HASZNALATRA

AKKUMULATOR BEHELYEZESE

« Forditsa meg a robotflinyirét gy, hogy hozzaférhessen a robot aljahoz.

e Az A4 abra szerinti bekapcsolo és az A9 abra szerinti tartéfogantydnal
talalhaté a H2 abra szerinti akkumulatorrekesz fedele, amelyet a H1
abran a nyilakkal jelolt 4 csavar rogzit.

* Ezutan csavarja ki a nyilakkal jel6lt csavarokat.

o Ovatosan tavolitsa el a rekesz fedelét (H2 abra), nehogy elszakitsa

vagy levalassza a bekapcsolé vezetékeit (A4 d&bra) (ez az

akkumulatorrekesz fedeléhez van rogzitve).

Majd forditsa meg a fedelet: a H4 abra szerinti akkumulatoraljzat a

fedél aljara van régzitve.

Az aljazatba ENERGY+ sorozatt akkumulatort helyezzen.

Forditsa meg a fedelet az akkumulatorral egyiitt, és helyezze be a H3

abra szerinti rekeszbe.

* Huzza meg a fedelet rogzité csavarokat. A robotot forditsuk vissza. A
késziilék készen all.

A ROBOTFUNYIRO MUNKAKORNYEZETE

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot Uzemi teriletén teljeslinek a

kovetkezd feltételek:

* A fli magassaga legfeliebb 60 mm.

e MEGJEGYZES: 60 mm-nél magasabb fii esetén, el6szor kézi
flinyiréval kaszalja le a fiivet.

e Kovek, fadarabok, vezetékek, feszlltség alatt allé kabelek vagy
egyéb idegen targyak nem lehetnek a terlleten.

e Anyirando terilet sik és egyenletes, arkoktél és godroktsl mentes,

és a lejtés kisebb, mint 25% (14°) (lasd: C1 abra).

A telepitéshez sziikséges szerszamok:

Gumikalapacs (a hatarolokabelt régzité csapok belitéséhez)

Hatlapos kulcs (a tolt6allomas rogzitéséhez), a csomag tartalmazza

Fogoé (a munkateriiletet hatarolé kabel elvagasahoz)

1. A DOKKOLOALLOMAS TELEPITESE

Valassza ki a megfelel6 helyet

Az dllomas a C3 abra szerinti helyen kell elhelyezni:

A gyep viszonylag sik és egyenletes részére.

Kozel a gyep széléhez.

Egy fali csatlakoz6 aljzat kbzelében.

Helyezze a 10 m-es hosszabbité kabelt és a tapegységet arnyékos,
hiivos és szaraz helyre.



A toltéallomas legalabb 2 m-es kérzetében nem lehetnek akadalyok.
o Atoltéallomast szaraz és védett helyen ajanlott elhelyezni.
* Atapegység a talajszint felett 30 cm-re helyezkedjen el.

2. ATOLTOALLOMAS ROGZITESE

Rogzitse a toltéallomast a talajhoz 6 rogzitdcsavarral (G1) (G6-os
hatlapos kulcs segitségével).

MEGJEGYZES: A t6lt6allomas lapjara 4llni és azon Iépkedni TILOS.
MEGJEGYZES: A t6ltéallomas lapjan Uj nyilasokat késziteni TILOS. Az
allomast a meglévé nyilasokon keresztiil a padlézathoz kell csavarozni.

3. AHATAROLO KABEL LEFEKTETESE

A hatarolokabel a munkateriilet kijelolésére és a robot téltéallomasra
torténd visszavezetésére szolgal.

MEGJEGYZES: Ha a szomszé&d is robotflinyirét hasznal, tartson legalabb
1 m tavolsagot a két robot hatarold kabelei kozott.

A HATAROLO KABEL ELHELYEZKEDESENEK MEGTERVEZESE

A hatarolo kabel lefektetése el6tt menjen végig a kijeldlt hatar mentén, és
tavolitson el minden felesleges targyat, példaul koveket.

MEGJEGYZES: A hatarolé kabel hossza legfeljebb 200 méter lehet.
FIGYELMEZTETES! A robot nem hajthat at kavicson vagy hasonlé a
pengéket karosito fellleten.

AHATAROLO KABEL LEFEKTETESE ,,.C” ABRA

A munkateriiletet kijelol6 és az akadalyokat elkerllé a hatarold kabel

lefektetésekor tartsa be az alabbi utmutatast. Hasznalja a készlethez

mellékelt méréeszkozt a hatarold kabel helyes lefektetéséhez.

MEGJEGYZES: A hatarol6 kabel nagyon alacsony feszliltségen miikddik,

az emberek és a hazidllatok szamara nem jelent veszélyt.

MEGJEGYZES: Kezdje a toltéallomas hatuljan lathaté ,-” csatlakozotdl

(B6 abra). Huzza az allomas ala (10 cm-t rahagyva), majd fektesse a

kabelt az éramutatd jarasaval ellentétes iranyban a gyep koril, és a

toltéallomas hatuljan 1évé ,+" csatlakozoéjanal végzédjon (10 cm-t

rahagyva). Gy&éz6djon meg arrél, hogy a vezeték az ,+" és ,-”
csatlakozoknal lathaté fémmel érintkezik (B6 abra). Ne felejtse el levagni

a felesleges hatarol6 kabelt.

* Hagyjon legaldbb 2 m-es helyet a hatarolé kabel és a toltéallomas
kozott. A kabel ezen szakasza vezeti a robotot a dokkoldallomashoz
felé.

* Hagyjon 30 cm tavolsagot hatarol6 kabel és a gyepszegély kozott
(C2 abra, C3 abra).

e Rogzitse a hatarold kabelt a talajhoz a mellékelt csapokkal (G5
abra). A hatarold kabelt egyenesen és enyhén feszitve kell
elhelyezni. A csapokat 1 méterenként kell elhelyezni (ez a gyep
alakjatél fiiggéen modosithatd) C4 abra. A jel gyengllésének
elkeriilése érdekében a kabel 2 cm-nél mélyebbre ne keriiljon.

o A kabelt ugy helyezze el, hogy a kabel altal bezart szogek 90°-nal
nagyobbak legyenek C5 abra. Az ilyen terlileteken a hatarolé kabelt
ivelten fektesse le: ez megkonnyiti a robot mozgasat a nyirandd
teruleten.

* Ha a gyepen viragagyasok, kerti tavak vagy fak talalhatok, vegye
korbe ezeket hatarolé kabellel, a C4 abran mutatott hurokkal.

* Ahatarolé kadbel és az akadalyok szélei koz6tt min. 30 cm tavolsagot
kell tartani.

FIGYELEM! A hurokhoz vezet6 és onnan induld uton a régzitékabelek

nem keresztezhetik egymast, C4 abra.

o A flinyiré munkateriiletén keskeny savot kell hagyni. Ugyeljen arra,
hogy a parhuzamosan futé hatarolé kabelek kozétti tavolsag legyen
1 m-nél nagyobb.

FIGYELEM! Gy6z6djon meg arrol, hogy a dokkoléallomas a nyirandé
tertiletet jeldl6 hurokban van. (outside — kiviil / inside — beliil) B2 abra

4. ATOLTOALLOMAS TELEPITESE

Csatlakoztassa az aramellatast

. Helyezze a halézati csatlakozot egy 110-240 V-os fali aljzatba.

2. Ellenérizze a toltéallomason 1évé LED-diédak allapotat (B1 abra):
Folyamatos z6ld fény: a kapcsolat étrejétt (a robot nem toltédik vagy
teljesen feltoltédott).

Villogé z6ld fény: a robot toltédik.

Villogé piros fény: a leggyakoribb hiba — ,a hatarol6 kabel
elszakadt”.

Nem vilagité fény: a leggyakoribb hiba a ,Nincs 100-240 V-os
aramellatas” vagy ,Nincs aramellatas csatlakoztatva”.
MUKODTETES / BEALLITASOK

A robotfiinyiré elsé beinditasa

« Arobot elsé inditdsakor helyezze a késziiléket a dokkoldallomasra ugy,
hogy az allomas toltécsatlakozéi (B3 abra) ne érintkezzenek a
robotfiinyiré téltécsatlakozoival (A10 abra).
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o Amikor a robotflinyirét elészor inditia el a telefonos alkalmazasbol,
firmware-frissitést kell végrehajtani. A frissités Iépéseit az alabbiakban
a szoftverfrissitésnél ismertetjik.

e FIGYELEM! Az els6 kapcsolat soran a telefon és a robot is a Wi-Fi
halézat hatétavolsagan bellil helyezkedjen el.

FIRMWARE-FRISSITES A ROBOT HASZNALATA ELOTT.
az alabbi lé

A fri I k szerint kell végrehajtani:

1. Helyezze a robotot a hurokba, de a toltéallomason kiviilre.
2. Kapcsolja az A4 abra szerinti bekapcsolét 1. allasba.

3. Nyomja meg és tartsa lenyomva a kapcsolét (D5 abra).

4. Inditsa el az alkalmazast, szkennelje be a QR-kodot.

5. Csatlakoztassa az alkalmazast a robothoz.

6. A képerny6 jobb fels6 sarkaban 1évé ikon megérintésével nyissa meg a
szoftverbeallitasokat.

7. Vélassza ki az kovetkezét: Firmware frissités.

8. Ezutan kdvesse a képernyén megjelend utasitasokat.

A szoftver telepitése utan a késziilék izemkész.

FIGYELEM!

e A kijelzén tajékoztat arrél, hogy a robot Wi-Fi vagy Bluetooth
hatétavolsagon beliil van-e.

o A halézathoz val6 csatlakozast a kapcsolat tipusanak megfelel6 ikon
villogasa jelzi. Csatlakoztatas utan az ikon nem villog tovabb.

« Arobot csak egy telefonnal parosithato.

« Amennyiben egy masik (azonos) robotflinyirét szeretne csatlakoztatni,
a korabbit el6szor el kell tavolitani az alkalmazasbol. Az iOS-
alkalmazasban a Bluetooth-beallitasokban is.

NYIRASMAGASSAG BEALLITASA:

Az elsé flinyiras el6tt allitsa a nyirasmagassagot 60 mm-re, késébb allitsa

at a kivant magassagra, amikor a teljes gyep viszonylag sik.

e A nyirdsmagassag emeléséhez forgassa el az A2 abran lathato
gombot jobbra.

e A nyirdsmagassag csokkentéséhez forditsa az A2 abran lathato
gombot balra.

e Avagasi magassag 20 mm (MIN) és 60 mm (MAX) kéz6tt allithato.

FIGYELEM! Az A7 abran lathato flinyirodob hajtomotorja a

dokkoldallomas elhagyasa utan kb. 10 masodperccel kapcsol be és indul

el.

ARAMELLATAS BE- ES KIKAPCSOLASA

1. Az dramellatas kikapcsolasahoz éllitsa az A4 abra szerinti kapcsolot
,O” allasba.

2. Az dramellatas bekapcsolasahoz allitsa az A4 abra szerinti kapcsol6t
" allasba.

A ROBOT BEKAPCSOLASA ES A MUNKAIDO PROGRAMOZASA

MANUALIS UZEMMODBAN

1. A robot elinditdsahoz nyomja meg és tartsa lenyomva a bekapcsol6

gombot (D5 abra). Megjegyzés: a robotot inditas kdzben ne razza, hogy

elkeriilie az inditasi hibat. Ha a robot nem indul el megfeleléen (minden
diéda folyamatosan vilagit), inditsa Gjra.

2. Adja meg a jelszét a D6 abra szerinti nyomégombjanak kétszeri, majd

a D7 abra szerinti nyomégomb kétszeri és a D8 abra szerinti nyomégomb

egyszeri megnyomasaval (a jelszo gyarilag beallitott).

3. Programozza be az lizemidét (beleértve a flinyiras idejét és a toltés

idejét):

« Nyomja meg a D6 abran lathaté gombot az lizemid6 beallitdsahoz. Egy

diéda 2 érét jelent, a maximalis lizemidé 8 6ra, azaz 4 didda, lasd a D4

abrat. Nyomja meg a D8 abran lathaté gombot a megerdsitéshez, és a

robot elinditasahoz.

MEGJEGYZES: Az iizemidé beéllitdsa utan a robot minden nap a

beprogramozott idépontban kezdi meg a fiinyirast. A flnyiras ideje a

megadott beallitasoknak felel meg.

e A2 6ratol 8 o6raig terjed6 programozott lizemidd a flinyirasi id6t és a
toltési idét is tartalmazza.

o Az lizemid6 és a toltési id6 a felhasznalt akkumulatorfesziiltségtél
fliggéen valtozik.

Az lizemidé megvaltoztatasahoz ismételje meg a 2-3. lépést.

AZ UzZEMIDO AUTOMATIKUS UZEMMODBAN TORTENO

PROGRAMOZASA, A 7 NAPOS UTEMEZES, AZ ALKALMAZAS

BEALLITASAIN KERESZTUL ERHETO EL.

* Vészledllas utan a robotot a fenti 2. Iépést végrehaijtva el6szor fel kell
oldani. A robot feloldasa utan kiildhetjiik vissza az alloméasra a D7 abra
szerinti gombok megnyomasaval, majd a D8 abra szerinti gombbal
erdsitsiik meg, hogy a flinyirét visszakdildjik a toltdallomasra.




e A STOP vészleallito gomb megnyomasa torli a kézi és automatikus
zemmaodban bedllitott ciklust az alkalmazasbdl, ha igy indult el.
Vészledllds utan a robotot vissza kell helyezni a toltéallomasra, és
manudlisan Ujra be kell allitani az Gtemtervet. Automatikus temezés
esetén ugyanezt a miveletet az alkalmazas ltemezésében végezze
el, majd er&sitse meg a beallitasokat.

FIGYELEM! Az automatikus Utemezésben beprogramozott inditasi idé
kortlbellli id6t jeldl. A készllék a beallitott idénél néhany perccel
késébb indulhat.

o A kézi Uzemmodd aktivalasa torli az alkalmazasban beprogramozott
itemezést, és forditva.

o Kézi Gzemmddban a szegélyezés néhany flinyirasi ciklusonként
automatikusan torténik. Ez a munkateriiletet hatarolé kabel menti
finyirast jelenti. FIGYELEM! Ugyelni kell a kabel megfeleld
rogzitésére, hogy ne legyen véletleniil levaghato.

o A roboffiinyird visszatér a dokkoloallomasra, amint a készlilék észleli
az es6zés kezdetét.

e Ha a robot munka kdzben akadalyba (tkdzik, visszapattan az
akadalyrél, majd folytatja a munkat.

TOLTESI ALLAPOTJELZO DIODA A TOLTOALLOMASON:
Folyamatos zold fény — az akkumulator teljesen feltoltédott.
Villogd zéld fény — toltés folyamatban.

A TOLTOALLOMASON KivUL:

Folyamatos zold fény — akkumulator >=20%

Villogd zold fény — akkumulator <20%

FIGYELEM! Amennyiben az akkumulatorfesziiltség 20% ala csokken, a
robot automatikusan sziinetelteti a munkat, és visszatér a téltéallomasra.

HIBAJELZO DIODA:

Folyamatos zold fény — frissitse a rendszert. A frissités elvégzéséhez
csatlakozzon az alkalmazéshoz.

Villogd zold fény — rendszerfrissités folyamatban.

Villogd piros fény — 1-5. hibalizenet, inditsa Ujra a robotot.

Folyamatos piros fény — 6-12. hibalizenet, a tériéshez nyomja meg a
,STOP” vagy az ,OK” gombot.

HATAROLO KABEL JELZODIODAJA:

Folyamatos zold fény — helyes jeladas

Folyamatos piros fény — nincs jeladas

Jelz6diddak, D4. abra:

Villogé fény — robot zarolva.

Folyamatos fény — robot feloldva.

Az 1-es diéda zéld szinnel vilagit: 2 ¢éra lizemid6.

Az 1-es és 2-es didda z6ld szinnel vilagit: 4 6ra lizemids.

Az 1-es, 2-es és 3-as didda z6ld szinnel vilagit: 6 6ra lizemidé.

Az 1-es, 2-es, 3-as és 4-es lampa zold szinnel vilagit: 8 6ra lizemidd.

A ROBOTFUNYIRO VEZERLESERE SZOLGALO SZOFTVER
Letoltés 10S-rendszerre:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Letdltés Android-rendszerre:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

A program kezelési Utmutatdja letdlthetd a kvetkez6 weboldalrol:
https://bit.ly/30BB6Gm

A ROBOT LEALLITASA VESZHELYZET ESETEN
A robot ledllitdsdhoz nyomja meg a ,STOP” gombot (A1 abra), a robot
kikapcsolasahoz tartsa lenyomva a bekapcsolé gombot.

A ROBOT ATHELYEZESE
A robot aljan taldlhaté fogantyd (lasd az A10 abrat), az egy kézzel
mikodtetést teszi lehetové.

KARBANTARTAS ES TAROLAS

* Tisztitas és karbantartas el6tt mindig kapcsolja ki a robotot.

* Atoltéallomas tisztitdsa és karbantartasa el6tt hizza ki az allomas
tapegységét.

e A pengék cseréjekor, illetve a robot aljanak tisztitasakor mindig
viseljen vastag védokeszty(it.

e Rendszeresen ellenérizze a csavarok és anyak szorossagat. A
sérllt alkatrészeket a biztonsagos hasznalat érdekében meg kell
javitani vagy ki kell cserélni.

e Rendszeresen ellenérizze, hogy a pengék megakadas nélkul
forognak-e.

MEGJEGYZES: A robotot a gyepen vagy puha felilleten forditsa meg,

hogy a burkolat ne sériiljon vagy karcolédjon meg.

TISZTITAS

FIGYELMEZTETES! A fisztitis megkezdése elétt kapcsolja ki a

készlléket az A4 abra szerinti kapcsoléval.

e A robot ellilsé részét alacsony nyomast moséval és puha kefével
vagy torlékendével mossa le.

* A pengékre, kerekekre és a robot aljan talalhat6 részekre rakédott
fimaradvanyt és port kemény kefével tavolitsa el.

e Rendszeresen ellenérizze, hogy a kerekekbe nem maradt-e sar
vagy flimaradvany. Ha igen, kefével tisztitsa meg 6ket.

MEGJEGYZES: A teljesitmény csokkenésének elkeriilése érdekében

rendszeresen tavolitsa el a robot aljara tapadt
noévénymaradvanyokat.
PENGECSERE

FIGYELMEZTETES! El6szor kapcsolja ki a fékapcsolét, majd vegyen fel

védbkesztyiit.

FIGYELMEZTETES! Csak a gyarté altal jévahagyott és javasolt eredeti

pengék hasznalhatok.

e Csere esetén mindharom pengét, a csavarjaikkal egyitt (lasd az A6
abrat) kell kicserélni.

e Csavarhuzéval csavarja ki vagy hlizza meg a csavarokat.
e Ellenérizze, hogy az Uj pengék akadas nélkil forognak-e.

HIBAELHARITAS

Az alabbi tablazat a problémak diagnosztizalasahoz nyuijt utmutatast.
Amennyiben lehetséges, javitsa meg a késziiléket. Ha a probléma nem

oldhaté  meg,
szervizkdzponthoz.

forduljon

hivatalos

markakeresked6hoz

vagy

FIGYELMEZTETES! Tartsa be a biztonségi évintézkedéseket!

toltdallomason

elszakadt

Probléma Lehetséges ok Megoldas
P!r'os, villogo A hatarold kabel K?resse meg a sérilt
didda a kabelszakaszt,

és javitsa meg

A robot
nehezen
kapcsolodik a
téltéallomashoz

A toltéallomas nincs
megfeleléen
telepitve

A hatarolékabel
nincs megfeleléen
lerakva

Lasd az ,Elékészités
hasznalatra” cimii
részt.

A hatérold
kabel nem kiild
jelet

Nincs aramellatas

Ellendrizze az

aramforrast
A hatérolé kabelt Cserélie meg a ,+" és
forditva kototték be .~ Csatlakozokat

A toltéallomashoz
nincs csatlakoztatva
a hatérold kabel

Ellendrizze, hogy a
hatarolé kabel
megfeleléen
csatlakozik a
téltéallomashoz

A hatarold kabel
elszakadt

Ellendrizze a kabel
telies

hosszat, szakadast
keresve

A hatarold kabel
keresztezi a
hurokba vezetd és

Ellendrizze, hogy a
hatarolé kabel
megfeleléen van-e

onnan induld utat elhelyezve
A robot atlépi a A hatarol6 kabelt Cserélie meg a ,+" és
hatart forditva kototték be - csatlakozékat

A robot rezeg

Sérlilt vagy hianyzo

Ellendrizze a pengék

vagy szokatlan penge réqzitbcsavariait, &
hangot ad ki A pengetarcsa 09 cha a J,a jes’
sziikség esetén javitsa
meglazult me
Cserélje ki a pengét 9
Hibakod Leiras Megoldas
Inicializalasi Helyezze a robotot sik
EO01, F1 hiba — fellletre, és inditsa Ujra.
abra giroszképos
érzékeld
Emel6érzékeld Allitsa be az ttkézdrudat és
EO02, F2 vagy az iranyithatd kereket a
abra Utkozéserzékeld flinyiré eliils6 részén,
ibaja ellendrizze, hogy nem



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

akadtak-e el; helyezze a
robotot sik feliiletre, majd
inditsa Ujra.
Vagémotor Helyezze a robotot sik
EO3, F3 inic?aliza’lési fellletre, és inditsa Gjra. Ha
abra . a problema tovabbra'is
hibaja fennall, forduljon az
E04. F4 Aramellatas értékesités utani
abra csatlakozasi szervizhez.
hibaja
A vagomotor
E(agsb,rg 5 fordulatszama
helytelen
Helyezze a robotot sik
EO06, F6 Dolésszog- fellletre. Nyomja meg a
abra figyelmeztetés OP vagy az OK gombot a
riasztas torléséhez.
Helyezze a robotot sik
EOQ7, F7 Felemelési fellletre. Nyomja meg a
abra figyelmeztetés STOP vagy az OK gombot a
riasztas torléséhez.
Helyezze a robotot sik
fellletre, és inditsa Ujra. Ha
E08, F8 ADC-csatorna a probléma tovabbra'is
abra hibdja fennall, forduljon az
értékesités utani
szervizhez.
Lasd a fenti tablazatban: A
hatarol6 kabel nem kiild
jelet Ellenérizze az 6sszes
pontot egyenként, majd
ﬂ“tsa a robototss_lrlé)fope uletre
EQ9, F9 s yomja meg a vag
abra Hibas jel az OK gombot a rlasztas
térléséhez. Inditsa Ujra a
robotot. Ha a probléma
tovabbra is fennall, forduljon
az értékesités utani
szervizhez.
Helyezze a robotot sik
feluletre. Nyomja meg a
TOP vagy az OK gombot a
E010. F10 riasztas torlésehez. Inditsa
abra A robot elakadt Ujra a robotot. Ha a
robléma tovabbra is
ennall, forduljon az
értékesités utani
szervizhez.
Abal oldali
EO11, F11 goérgémotor
z Inditsa Ujra a robotot. Ha a
4bra fordulatszéma roblemé tovabbra is
helytelen
- ‘ennall, forduljon az
Jobb oldali értékesités utani
EO012, F12 gorgémotor szervizhez,
abra helytelen
sebéessége
TARTALOM BEALLITASA:
* Robotflinyiré 1db
o Dokkolo- és toltéallomas 1db
e Tapegység és hosszabbitd kabel 1db
* Kabel a munkatertilet kijelolésére 100 m
e Kabelrogzité csapok 100 db
* Dokkoldallomast rogzité csapok 6db
e Pengék 3db
* Kabelcsatlakozok 2db
e Hatszdgletli csavarkulcs 1db

MUSZAKI ADATOK

Robotfiinyiré 04-621
Par Erték
Tapfesziiltség 18V, DC
A vagémotor maximalis névleges 50 W
teljesitménye:
Az 6njar6 motor maximalis névleges 20W
teljesitménye:
A téltéallomas IP védelmi fokozata IPX4
A robot IP védelmi besoroldsa IPX5
A téltéadapter IP védelmi besorolasa IP 65
A robot védelmi besorolasa Ml
A toltéallomas védelmi besorolasa I
Nyirdsszélesség 180 mm
Nyirasmagassag bedllitasa a 20 mm — 60 mm
kdvetkezd tartomanyban
Fordulatszam 3100 ford./perc
Toémeg 10,2 kg
Gyartasi év 2024

ZAJRA ES REZGESEKRE VONATKOZO

ADATOK
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Hangnyomasszint Lpa= 56 dB (A) K=
3dB (A)

Hangteljesitményszint Lwa= 67 dB (A) K=
3dB (A)

Informacié a zajrél és a vibraciorol

A gép altal kibocsatott zajszintet a Lpa hangnyomésszint és a
Lwahangteljesitményszint irja le (ahol K a mérési bizonytalansagot
jeloli). A gép altal kibocsatott rezgéseket anrezgésgyorsulas értéke
jellemzi (ahol K a mérési bizonytalansagot jeloli).

A jelen utasitasban megadott Lpa hangnyomasszint,
Lwahangteljesitményszint és anrezgésgyorsulas értékek mérése az EN
62841-1:2015+A11 szabvany szerint tortént. A megadott an rezgésszint
felhasznalhaté gépek Osszehasonlitisara és a rezgéseknek vald
kitettség elézetes értékelésére.

A megadott rezgésszint csak a gép alapvet6é alkalmazasaira nézve
reprezentativ. Ha a gépet mas célokra vagy eltér6 munkavégzdé
eszkozokkel haszndljak, akkor a rezgésszint eltéré lehet. A gép
elégtelen vagy tul ritka karbantartasa magasabb rezgésszintet okozhat.
A fenti okok miatt a munkaidé egésze alatt nagyobb lehet a
rezgéseknek valo kitettség.

A rezgésexpozicié pontos becslése céljabol figyelembe kell venni
azokat az id6szakokat, amikor a gép ki van kapcsolva, vagy be van
kapcsolva, de nem végeznek vele munkat. Az 6sszes tényezdé
pontos becslése utan kideriilhet, hogy az Osszesitett kitettség
joval alacsonyabb.

A rezgések kezelére vonatkozd koévetkezményeinek elkerilése
érdekében jarulékos biztonsagi intézkedéseket kell bevezetni, mint pl.
a gép és a munkavégzd eszkdzok rendszeres karbantartasa, a kéz
megfeleld hoémérsékletének a biztositdsa, valamint a megfelelé
munkaszervezés.

ZAJRA ES REZGESEKRE VONATKOZO ADATOK
KORNYEZETVEDELEM

+ {Az elektromos termékeket tilos a haztartasi hulladékok kézétt elhelyezni|
lhanem artalmatlanitasra at kell azokat adni a megfelelé lizemeknek. Az|
artaimatlanitasrol az eladétél vagy a helyi hatésagoktdl kaphat|
informéciét. A hasznélt elektromos és elektronikus felszerelés af
természeti kdrnyezetre nézve nem semleges anyagokat tartaimaz. Az|
ujrafeldolgozasra nem kerlilé felszerelés potencidlis veszélyt jelent a
kornyezet és az emberek egészsége szamara.

A ,Grupa Topex Korlatolt felel6sségii tarsasag” Betéti tarsasag, székhelye: Varso, ul.
Pograniczna 2/4 (tovabbiakban: ,Grupa Topex”) koézl, hogy a jelen utasitas
(tovabbiakban: ,Utasités®) tartalmaval kapcsolatos mindennem(i szerzéi jogok, beleértve
a szbvegre, benne lévé fényképekre, vazlatokra, rajzokra, valamint kialakitaséra
vonatkozoakat, kizarolagosan a Grupa Topex tarsasagot illetik meg, és jogi védelem alatt
alinak, a szerzéi jogrol és szomszédos jogokrol szl 1994. februar 4-i térvény (azaz Hiv.
Kozl. 2006. évi 90. térvény 631. pontjanak modositasa). A telies kézikonyv és egyes
elemeinek kereskedelmi céli masolasa, feldolgozasa, kozzététele és modositasa a
Grupa Topex irdsos hozzajéruldsa nélkiil szigoruan tilos, és polgari jogi és biintet&jogi
felelésséget vonhat maga utén.

EK megfelel6ségi nyilatkozat

Gyarté Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp. k. (Kft. Bt.) ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Varso

Termék: E+ robotflinyird

Tipus: 04-621

Kereskedelmi név: NEO TOOLS

Sorozatszam: 00001 + 99999

A jelen megfeleléségi nyilatkozat a gyarté kizarélagos felelésségre kerdl
kiadasra.

A fenti termék megfelel az alabbi dokumentumoknak:

Gépekrol sz6l6 2006/42/EK iranyelv

RED 2014/53/EU iranyelv

2015/863/EU iranyelvvel médositott RoHS 2011/65/EU iranyelv
Teljesiti tovabba az alabbi szabvanyok kdvetelményeit:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Ez a nyilatkozat kizarélag a forgalomba hozatali allapotu gépre
vonatkozik,

és nem terjed ki a végfelhasznalo altal hozzaadott alkatrészekre, vagy az
altala kés6bb végzett médositasokra.

A miszaki dokumentacio elkészitésére jogosult, az EU-ban lakhellyel
vagy székhellyel rendelkez6 személy neve és cime:

Alairta az alabbi cég nevében:

Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp. k. (Kft. Bt.) Bt.)

ul. Pograniczna 2/4

02-285 Varso

EN



o .

Pawet Kowalski
GRUPA TOPEX vallalati min&ségiigyi megbizottja
Varso, 2023. 09.11.

EU megfeleléségi nyilatkozat
Gyarté Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp. k. (Kft. Bt.) ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Varso
Termék: Tolt6allomas
Tipus: K145455
Kereskedelmi név: NEO TOOLS
Sorozatszam: 00001 + 99999
A jelen megfeleléségi nyilatkozat a gyarté kizardlagos felelésségre keril
kiadasra.
A fenti termék megfelel az alabbi dokumentumoknak:
RED 2014/53/EU iranyelv
2015/863/EU iranyelvvel modositott RoHS 2011/65/EU iranyelv
Teljesiti tovabba az alabbi szabvanyok kdvetelményeit:
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Ez a nyilatkozat kizardlag a forgalomba hozatali allapotu gépre
vonatkozik,
és nem terjed ki a végfelhasznal¢ altal hozzaadott alkatrészekre,
vagy az altala késébb végzett modositasokra.
A miiszaki dokumentacid elkészitésére jogosult, az EU-ban lakhellyel
vagy székhellyel rendelkezé
személy neve és cime:
Alairta az alabbi cég nevében:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp. k. (Kft. Bt.) Bt.)
ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsd
3 e . T

Pawet Kowalski
GRUPA TOPEX vallalati min6ségligyi megbizottja
Vars6, 2023. 11.09.

RO
MANUAL DE TRADUCERE (UTILIZATOR)
ROBOT DE COSIT 04-621
ATENTIE! INAINTE DE A UTILIZA UNELTELE ELECTRICE, CITITI CU
ATENTIE ACEST MANUAL DE INSTRUCTIUNI SI PASTRATI-L
PENTRU CONSULTARE ULTERIOARA.

REGULI DE SIGURANTA DETALIATE

INSTRUCTIUNI DE SIGURANTA PENTRU ROBOTII DE COSIT
Siguranta in utilizarea practica a robotului de cosit

RECOMANDARI

Cititi cu atentie manualul de instructiuni. Cunoasteti sistemele de control
si functionarea corectd a aparatului.

Nu permiteti ca aparatul sé fie utilizat de copii sau de persoane care nu au
citit manualul de instructiuni. Reglementarile nationale pot indica o varsta
minima pentru operator.

Nu utilizati robotul dacé in jur sunt prezente alte persoane, in special copii
sau animale.

Va rugam sa retineti ca operatorul sau utilizatorul este responsabil pentru
accidentele sau pericolele pentru alte persoane sau mediu.

PREGATIRE

« Tnainte de cosit, verificati de fiecare data daca toate componentele
robotului functioneaza corect.

* Pentru cele mai bune rezultate, se recomanda cosirea pe vreme fara
ploaie. Atunci cand cositi pe timp de ploaie, iarba se poate lipi de
robot, care poate aluneca in consecinta.

e NU tundeti in conditii meteorologice nefavorabile, de exemplu, in
timpul ploii abundente, furtunilor sau caderilor de zépada.

* Inspectati periodic zona cosita si indepartati orice pietre, resturi, fire,
oase si alte obstacole. Garantia limitata nu acopera daunele cauzate
de obiectele lasate pe gazon.
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e Pentru a evita deteriorarea, nu tundeti la mai putin de 1 m de
capetele aspersoarelor.

ATENTIE! Robotul si aspersoarele NU trebuie sa fie pornite in acelasi

timp.

Robotul trebuie sa fie programat sa functioneze la o ora diferitd de cea a

aspersoarelor.

Nu permiteti NICIODATA copiilor s& atinga sursa de alimentare, statia de

incarcare, in special contactele, lamelele, compartimentul bateriei sau

orice parti unde exista spatii libere, cum ar fi rotile.

FUNCTIONARE

* Aveti grija la lamele rotative! NU va puneti mainile sau picioarele sub
lamele rotative.

o Aveti grija la obiectele imprastiate pe gazon in timpul cositului! Cand
robotul este pornit, pastrati o distanta de siguranta.

Nu lasati aparatul nesupravegheat daca se stie ca in apropiere se
afla animale, copii sau trecatori.

¢ Mentineti o pozitie sigurd. Mentineti echilibrul si o pozitie stabila pe
pante. In timpul operarii robotului sau a perifericelor sale, este
permis sa mergeti, dar nu sa alergati.

e Varugam sa cititi instructiunile privind cand, unde si cum sa verificati
robotul si perifericele sale, cablurile si prelungitoarele pentru a
depista deteriorari sau uzurd si sa reparati robotul. Auto-
modificarea, repararea nu este permisa - cu riscul de a anula
garantia.

¢ Nu conectati sau atingeti un cablu de alimentare deteriorat pana
cand acesta nu a fost deconectat de la sursa de alimentare, din
cauza riscului de contact cu componente sub tensiune.

* Conectati robotul si/sau echipamentul periferic numai la circuite de
alimentare protejate de un intrerupator de curent rezidual cu un
curent de declansare de cel mult 30 mA.

e Daca robotul scoate un sunet anormal sau se observa o vibratie
anormala sau daca semnalizeaza o alarma, apasati imediat butonul
STOP.

e ESTE INTERZIS sa atingeti partile mobile periculoase inainte de a
opri alimentarea robotului.

e ESTE INTERZIS sa atingeti partile periculoase pana cand acestea
nu s-au oprit complet.

¢ Purtati intotdeauna incaltaminte rezistenta si pantaloni lungi atunci
cand manevrati robotul.

o Taiati sursa de alimentare: inainte de a bloca robotul.

« Tnainte de testare, curatare sau intretinere.

PICTOGRAME $I AVERTISMENTE

il v
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1. Cititi manualul de instructiuni si respectati avertismentele si
conditiile de siguranta!

2. inainte de curatare sau intretinere, deconectati de la sursa de
alimentare

3. Nu va puneti mainile sau picioarele sub protectia mecanismului de
cosit

4. Parti rotative - posibilitate de ranire

5. Pastrati o distanta de siguranta fata de robotul de cosit

6. Atentie la posibilitatea ranirilor provocate de obiecte turnate
7. Protejati de ploaie

8. A nu se lasa la indemana copiilor.

9. Nu va urcati pe robot

10. Posibila pierdere a degetelor, aveti grija

11. Panta maxima a terenului 14°/25%.

12. Protejati mainile cu manusi de lucru

13. Purtati imbracaminte de protectie

14. Purtati incéltaminte de protectie

15. A nu se elimina impreuna cu deseurile menajere

16. Colectarea selectiva a deseurilor



17. Gradul de protectie

ATENTIE! Acest aparat poate fi utilizat de copii cu varsta de peste 8
ani si de persoane cu abilitati fizice si mentale limitate, precum si cu
cunostinte sau experienté insuficiente, daca sunt supravegheate sau
instruite corespunzator cu privire la utilizarea in sigurantd a
aparatului, astfel incat sa fie constiente de riscurile implicate. Copiii
nu trebuie sa se joace cu acest aparat. Copiii nu trebuie sa curete
sau sa efectueze lucréri de intretinere la aparat fara supraveghere.

DESCRIEREA ELEMENTELOR GRAFICE
Urmatoarea numerotare se refera la componentele aparatului
prezentate pe paginile grafice ale acestui manual.

Desemnare Opis
Fig. A
1 Oprire de urgentd
2 Dispozitiv de reglare a inaltimii de cosit
3 Panou de control al cositoarei
4 Intrerupétorul de alimentare al cositoarei
5 Roti motoare
6 Lame de taiere
7 Tambur mecanism de taiere
8 Roti pivotante
9 Maner de transport
10 Conectori de incarcare
11 Capacul compartimentului bateriei
Desemnare Opis
Fig.B
1 Panou de control al statiei de andocare
2 Orificii pentru fixarea statiei de andocare
3 Conectori de incarcare
4 Statie de andocare
5 Protectie statie de andocare
6 Conectori pentru cablul de alimentare pentru a
marca zona de lucru
7 Deschideri pentru cabluri pentru marcarea zonei
de lucru si a sursei de alimentare
8 Priza de alimentare pentru statia de andocare
9 Marcaj pentru rutarea corecta a cablurilor
Desemnare Opis
Fig.D
1 Indicator luminos al stérii de incarcare
2 Indicator de defectiune a semnalului
3 Indicator de cablu de retinere
4 Ore de functionare / mesaj de eroare, lumini
14
5 Butonul de pornire
6 Comutator de alimentare
7 Buton de andocare
8 Butonul "Confirmare"
Desemnare Opis
Fig. H
1 Suruburi
2 Capacul compartimentului bateriei cu maner
de transport
3 Compartimentul bateriei
4 Priza bateriei de pe capacul camerei
5 Baterie reincarcabild (nu este inclusa)
Desemnare Opis
Fig. |
1 Gazon
2 Perete
3 Statie de andocare
4 Distanta statiei de la perete
5 Sectiunea initiald a liniei care delimiteaza
zona de cosit
6 Lungimea sectiunii
Desemnare Opis
Fig.J
la Cablu pentru a limita zona de cosit Inceputul
1b Cablu pentru a limita zona de cosit Sfarsit
2 Linie de alimentare:
3 Statie de andocare

* Pot exista diferente intre grafic si produsul real
PREGATIREA PENTRU MUNCA
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INSTALAREA BATERIEI

* Rasturnati robotul de cosit astfel incat sa existe acces la partea
inferioara a robotului.

o In locul comutatorului Fig. A4 si al manerului de transport Fig. A9 se
afla capacul compartimentului bateriei Fig. H2 fixat cu cele 4 suruburi
marcate cu sageti Fig. H1.

* Apoi desurubati suruburile marcate cu sageti.
* Scoateti cu atentie capacul compartimentului Fig. H2 pentru a nu rupe

sau deconecta firele comutatorului Fig. A4 (acesta este atasat la
capacul compartimentului bateriei).

« Apoi intoarceti capacul, pe partea inferioara a capacului este fixata

mufa bateriei Fig. H4.

o Introduceti bateria din seria ENERGY+ in priza.
« Tntoarceti capacul cu bateria atasaté si introduceti-o in compartimentul

Fig. H3.

« Strangeti suruburile de fixare a capacului. intoarceti robotul cu fundul in

jos, aparatul este gata.

MEDIUL DE LUCRU AL ROBOTULUI DE COSIT

Asigurati-va ca sunt indeplinite urmétoarele conditii in zona in care robotul

lucreaza:

« Tnaltimea ierbii nu depaseste 60 mm.

e ATENTIE! Daca iarba este mai lunga de 60 mm, taiati mai intai
gazonul cu o motocositoare manuala.

¢ Nu exista pietre, bucati de lemn, fire, cabluri sub tensiune sau alte
obiecte straine.

e Terenul de cosit este plan si plat, fara santuri si santuri, iar panta
este mai mica de 25% (14°) Fig. C1

e Urmatoarele unelte sunt necesare pentru instalare:

e Ciocan de cauciuc (pentru infigerea stifturilor in sol la asezarea
cablului de retinere)

e Cheia hexagonala (pentru fixarea statiei de incarcare) este inclusa
n kit

¢ Cleste (pentru taierea cablului care delimiteaza zona de lucru)

1.INSTALAREA STATIEI DE BAZA

Alegeti o locatie adecvata

Statia de incarcare trebuie amplasata in urmatoarea locatie Fig. C3:

e O parte relativ plata si nivelata a gazonului.

Aproape de marginea gazonului.

Langa o priza de perete.

Asezati cablul prelungitor de 10 m, sursa de alimentare intr-un loc

umbrit, racoros si uscat.

Nu trebuie sa existe obstacole pe o raza de cel putin 2 m de statia

de incarcare.

Se recomanda ca statia de incarcare sa fie amplasata intr-un loc

uscat si adapostit.

Sursa de alimentare trebuie sa fie la 30 cm deasupra nivelului

solului.

2. FIXAREA STATIEI DE INCARCARE

Fixati statia de incarcare la sol cu 6 suruburi de fixare (G1) (utilizand o

cheie hexagonala G6).

ATENTIE! NU stati sau nu mergeti pe placa statiei de incarcare.

ATENTIE! NU faceti gauri noi in placa statiei de incarcare. Statia trebuie

sa fie fixata cu suruburi pe podea folosind gaurile existente.

3. ASEZAREA CABLULUI DE RETINERE

Cablul de imobilizare este utilizat pentru a delimita zona de lucru si pentru
a ghida robotul inapoi la statia de incarcare.

ATENTIE! Daca si vecinul dvs. utilizeazé o cositoare robotizata, pastrati o
distant& de cel putin 1 m intre cablurile de retinere ale ambilor roboti.
PLANIFICAREA POZITIEI CABLULUI DE RETINERE

inainte de asezarea cablului de retinere, mergeti de-a lungul limitei
desemnate si indepartati orice obiecte inutile, cum ar fi pietre.

ATENTIE! Lungimea cablului de retinere nu trebuie sa depaseasca 200
de metri.

AVERTISMENT! Robotul nu trebuie séa treaca peste pietris sau materiale
similare care ar putea deteriora lamele.

ASEZAREA CABLULUI DE RETINERE FIG. C

Urmati instructiunile de mai jos pentru a amplasa cablul de retinere in jurul
zonei de lucru si al obstacolelor. Utilizati contorul inclus in kit pentru a
amplasa corect cablul de retinere.

ATENTIE! Cablul de imobilizare este alimentat la tensiune foarte joasa si
este sigur pentru oameni si animale de companie.

ATENTIE! Incepeti cu conectorul "-" din spatele statiei de incarcare Fig.
B6 trageti-l pe sub statie (si lasati o rezerva de 10 cm) si intindeti cablul



in jurul gazonului in sens invers acelor de ceasornic, terminand cu

conectorul "+" din spatele statiei de incarcare (lasati o rezerva de 10 cm).

Asigurati-va ca cablul vine in contact cu metalul la nivelul conectorilor "+"

si "-" Fig. B6 nu uitati sa taiati excesul de cablu de retinere.

o Lasati gol cel putin 2 m intre cablul de retinere si statia de incarcare.
Cablul din aceasta sectiune este utilizat pentru a aduce robotul la
statia de andocare.

e Pastrati o distantd de 30 cm intre cablul de retinere si marginea
gazonului Fig. C2; Fig. C3.

« Fixati cablul de retinere la sol cu diblurile furnizate Fig. G5. Cablul
de retinere trebuie sa fie drept si usor tensionat. Suruburile trebuie
sa fie distantate la fiecare 1 m (acest lucru poate fi modificat in
functie de forma gazonului) Fig. C4. Nu ingropati cablul mai adanc
de 2 cm pentru a evita slabirea semnalului.

« Dispuneti cablul astfel incat unghiurile sa fie mai mari de 90° Fig.
C5. In astfel de zone, amplasati cablul de retinere in curbe usoare,
ceea ce va facilita mult deplasarea robotului in jurul zonei de cosit.

« Daca exista straturi de flori, iazuri sau copaci in peluza, inconjurati-
le cu bucle de cablu de retinere Fig. C4.

* Pastrati o distantad de min. 30 cm distanta intre cablul de retinere si
marginile obstacolelor.

ATENTIE! Pe drumul spre si dinspre bucla, cablul de retinere nu trebuie

sa se incruciseze Fig. C4.

e Lasati un spatiu ingust in zona de lucru a motocositoarei. Asigurati-
va ca distanta dintre cablurile de retinere care ruleaza paralel este
mai mare de 1 m.

ATENTIE! Asigurati-va ca statia de andocare este in interiorul buclei care
marcheaza zona de cosit. (exterior / interior) Fig.B2

4. INSTALAREA STATIEI DE INCARCARE

Conectati sursa de alimentare

. Introduceti fisa de alimentare intr-o prizé de perete de 110-240 V.

2. Verificati starea luminilor LED de pe statia de incarcare Fig. B1:
Lumin& verde continua: conexiune stabilitd (robotul nu se incarca
sau este incarcat complet)

Lumina verde intermitenta: robotul se incarca.

Lumind rosie intermitentd: cea mai frecventd eroare este
"deconectarea cablului de retinere".

Lumina stins&: cea mai frecventa defectiune este "Nu exista sursa
de alimentare de 100-240 V" sau "Nu exista conexiune la sursa de
alimentare".

FUNCTIONARE / SETARI

Prima pornire a robotului de cosit

Cand porniti robotul pentru prima datd, asezati aparatul pe statia de

andocare astfel incat conectorii de incarcare de pe statia fig. B3 sa nu

intre in contact cu conectorii de incércare de pe robotul de cosit fig.

A10.

Céand robotul de cosit este pornit pentru prima datd din aplicatia

telefonului, trebuie efectuata o actualizare a firmware-ului. Metoda de

implementare este descrisa mai jos la actualizarea software-ului.

o ATENTIE! in timpul primei conexiuni, telefonul si robotul trebuie sa fie
n raza de actiune a retelei Wi-fi.

ACTUALIZAREA FIRMWARE-ULUI
ROBOTUL.

INAINTE DE A UTILIZA

Actualizarea trebuie efectuata dupa cum urmeaza.

1. Plasati robotul in interiorul buclei, dar in afara statiei de incarcare.

2. Comutati comutatorul Fig. A4 in pozitia 1.

3. Apasati si mentineti apasat comutatorul Fig. D5

4. Porniti aplicatia, scanati codul QR

5. Conectati aplicatia la robot

6. Extindeti setérile software prin apasarea pictogramei din partea dreapta
sus a ecranului.

7. Selectati o optiune: Actualizare firmware.

8. Apoi urmati instructiunile de pe ecran.

Dupa ce software-ul a fost instalat, aparatul este gata de functionare

ATENTIE!

¢ Afisajul arata daca robotul se aflé in gama Wi-fi sau Bluetooth

* Conectarea la o retea este indicata de o pictograma intermitenta pentru
tipul de conexiune. Odata conectat, pictograma nu mai clipeste.

* Robotul poate fi asociat cu un singur telefon.

* Daca trebuie conectat un altul (acelasi robot de cosit), primul trebuie
eliminat din aplicatie. in aplicatia iOS, de asemenea, din setarile
Bluetooth.

REGLAREA INALTIMII DE COSIRE:
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Tnainte de prima tundere, setati inaltimea de tundere la 60 mm si apoi

treceti la indltimea dorita atunci cand intregul gazon este relativ plat.

¢ Rotiti butonul Fig. A2 in sensul acelor de ceasornic pentru a creste
naltimea de cosire.

e Rotiti butonul Fig. A2 spre stanga pentru a reduce indltimea de
cosire.

« Tnaltimea de cosire poate fi reglata de la 20 mm (MIN) la 60 mm
(MAX).

ATENTIE! Motorul de actionare al tamburului mecanismului de cosit Fig.

A7 porneste la aproximativ 10 secunde dupa iesirea din baza, incepand

functionarea.

PORNIRE/OPRIRE

1. Puneti comutatorul Fig. A4 in pozitia "O" pentru a opri alimentarea cu
energie electrica.

2. Puneti comutatorul Fig. A4 in pozitia "I" pentru a porni sursa de
alimentare.

ACTIVAREA ROBOTULUI S| PROGRAMAREA TIMPULUI DE LUCRU
N MODUL MANUAL

1. Apasati si mentineti apasat butonul de alimentare Fig. D5 pentru a porni
robotul. Not&: nu scuturati robotul in timpul pornirii pentru a evita o eroare
de pornire. Daca robotul nu porneste corect (toate luminile sunt aprinse
continuuy), reporniti-l.

2. Introduceti parola apasand butonul Fig. D6 de doua ori, apoi butonul
Fig. D7 de doua ori si butonul Fig. D8 o data (parold programata in
fabrica).

3. Programati timpul de functionare (inclusiv timpul de cosit si timpul de
incarcare):

- Apasati Fig. D6 pentru a seta timpul de functionare. O lumina aprinsa
inseamna 2 ore, timpul maxim de functionare este de 8 ore si 4 lumini pe
Fig. D4. Apasati butonul Fig. D8 pentru a confirma si a porni robotul.
ATENTIE! Odata ce timpul de functionare a fost setat, robotul va retine
setérile si va incepe sa coseasca in fiecare zi la ora programata. Timpul
de cosire va fi in conformitate cu setarile introduse.

e Timpul de functionare programat al robotului, de la 2 ore la 8 ore,

reprezinta timpul de cosire, inclusiv timpul de incarcare.

o Timpii de functionare si de incércare variaza in functie de bateria

utilizata.
Daca doriti s& modificati timpul de functionare, urmati din nou pasii 2-3.
PROGRAMAREA TIMPULUI IN MODUL AUTOMAT, PROGRAM DE 7
ZILE, ESTE DISPONIBILA PRIN SETARILE DIN APLICATIE

* Dupa o oprire de urgenta, robotul trebuie mai intéi deblocat urméand

pasul 2 de mai sus. Odata ce robotul este deblocat, il putem trimite
inapoi la statie prin apasarea butoanelor: Fig. D7 apoi confirmam cu
butonul Fig. D8 pentru a intoarce motocoasa la statia de incércare.
Apésarea butonului de oprire de urgenta STOP sterge ciclul modurilor
manual si automat din aplicatie, daca aceasta a fost activata in acest
mod. Pentru ca robotul sa inceapa sa lucreze din nou dupa o oprire de
urgentd, robotul trebuie sa fie returnat la statia de incarcare si
programul de lucru manual trebuie setat din nou. In cazul unui program
automat, efectuati aceeasi actiune in programul aplicatiei si confirmati
setérile acestuia.

ATENTIE! Timpul de pornire programat in programul automat nu
trebuie considerat foarte precis. Aparatul poate porni pana la cateva
minute dupa ora programata.

Activarea modului manual sterge programul programat in aplicatie si
viceversa.

o Taierea marginilor in modul manual se face automat la fiecare cateva

cicluri de cosire. Aceasta presupune cosirea ierbii aproape de cablul
care defineste zona de lucru. ATENTIE! Trebuie sa aveti grija sa va
asigurati ca cablul este bine fixat pentru a nu-l expune taierii
accidentale.

* Robotul de cosit se va intoarce la statia de andocare odata ce

dispozitivul a detectat inceputul ploii.

e Daca robotul intalneste un obstacol in timp ce lucreaza, acesta va

ricosa si va continua s lucreze.

LUMINA DE STARE A INCARCARII iN STATIA DE INCARCARE:
Lumina verde continua - baterie complet incarcata.
Lumina verde intermitenta - incarcare.

N AFARA STATIEI DE INCARCARE:

Lumina verde continua - baterie >=20%

Lumina verde intermitenta - baterie <20%

ATENTIE! Robotul opreste automat lucrul si se intoarce la statia de
ncarcare daca nivelul bateriei scade sub 20%



ERROR LIGHT:

Lumin& verde continua - actualizati sistemul. Conectati-va la aplicatie
pentru a efectua actualizarea.

Lumina verde intermitenta - actualizarea sistemului este in curs.

Lumina rosie intermitenta - mesaj de eroare de la 1 la 5, reporniti robotul.
Lumina rosie continua - mesaj de eroare de la 6 la 12, apasati "STOP" sau
"OK" pentru a sterge.

INDICATOR CABLU DE RETINERE:

Luminé verde continua - semnal corect

Luminé rosie continua - niciun semnal

Controale Fig. D4:

Lumina intermitenta - robot blocat.

Lumin& continua - robot deblocat.

Lumina 1 se aprinde in verde: timp de lucru de 2 ore.
Luminile 1 si 2 se aprind in verde: 4 ore timp de lucru.
Luminile 1, 2 si 3 se aprind in verde: 6 ore timp de lucru.
Luminile 1, 2, 3 si 4 se aprind in verde: 8 ore timp de lucru.

SOFTWARE PENTRU CONTROLUL ROBOTULUI DE COSIT
Descércare 10S:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Descércare Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Instructiunile programului pot fi descéarcate la adresa:
https://bit.ly/30BB6Gm

OPRIREA DE URGENTA A ROBOTULUI
Apasati butonul "STOP" Fig. Al pentru a opri robotul, apasati si mentineti
apasat butonul de alimentare pentru a opri robotul.

DEPLASAREA ROBOTULUI

Sub robot este amplasat un méaner de ridicare Fig. A10 pentru o operare

usoara cu o singura mana.

INTRETINERE $| DEPOZITARE

* Opriti intotdeauna robotul inainte de curatare si intretinere.

* Deconectati sursa de alimentare inainte de curatarea si intretinerea
statiei de incarcare.

e Purtati intotdeauna manusi groase de protectie atunci cand
schimbati lamele si curatati partea inferioara a robotului.

* Verificati periodic strangerea suruburilor si a piulitelor. Piesele
deteriorate trebuie reparate sau inlocuite din motive de siguranta.
Verificati periodic daca lamele se pot roti liber.

ATENTIE' Cand ntoarceti robotul cu capul in jos, asezati-l pe gazon sau

peo suprafat,a moale pentru a nu deteriora sau zgéaria capacul.

CURATENIE

ATENTIE! Tnainte de a incepe curatarea,

ntrerupétorul Fig. A4.

e Spalati partea din fatd a robotului cu un detergent cu presiune
redusa si o perie sau o carpa moale.

« Utilizati o perie dura pentru a indepaérta iarba taiata si resturile de pe
lame, roti si alte parti de pe partea inferioara a robotului.

* Verificati in mod regulat daca rotile sunt pline de noroi sau iarba
taiata si curatati-le cu o perie.

intrerupeti alimentarea cu

ATENTIE! indepértati in mod regulat resturile vegetale de pe partea
inferioara a robotului pentru a evita reducerea productivitatii.

INLOCUIREA LAMEI

AVERTISMENT! Mai intai opriti intrerup&torul principal si puneti manusi

de protectie.

AVERTISMENT! Utilizati numai lamele originale indicate, aprobate de

producator.

* Toate cele trei lame si suruburile lor trebuie inlocuite intr-o singura
operatiune de inlocuire Fig. A6.

* Suruburile trebuie desurubate si stranse cu o surubelnita.

« Verificati daca lamele noi se pot roti liber.

REZOLVAREA PROBLEMELOR

Tabelul de mai jos ofera indruméri pentru a ajuta la diagnosticarea
problemelor.

Daca este posibil, reparati singur dispozitivul. Daca problema nu poate fi
rezolvata, va rugam sa contactati un dealer autorizat sau un centru de
service.

AVERTISMENT! Trebuie luate masuri de protectie.

Problema Cauze posibile Solutii
Lami - R - o - o
umina rosie Intreruperea cablului Gasiti se(i';lunea defectd
clipeste la statia . a cablului
P de retinere . .
de incarcare i si reparati-|
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Robotul are
dificultati de
conectare la
statia de
incarcare

Statia de incarcare
nu este instalata
corect

Consultati sectiunea
"Pregatirea pentru

munca”.

Cablul de retinere
nu este pozitionat
corect

Niciun semnal
de la cablul de
retinere

Nu exista sursa de

Verificati sursa de

invers

alimentare alimentare
Cablul de retinere a Schimbati conectorii
fost conectat in sens | "+"si"-"

Cablul de retinere
nu este conectat la
statia de incarcare

Verificati daca cablul
de retinere este corect
conectat la o statie de

ncrucisarilor de
cabluri pe drumul

spre si dinspre bucla

incércare
Tntreruperea cablului Verificati pana la
de retinere capat,

ca cablul nu a fost

intrerupt
Retinerea

Verificati daca cablul
de retinere este
instalat corect

Robotul trece

Cablul de retinere a

Schimbati conectorii

dincolo de fost conectatin sens | "+"si"-"
granita invers
Robotul Lama deteriorata

vibreaza sau
face zgomote

sau lipsa

Verificati si reparati

Discul lamei este

suruburile de fixare a

neobisnuite slabit lamei
Tnlocuiti lama
Cod de Opis Solutie
eroare
Eroare de Asezaftl roblotul pe i
il _ suprafata plana si reporm i
EO01 Fig. F1 initializare
senzor
giroscopic
Reglati bara de coliziune si
Defectiune la roata de torsiune de pe
senzorul de partea din fata a masinii de
EO2 Fig. F2 ridicare sau la tuns iarba, verificati daca nu
senzorul de sunt blocate; asezan robotul
coliziune pe o suprafata plané si
reporniti.
Eroare de Asezaftl roblotul pe o
FRETrn suprafata plana si reporniti.
EO3 Fig. F3 |n|1|aI|zar¢ a Daca problema persgta
motorului de contactati serviciul clienti.
cosit
Eroare de
EoaFig.Fa | ognecarea
alimentare
] Tura;itg
. incorecta a
EOS Fig. F5 motorului de
cosit
Avert 4 Aseza}tltroblotul pg o i
N vertizare de rafatd plana. Apasati
EO6 Fig. F6 inclinare 1POP sau OK pentru a
anula alarma.
Avert td Aseza}tltroblotul pg o i
X vertisment de rafatd plana. Apasati
EO7 Fig. F7 ridicare 1PO P sau OK pentru a
anula alarma.
£ | Aseza}tltroblotul pe i
" roare canal suprafata plana si reporniti.
E08 Fig. F8 ADC Daca problema persngta
contactati serviciul clienti.
A'se vedea mai sus in tabel:
problema - nu existd semnal
de la cablul de retinere.
Verificati toate punctele unul
. . cate unul, apoi asezati
EO09 Fig. F9 Semnal incorect robotul pe o suprafata
plana. Apasati STOP sau
OK pentru a anula alarma.
Reporniti robotul. Daca
problema persista,
contactati serviciul clienti.
: Asezati robotul pe o
E%O Fig. Gem de roboti 1prafata plana. Apasati

STOP sau OK pentru a



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

anula alarma. Reporniti
robotul. Daca problema
persista, contactati serviciul
clienti.

Viteza incorecta

EO011 Fig. a motorului pas
- sfitca | Reporntrobot Dacs
E012 Fig. Vngzgrén&ﬂi'ﬁicta gontactat.i Rervicidl clienti.
F12 motor pas cu
pas
KIT CONTINE:
* Robot de cosit 1 buc.
« Statie de andocare si incarcare 1 buc.
e Sursé de alimentare si cablu prelungitor 1 buc.
e Cablu pentru delimitarea zonei de lucru 100m
« Dibluri pentru fixarea cablurilor 100 buc.
« Dibluri de fixare pentru statia de andocare 6 buc.
e Lame de tdiat 3 buc.
« Conectori de cablu 2pc.
e Cheie hexagonala 1 buc.
SPECIFICATII
Robot de cosit 04-621

Parametru Valoare

Tensiune de alimentare: 18V DC

Puterea nominala maxima a 50 W

motorului de cosit:

Puterea nominald maxima a 20W

motorului autopropulsat:

Grad de protectie IP pentru statia de IPX4

incarcare

Grad de protectie |IP pentru robot IPX5

Grad de protectie IP pentru adaptorul IP 65

de incarcare

Clasa de protectie pentru robot 1l

Clasa de protectie pentru statia de Il

incarcare

Latimea de tundere: 180 mm

Reglarea inaltimii de taiere in 20 mm - 60 mm

intervalul

Viteza de rotatie 3100 rpm
Greutate 10,2 kg
Anul de productie 2024

DATE PRIVIND ZGOMOTUL $I VIBRATIILE
Nivelul de presiune acustica

Lpa = 560B (A) K=
3dB(A)

Lwa = 67dB (A) K=
3dB(A)

Nivelul de putere acustica masurat

Informatii privind zgomotul si vibratiile

Nivelul zgomotului emis de dispozitiv este descris de: nivelul presiunii
acustice emise Lpa si nivelul puterii acustice Lwa , unde K desemneaza
incertitudinea de masurare. Vibratiile emise de dispozitiv sunt descrise
de acceleratia vibratiilor an , unde K desemneaza incertitudinea de
masurare.

Valorile masurate in acest manual de instructiuni, si anume nivelul
presiunii acustice emise Lpa , nivelul puterii acustice Lwa , si acceleratia
vibratiilor an , au fost masurate in conformitate cu EN 62841-
1:2015+A11. Nivelul de vibratii an poate fi utilizat pentru compararea
dispozitivelor si pentru evaluarea preliminara a expunerii la vibratii.
Nivelul de vibratii indicat este reprezentativ numai pentru aplicatiile de
baza ale dispozitivului. Daca dispozitivul este utilizat pentru alte aplicatii
sau cu alte instrumente de lucru, nivelul vibratiilor poate fi diferit.
intre;inerea necorespunzatoare sau rara a dispozitivului determina
niveluri mai ridicate de vibratii. Cauzele mentionate mai sus pot creste
expunerea la vibratii pe intreaga durata de utilizare.

Pentru a determina cu precizie expunerea la vibratii, trebuie luate
in considerare perioadele de "pornire" si "oprire" a dispozitivului,
excluzand perioadele in care acesta este utilizat pentru
functionare. Expunerea totala la vibratii poate fi mult mai mica
atunci cand toti factorii sunt estimati cu exactitate.

Pentru a proteja operatorul impotriva vibratiilor, utilizati masuri de
sigurantd suplimentare, de exemplu, intretinerea periodica a
dispozitivului si a uneltelor de lucru, conditii adecvate de temperatura a
mainilor si organizarea corespunzatoare a muncii.

DATE PRIVIND ZGOMOTUL $I VIBRATIILE
PROTECTIA MEDIULUI
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i—— [Echipamentul electric nu trebuie eliminat impreund cu deseurile|
imenajere. Eliminati- la instalatile corespunzatoare. Informatii privind|
leliminarea pot fi obtinute de la distribuitorul produsului sau de la|
lautoritétile locale. Deseurile de echipamente electrice si electronice|
(DEEE) contin substante care nu sunt neutre pentru mediul natural,|
IDEEE nereciclate reprezintd un pericol potential pentru mediu si
[s@natatea umana.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa cu sediul
social in Varsovia, ul. Pograniczna 2/4 (denumit in continuare: "Topex Group") informeaza
cé toate drepturile de autor asupra continutului acestui manual de instructiuni (denumit in
continuare: "Manualul"), inclusiv, dar fara a se limita la textul acestuia, fotografiile postate,
diagramele, desenele, precum si compozitia acestuia, apartin exclusiv Topex Group si fac
obiectul protectiei juridice in conformitate cu Legea din 4 februarie 1994 privind drepturile
de autor si drepturile conexe (adica Jurnalul de legi U. 2006 nr. 90, punctul 631, cu
modificérile ulterioare). Copierea, prelucrarea, publicarea, modificarea in scopuri
comerciale a intregului Manual, precum si a elementelor individuale ale acestuia, fara
acordul scris al Topex Group, este strict interzisa si poate atrage raspunderea civila si
penala.

Declaratia CE de conformitate
Produciétor: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsovia

Produs: Robot de cosit E+

Model: 04-621
Denumire comerciala: NEO TOOLS
Numar de serie: 00001 + 99999
Aceasta declaratie de conformitate este emisa sub responsabilitatea
exclusiva a producatorului.

Produsul descris mai sus este in conformitate cu urmatoarele documente:
Directiva privind masinile 2006/42/CE

Directiva RED 2014/53/UE
Directiva RoHS 2011/65/EU, astfel cum a fost modificata prin
Directiva 2015/863/EU
Si indeplineste cerintele standardelor:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Prezenta declaratie se refera numai la echipamentul introdus pe piata si
nu include componentele
adaugate de utilizatorul final sau actiunile efectuate de acesta ulterior.
Numele si adresa persoanei rezidente in UE autorizate sa pregateasca
dosarul tehnic:
Semnat in numele:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsovia

3 Fal .

EN

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Responsabil cu calitatea
Varsovia, 2023-09-11

Declaratia de conformitate UE

Producator: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsovia

Produs: Statie de incarcare

Model: K145455

Denumire comerciala: NEO TOOLS

Numar de serie: 00001 + 99999

Aceasta declaratie de conformitate este emisa sub responsabilitatea
exclusiva a producatorului.

Produsul descris mai sus este in conformitate cu urmatoarele
documente:

Directiva RED 2014/53/UE

Directiva RoHS 2011/65/EU, astfel cum a fost modificata prin
Directiva 2015/863/EU

Siindeplineste cerintele standardelor:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Aceasta declaratie se refera numai la masina asa cum a fost introdusa
in

piata si nu include componente adaugate de utilizatorul final sau
activitatile sale ulterioare.



Numele si adresa rezidentului UE autorizat sa
pregatirea dosarului tehnic:

Semnat in numele:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 Varsovia

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Responsabil cu calitatea

Varsovia, 2023-11-09

UA
MNOCIBHUK 3 NEPEKNALY (KOPUCTYBAYA)
KOCAPKA 04-621
YBATA! NEPEQ NOYATKOM POBOTU 3 ENEKTPOIHCTPYMEHTOM
YBAXXHO MPOYUTAWTE LIIO IHCTPYKLIIO 3 EKCMNYATALII TA
3BEPEXITb il A5l NOAANBLLIOIO BUKOPUCTAHHS.

LETAIbHI NPABUNA BE3MNEKU

IHCTPYKLUIi 3 TEXHIKA BE3MNEKW AN KOCAPOK-POEOTIB
Beaneka npu NpakTU4HOMY BUKOPUCTaHHi poboTa-CKoLLyBaya

PEKOMEHOAL|IT

YBaXHO npounTaiTe iHCTpyKuito 3 ekcnnyartauii. OsHaviomTecs 3
cycTeMaMM KepyBaHHsi Ta NPaBMIbHOIO eKcriyaTauieto npunagy.

He posBongiite BUKOpWUCTOBYBaTU nMpwnag AitaM abo ocobam, siki He
npounTany iHCTPyKUito 3 ekcrinyaTauii. HauioHanbHi npaBuna MoxyTb
BU3HA4aTW MiHiManbHWUI BIiK oneparopa.

He BukopucToByiiTe poboTa, SIKLWO MOPYY 3HAXOAATLCS iHL NHoaw,
ocobnvBo AiTn abo TBapuHM.

Byop nacka, nam'aTaiite, wo onepatop abo kopucTyBay Hece
BiANOBIAANbLHICTb 3a HelacHi Bunaaku abo Hebesneky Ans iHWWX nogen
260 HaBKOMNULLHBOTO CEpesioBULLa.

NIAroTOBKA

e [lepen nmoyaTkoM KOCIHHS LLOpa3y nepeBipsiiTe, Yu BCi 4aCTUHU
poboTa npaLooTb HaNEXHUM YUHOM.

e [Ins JOCATHEHHS HaWKpaLUMX pe3ynbTaTiB peKOMeHAYETLCA KOCUTH
B GespowoBy norody. Mig Yac KOCiHHA nig Aoliem TpaBa Moxe
npununaTi Ao poboTa, B pe3ynbTaTi HOro BiH MOXE 3iCKOB3HYTH.

e HE kociTb 3a noraHux norogHMX yMoB, Hanpuknag, nig Yac CunbHoro
oy, rpo3u abo cHironagy.

e [epiognyHo ornspanTe cKOLEHy AINSHKY i BUOAnNsAinTe KaMiHHS,
CMITTS, ApPOTH, KICTKM Ta iHWi nepewkoan. ObmexeHa rapaHTisa He
MOLUMPIOETLCS HA MOLUKOKEHHS, CMPUYMHEH 3anuleHuMn Ha
rasoHi npegmeTamu.

e Lo6 yHUKHYTM MOLUKOAXEHD,
[AOLLYyBanbHUX rOMOBOK.

YBATA! Po6orT i goLyBanbHi MawwmHy HE MOXHa BMUKaTU OOHOYACHO.

Po6oT noBuHEH ByTv 3anporpamoBaHWii Ha pPoGOTy B iHLUMIA Yac, HiX

[oLyBarbHi MaLLUH.

HIKOJIU He no3BonsaiTe fiTAM TOPKaTUCA [Xepena XVUBMEHHS, 3apsaaHoi

CcTaHLji, 30Kpema KOHTaKTiB, rionate, Biaciky Ans 6atapei abo 6yab-akux

YaCTUH, [le € 3a30PpW, HaNpuKIag, Koric.

ONMEPAUIA

e Ob6epexHo, nesa, wo obeptatTbca! HE nigcraBnsiite pyku abo
Horv nig o6epToBi nesa.

e CnigkyTe 3a npegmetamu, po3kMgaHUMKM Ha rasoHi nig vac
KoCiHHsi! Konu poBoT yBiMKHeHWI, TpumainTecs Ha GeaneuHin
BiACTaHi.

e He 3anuwarite npunag 6e3 Harnsgy, SKwo nobnuay € TBapuHU, Aitn
abo CTOpPOHHi ocobu.

e 36epiraiite Ge3neyHy nosuuito. 36epiraiTe piBHOBary i CTiilkke
nonoXxeHHst Ha Haxunax. lig Yac po6otn 3 po6otom a6o Woro
nepudepiiHMK NPUCTPOSAMM O3BONAETLCSH XOAUTH, ane He GiraTu.

e bByab nacka, npouuTaiiTe iHCTpyKUilo Npo Te, konu, Ae i K
nepeBipaT po6oTa i Woro nepudepiiHi nNpucTpoi, kabeni Ta
MOAOBXYBaYi Ha HasiBHICTb MOLLKOMKeHb abo 3HOCY, a TaKox
pemoHTyBaT pobota. CamocTiiHa mopwudikauis, PeMOHT He
[AOMycKaeTbCs - Mif 3arpo30t0 aHyMIOBAHHS rapaHTil.

e He nigkniovaiiTe i He TOpKanTecs MoOLIKOMXeHoro Kabenio
XUBMEHHs, AOKU BiH He Byae Bio'eqHaHwWii Big mkepena XvBIEHHS,
yepes PU3MK KOHTaKTy 3 KOMMOHEHTaMu, L0 3HaXOAsTbCs Mif
Hanpyroto.

He KociTb Onwkye 1 M Big
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« [ligknioyaiite poboTa Ta/abo nepudepiiHe obnagHaHHs Tinbkv A0
NaHUIOTB KMBMEHHS!, 3aXWLLEHWX aBTOMaTWYHUM BUMMKayeM i3
CTPYMOM crnpaLboByBaHHs He Binblue 30 MA.

e fAkwo poboT BMAAE HexapakTepHuid 3Byk abo nomiyeHa
HexapakTepHa Bibpauisi, abo BiH noagae curHan TpUBOTW, HEramHo
HaTUCHITb kHonKy STOP.

o 3ABOPOHAETbLCA TopkaTUCsi HEGE3MNEYHMX PYXOMUX YacTUH [0
BUMKHEHHS1 XUBJIEHHs1 poboTa.

o 3ABOPOHAETbLCA TopkaTuca HebGe3neyHnx YacTuH Ao iX NOBHOT
3YTUHKM.

e 3aBXaM HOCITb MillHe B3yTTs Ta AOBri LWTaHW Mg Yac poboTn 3
po6oTtom.

o BigkniounTy xvBnexHs: Mepen Tum, sik 3abriokysaTtu pobota.

e [epen TECTyBaHHAM, OUNLLEHHAM abo TEXHIYHUM
06CnyroByBaHHSIM.

MIKTOMPAMU TA NONEPEMKEHHSA
—p

G|

1. MpouwnTaiTe IHCTPYKLIitO 3 ekcrinyaTauii Ta 4oTpUMyiiTech
nonepexeHb i NpaBun TexHikm 6esneku!

2. MNepep YMLLEHHSIM aB0 TeXHIYHUM 0BCMyroBYBaHHAM BiKMOYITh
NPUCTPIN Bi Mepexi eNeKTPOXUBIEHHS

3. He npocosyiiTe pyku abo HOM nig, 3aXMCHUIA KOXYX KOCUMBHOTO
MexaHiamy

4. O6epTOBi YaCTUHU - MOXITUBICTb TPABMyBaHHS

5. Tpumaiiteca Ha 6e3neyHin BiacTaHi Big poboTa-rasoHokocapku
6. OcTepiranTecst MOXNMBOCTI TPABMYBaHHSA NIMTUMKN NpeaMeTaMu
7. 3axuwaty Big oLy

8. 36epiraTv B HEAOCTYNHOMY ANs AiTEN MicLj.

9. He kaTaiiTecsi Ha poboTi

10. MoxnuBa BTpaTa nanbuie, 6yapTe o6epexHi

11. MakcumanbHuin Haxun nosepxHi 14°/25%.

12. 3axucTiTb pyku pobounMMK pykaBUdKaMu

13. HociTb 3axucHuii ogsar

14. HociTb 3axucHe B3yTTs

15. He yTunisyeatu 3 nobytoBuMK Bigxogamm

16. CenekTuBHuiA 36ip Bigxoais

17. CTyniHb 3axucTy

YBATA! Liet npunapa MoXyTb BUKOPUCTOBYBATH A1iTh cTapLue 8 pokiB
Ta ocobu 3 oomexeHUMU hi3MHHMMK Ta pO3yMOBUMM 3AiIGHOCTAMM,
a TakoX 3 HeloCTaTHIMM 3HaHHAMM a6o AOCBIAOM, SIKLIO BOHMW
nepebyBaloTb nip  Harnsgom  a6o HanexHum YMHOM
NPOIHCTPYKTOBaHi 1WoA0 6Ge3neyHOro BMKOPUCTAHHSI npunagy Ta
YCBiAOMMIOWTL NOB'A3aHi 3 UMM pu3nku. He possonsnte Aitam
rpaTucs 3 uum npunagom. it He NOBUHHI YCTUTU a60 BUKOHYBaTh
TexHiYHe o6cnyroByBaHHA npunagy 6e3 Harnaay.

OMNUC rPA®I4YHUX ENEMEHTIB

HactynHa Hymepauis BigHOCUTBLCSt A0 KOMMOHEHTIB Npunany
nokasaHi Ha rpadiyHUX CTOpiHKax LibOro nocibHuka.

Mo3HayeHHs
Puc. A

Onic.

ABapiliHa 3ynuHka

Perynstop BUCOTW KOCIHHS!
MaHenb kepyBaHHA KOCAPKOK
BuMuKay XVBIEHHS KOcapku
Bepnyui koneca

Pixydi nesa

BapabaH pixy4oro mexaHismy
MoBopoTHI koneca

O|N[O (O~ |WIN|-




9 Pyyka Ans nepeHeceHHs
10 Pos'emun ans sapsakv
11 Kpuiwka 6aTapeiiHoro Binciky
Mo3sHaueHHsA Onic.
Puc.B
1 MaHenb KepyBaHHsi AOK-CTaHLjiE0
2 OTBOpY ANS KPINNEHHs! JOK-CTaHLiT
3 Pos'emun ans 3apsigku
4 [ok-CcTaHuis
5 OxopoHeLb AOKOBOI CTaHLii
6 Po3s'emun gnsi kabento XXMBMEHHS A5 NO3HAYEHHS
po6oyoi 30HK
7 KaGenbHi oTBOpY Ansi MapKyBaHHs pOGO40I 30HU
Ta XVUBNEHHS
8 Po3eTka XXMBMNEHHs JOK-CTaHLi
9 MapkyBaHHs Ansi NpaBWIbHOI Npoknaaki kabento
Mo3sHaueHHsA Onic.
Puc.D
1 IHAMKATOP CTaHy 3apsiKaHHS
2 IHAVKaTOp HECNpaBHOCTI curHany
3 IHOonkaTop Tpoca-dikcatopa
4 Yac po6oTu / NOBIAOMNEHHS NPO MOMWUIIKY,
iHaukaTopu 1-4
5 KHorka VBNeHHs
6 BuMukay xnBneHHa
7 KHonka cTukyBaHHsa
8 KHonka "Migreepantun”
Mo3HaueHHA Onic.
Puc. H
1 BUHTU
2 Kpuwuka 6aTtapeiiHoro BiACiky 3 pyyKkoro Anst
TPaHCMOPTYBaHHS
3 Biacik ans 6atapei
4 Hi3go ans 6aTapei Ha KpyLLLI kKamepu
5 AkymynsiTopHa GaTtapesi (He BXOAMTb [0
KOMMNIEKTY)
Mo3HaueHHA Onic.
Puc. |
1 "a3oH.
2 CriHa
3 [ok-cTaHuis
4 BigcraHb cTaHuji Big cTiHu
5 MouaTkoBa AinsaHka niHii, Lo 06MeXxXye 30Hy
KOCIHHS
6 [oBxwvHa cekuii
Mo3HaueHHA Onic.
Puc. J
la Tpoc Ansi OBMEeXeHHs! 30HW CKOLLYBaHHS
MouaTok
1b Tpoc Ansi 0OMeXeHHs! 30HM CKOLLYBaHHS
KiHeub
2 JliHia noctayaHHs:
3 [ok-cTaHuis

* Mixk rpacpiuHumM 306p
6yTH BigMiHHOCTI

NIAroTOBKA OO POBOTH

BCTAHOBINEHHS BATAPE(

o [lepeBepHiTb Kocapky Tak, W06 GyB AOCTYM A0 HWKHBOI YaCTUHM
poborta.

e Ha wmicui Bumukaya Puc. A4 i pyuku anst TpaHcnopTtyBaHHs Puc. A9

3HaxoauTbCsA kpulika GatapeiHoro Biaciky Puc. H2, 3akpinnexa 4

rBUHTaMW, No3HaveHnmm ctpinkamm Puc. H1.

MoTim BiAKPYTiTb rBUHTK, NO3HAYEHI CTPINKamm.

e O6epexHo 3HIMITb KpULLKY Biaciky puc. H2, wob He 3namatut i He
Big'eqHaTV ApOTY Nepemmkada puc. A4 (BiH MPUKPINIEHWA O KPULLKA
BifCiKy akymynstopa).

e [lOTiM NepeBepHiTb KPULLKY, HA HWKHIA CTOPOHI KPULLKW 3aKpinieHo
rHisgo ans 6artapei, puc. H4.

o Bcraete 6atapeto cepii ENERGY+ B rHisgo.

o [lepeBepHiTb KpULLKY 3 NpUKpinneHoto 6aTtapeeto i BcTasTe i y BiAacik
Puc. H3.

e 3aTArHiTb MBUHTW, LIO KPINNsiTe KpULKY. MepeBepHiTb pobota AHOM
[0HU3Y, Mpunag, roToBuI.

1AM Ta p NPOAYKTOM MOXYTb

POBOYE CEPE[JOBULLE KOCAPKU
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MepekoHaiiTecs, WO B 30Hi, A€ NpaLtoe poboT, BUKOHYIOTLCA HACTYMH
YMOBY:

BucoTa Tpaeu He nepesuLye 60 MM.

YBATA! Akwo Tpasa fosLwa 3a 60 MM, cnoyaTky NiACTPUXIiTb ra3oH
PYHHOIO KOCaPKOI0.

e Tam Hemae KkaMiHHs, LWMaTKiB [epeBa, APOTIB,
Hanpyroto Ta iHLIMX CTOPOHHIX NpeaMETIB.

Micue ckowyBaHHS € piBHUM i nnockum, 6e3 kaHaB i TpaHwew, a
yxun He nepesuLlye 25% (14°) Puc. C1

kabenie nig

e [1ns BCTAHOBMEHHS NOTPIGHI HACTYMHi IHCTPYMEHTU:

e [ymoBMI MOMOTOK (ANs 3abuBaHHS LWTMPIB Yy 3emmio  npu
npoknagaHHi yTpumyo4oro Tpoca)

e LllecturpaHHui knoy (ans dikcauii 3apsgHOi cTaHLii) BXoauTb Ao
KOMMAekTy

o [Inockory6ui (ans nepepizaHHs kabento, Lo obmexye pobo4y 30Hy)

1. BCTAHOBJIIEHHA BA30BOI CTAHLIIT

BubepiTb BianosiaHe micue

3apsiaHy CTaHLjilo Cnif po3milLlyBaTh B HAacTynHoMy Mmicui Puc. C3:

e BigHOCHO Nnocka i piBHa YacTvHa rasoHy.

BrnmnsbKko A0 Kpato rasoHy.

Bins poseTku.

MomicTiTe 10-MeTpOBWIN NOJOBXYBaY, GMOK XUBMEHHS B 3aTiHEHe,
NPOXOroAHe i cyxe MicLe.

Y pagiyci WwoHarmeHLLe 2 M Bif 3apsifHoOi CTaHLii He NOBMHHO ByTn
nepeLukos,.

PekomeHayeTbCA po3TalloByBaTW 3apsifHy CTaHLilo B Cyxomy i
3axuLLEHOMY MiCLii.

[xepeno XuBMEHHA MOBWMHHO 3HaxoauTUCA Ha BucoTi 30 cm Hag
piBHEM 3emni.

2. KPINNEHHA 3APAAHOI CTAHLIT

3akpiniTe 3apsiAHY CTaHLito Ha 3emi 32 JOMOMOTO0 6 KpINUIbHUX MBUHTIB
(G1) (3a monomoroto WecTUrpaHHoro knoya G6).

YBATIA! HE cTaBaiite Ha nnacTuHy 3apsiaHoi CTaHLi Ta He XOAiTb MO Hild.
YBATA! HE po6iTb HOBi OTBOpY B NNacTuHi 3apsigHoi cTaHuii. CTaHuis
noBMHHa ByTV NpUKpyyYeHa Ao MiAnorv 3a AoNoMOrol HasiBHUX OTBOPIB.

3. MIPOKNAOAHHA YTPUMYIOHYOIo TPOCA

O6MeXyBanbHWIA TPOC BUKOPUCTOBYETLCS NSt OKPECHEHHS po6o4oi 30HM
Ta CnpsiMyBaHHs poboTa Hasaj [0 3apsaHOi CTaHLi.

YBAFA! fkwo Baw cycif TakoX BUKOPUCTOBYE POGOTU3OBaHY
rasoHokocapKky, [AOTPUMYMATECb BiACTaHi He MeHwe 1 M M
oBmexyBanbHUMM Tpocamu 060X poBoTiB.

MNAHYBAHHS PO3TALLYBAHHSA YTPUMYKOHOIO TPOCA

Mepw HiX npoknagat obmexysBanbHU TPOC, NPOWAITHCA B3OOBXK
nosHayeHoi Mexi i NpubepiTb BCi HEMOTPIOHI NpeameTn, Hanpuknag,
KaMiHHS.

YBATA! [loBxX1Ha yTpUMYOHOTo Tpoca He MoBMHHA nepeBuLyBaTty 200
MeTpiB.

YBATA! PoGoT He NOBWHEH i3aMTH No rpasito abo nopibHMm MaTepianam,
AKi MOXYTb MOLUKOAUTY nesa.

MPOKNAOAHHSA YTPUMYKOYOIO TPOCA PUC. C

[oTpumyiiTecb HaBEOEHUX HWXYEe IHCTPYKUi, LWo6 npoknactu

YTPUMYIOUMIA  TPOC HaBkonmo poGoyoi 30HM Ta nepewkod. Ans

NpaBWIbHOTO  MPOKIaJaHHst  YTPUMYKOHYOTO  TpoCa  BUKOPUCTOBYIATE

BUMIptoBaY, LLIO BXOAUTb A0 KOMIIEKTY.

YBATA! YTpumytounii TPOC XMBUTBCSA Bif, AyXe HU3bKOI Hampyrn i €

6e3neyHVM Ans nofeit | JOMaLLHIX TBapyH.

YBATA! lMouHiTb 3 po3'emy "-" Ha 3afHili NnaHeni 3apsaHOI CTaHLii puc.

B6, npotarHiTk Woro nig craduiew (i 3anmwTte 10 cm 3anacy) i

npoknagite kabernb HaBKONO rasoHy MNpOTU TFOAMHHWKOBOI CTPINku,

3aKiHuyyro4m pos'emoM "+" Ha 3aHil naHeni 3apsaHoi cTaHuii (3anuwTe 10

cM 3anacy). lNepekoHanTecs, WO kaberb KOHTAKTyE 3 MeTanom B MiCLISIX

"+' i "" pos'emiB puc. B6, He 3abyabTe o6pizaTM HaANULIOK

obmexyBarnbHoro kabernto.

e 3anuwTe WoHaiMeHWwe 2 M  BIMbHOTO  MPOCTOPY  MiX
obmexyBanbHUM kabenem i 3apsigHolo cTaHuieto. Kabenb Ha Uit
AiNSHUi BUKOPUCTOBYETLCA ANS NiA'eAHaHHA poboTa A0 AOK-CTaHLii.

e [loTpumyiTtech BiacTaHi 30 cM Mixx 0GMexXyBarnbHUM TPOCOM i Kpaem
rasony, puc. C2; puc. C3.

e 3akpiniTb yTPMMYyLOUMIA TPOC Ha 3eMni 3a fonomoroto Atobenis, puc.
G5. CTsXHUIA TPOC NOBUHEH GyTU MPSAMUM i 3nerka HaTAarHyTUM.
[io6eni NOBUHHI po3TalloByBaTUCS Yepea KoxHI 1 M (Le moxe ByTu
3MiHEHO B 3anexHoCTi Bif hopmu rasoHy), puc. C4. He 3akonyiite
kabenb rnmbLue Hix Ha 2 cM, Wo6 YHUKHYTU nocnabneHHs curHany.

e PosrawoByiiTe kabenb Tak, Wob kyTv 6ynu Ginbwmnmm 3a 90°, puc.
C5. Ha Takux ginsiHkax npoknaganTte obmexyBanbHWiA Tpoc



NOMOrMMM BUrMHaMU, L0 3HAYHO MoneriwnTb poboTy nepecyBaHHs
no AiNsHUi, sIKy NOTPIGHO cKoCUTW.

e Akwo Ha rasoHi € knymbu, Bopoiimu abo aepeBa, OTOYITb iX
neTnsmu obmexyBanbHoro Tpoca, puc. C4.

e [loTpumyiitechb MiH. 30 cM BigcTaHb Mix 06MexXyBanbHUM TPOCOM i
KpasiMy nepeLuKkos.

YBATA! Ha wnaxy go netni i 3 netni yTpuMyoumii Tpoc He NOBUHEH

nepeTuHaTh oauH oaHoro Puc. C4.

o 3anuwTe By3bkuii NpocTip y poboviit 3oHi kocapku. MNepekoHanTecs,
Wo BiACTaHb MK napanenbHO MNPOKMaAeHUMU  YTPUMYIOUMMIA
Tpocamu nepesuiuye 1 M.

YBATA! MNepekoHaiiTecs, Lo AOK-CTaHLis 3HaX0AWTLCS BCepeavHi NeTni,
LLIO MO3Haya€e 30HY KOCIHHS. (30BHI / BcepeauHi) Puc.B2

4. BCTAHOBNEHHS 3APSAAAHOI CTAHLIIT

MigKnioYiTh MKepeno XvBMeHHS

1. BcTaBTe WrencensbHy BUnKy B podetky 110-240 B.

2. MepesipTe CTaH CBITNOAIOAHNX IHAVMKATOPIB Ha 3apsaaHI cTaHuii Puc.

B1:

e [locTiHe 3eneHe CBITNO: 3'€AHAHHS BCTaHOBMEHO (poboT He
3apsgKaeTbes abo NOBHICTIO 3apsiaXKeHNI)

* [lepepvByacTe 3eneHe CBIiTNO: PpOGOT 3apamKaETbCS.

e [lepepuByacTe 4YepBOHE CBITMIO: HAWMOLWIMPEHila noMunka -
"Bif'eAHaHHs yTpMMyto4oro Tpoca".

e CBiTNO He ropuTb: HauWmolMpeHilla HecnpaBHicTb - "Hemae
xuBneHHst 100-240 B" abo "Hemae nigknioveHHs [o mxepena
XUBNEHHA".

EKCMNYATAUIA / HANALUTYBAHHA

MepLmit 3anyck po6oTa-kocapku

* [lpu neplomy 3anycky poboTta BCTaHOBITb NPUCTPIN Ha [OK-CTaHLIio

TakuM 4uHOM, WO6 3apsigHi pos'emMn Ha cTaHuii, puc. B3 He

KOHTaKTyBarnu 3 3apsifiHUMm po3'eMamMu Ha poGoTi-ra3oHokocapL, Marl.

A10.

Mig Yac neploro 3amycky poBoTa-rasoHokocapku 3 TenedoHHOro

AopdaTtky HeobxiaHO OHOBUTK MpoLUKBKY. Cnoci6 BUKOHAHHS onvcaHuin

Huxye B po3aini "OHoBneHHs nporpamHoro 3abesneyeHHs".

e YBATA! Tlig 4ac nepLuoro nigkmoYeHHs TenedoH i poboT MOBUHHI
3HaxoamTuCs B 30Hi Ail Mepexi Wi-fi.

OHOBUTU NPOLLUMBKY NEPEQ BUKOPUCTAHHAM POBOTA.

OHOBNEHHS1 CRi, BUKOHATV HACTYMHUM YUHOM.

1. MowmicTiTb poGoTa BCcepeauHy KOHTYpY, ane 3a Mexamv 3apsipHoi
cTaHLii.

2. Mepesepaitb nepemunkay Man. A4 B NonoxeHHs 1.

3. HatucHits i yTpumyiite nepemukay Puc. D5

4. 3anycTiTb foAaToK, BiackaHyiTe QR-koa

5. NigkntoviTe goaaTok Ao poboTa

6. PO3ropHiTe HanalwTyBaHHA MpOrpammn, HaTUCHYBLUM Ha iKOHKY Y
BEPXHLOMY NPaBOMY KyTi eKkpaHa.

7. Bubepitb onuito: OHOBMEHHS Mikponporpamu.

8. [lani poTpUMyATECH IHCTPYKLIA Ha eKpaHi.

MicnAa BcTaHOBNEHHA nNporpaMHOro 3abe3neyeHHsi MPUCTPIN
roToBuWiA 4O poGOTH

OBEPEXHO!

o [lucnneit nokasye, 4 nepebysae po6oT y 30Hi Aii Wi-Fi abo Bluetooth
o [igknioyeHHA [0 Mepexi NO3HAYaETbCH MUTOTMMBOKO MIKTOrpamoo
TNy 3'eaHanHs. Micns nigknioyYeHHs niktorpama nepecrae Gnumaty.

e Po6ot moxe 6yTv cnonyyYeHuin nuie 3 ogHUM TenedoHOM.

e FAKWo NOTPiBHO NiAKMOYMTM IHLIOTO (TAKOro X poBoTa-ra3oHOKOCapKY),
nepLuniA NoTpibHO BMAanWTK 3 nporpamu. Y gogatky Ans iOS Takox 3
HanawTyBaHb Bluetooth.

PEMYNIOBAHHA BUCOTU KOCIHHA:

Mepen nepmM KOCIHHAIM BCTaHOBITb BUCOTY CKOLLYBaHHS Ha 60 mm, a

NOTiM 3MiHiTb il Ha NOTPIGHY, KONM BECb ra30H CTaHe BiJHOCHO PIBHUM.

e [loBepHiTb pyyky Puc. A2 3a rOAMHHUKOBOK CTpInkKowo, LWo6
36inNbLWNTN BUCOTY KOCIHHS.

o [loBepHiTb pyyky Man. A2 BniBo, W06 3MEHLUMTN BUCOTY KOCIHHS.

e BucoTy ckollyBaHHA MoXHa perynioaTtyt Bia 20 mm (MIN) ao 60 mm
(MAX).

YBATA! MpusoaHwit ABUryH 6apabaHa KoCUbHOTO MexaHismy puc. A7

BMUKaETbCA npubnusHo uyepes 10 cekyHp nicns 3'isgy 3 6aasw,

noynHatoum pobory.

BMUKAHHA/BUMUKAHHSA
1. BcraHoBiTb nepemukay Puc. A4 B nonoxeHHs "O", W06 BUMKHYTN
JKVBMEHHS.
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o PoBoT-rasoHoKocapka MOBEPHETbCS Ha  [OK-CTaHLto,

2. BcTaHoBiTb nepemukad puc. A4 B nonoxeHHs "I", Wwob6 yBIMKHYTW
[KEPEno XMUBIEHHS.

AKTMBAL|IA POBOTA TA NPOrPAMYBAHHA POBOYOIro YACY B
PYYHOMY PEXUMI

1. HaTuCHITb i yTpuMyiTe KHOMKY »uBneHHs Puc. D5, wo6 3anyctutn
po6ota. MpumiTka: He TpsciTb poBoTa nig Yac 3anycky, Wob YHUKHYTU
nomunky - 3anycky. fKwo po6oT 3anyckaeTbCA HempaBumbHO  (BC
iHAaVKaTopW ropsiTb Ge3nepepBHO), Nepe3anycTiTb 1Oro.

2. BBepiTb Naponb, ABidi HATUCHYBLUM KHOMKY Puc. D6, NoTim ABidi KHOMKY
Puc. D7 i oguH pas kHonky Puc. D8 (naponb 3anporpaMoBaHuii Ha
3aBofi).

3. BanporpamyiiTe 4ac poGOTW (BKMOYAOYM Yac KOCIHHSI Ta uac
3apsKaHH):

- HatucHitb Ha puc. D6, wob BcTaHOBUTU Yac poboTtn. OgHa namnoyka
03Hayae 2 roguHW, MakcuManbHWiA Yac poboTu - 8 roauH i 4 namnoykn Ha
puc. D4. HatucHitb kHonky Puc. D8, wo6 nigtBepautut i 3anyctutu
po6orta.

YBATA! [icns BcTaHOBReHHs Yacy po6oTu poGoT 3anam'sitoBye
HanalUTyBaHHS! i NOYMHAE KOCUTU B 3aNpOrpaMoBaHMi Hac KOXKHOTO AHS.
Yac kociHHs ByAe BiAnoBifaT! BBEAESHUM HaNaLUTyBaHHSIM.

* 3anporpamoBaHuii Yac po6oTu poboTa Bif 2 roanH [0 8 roavH - Lie Yac

KOCIHHS1, BKITKOYAI04M YaC 3apsifpkaHHs.

e Yac po6oTu Ta 3apsimkaHHs 3anexuTb Bif, TUMY akymynsitopa.

SAKLo BM x04eTe 3MiHUTM Yac poboTH, NOBTOPITL KPOKM 2-3.
NPOrPAMYBAHHA YACY B ABTOMATUYHOMY PEXWUMI, 7-
OEHHUA TPA®IK, OOCTYNHE YEPE3 HANALWUTYBAHHA B
OOOATKY

o [licns aBapiiHOi 3ynnHkM poboTa MoTpiGHO crovaTky po3GrokyBaTu,

BMKOHaBLLUM Kpok 2 BuLle. Micnsa Toro, sk po6oT po3GrnokoBaHWii, Mu
MOXeMO BiAnpaBUTV MOrO Hasad Ha CTaHLto, HATUCHYBLUM KHOMKW:
Puc. D7, a noTim nigTBepauTtn kHomkoto Puc. D8, o6 noBepHyTn
KOCapKy Ha 3apsiiHy CTaHLito.

e HaTuckaHHsA KHOMKW aBapiviHoi 3ynnHkn STOP Bupaanse 3 nporpamu

LMK PYYHOrO | aBTOMAaTUYHOMO PEXUMIB, SIKLLO BiH GyB aKTMBOBaHWIA
TakuMm YmHoM. [Ins Toro, o6 po6oT 3HOBY ModvaB mpaltoBaTH nicns
aBapiliHOT 3yNuHKW, HEOBXIAHO NOBEPHYTW OrO Ha 3apsiAHY CTaHLH i
3HOBY BCT@HOBUTW rpachik poboTu B pyyHOMY pexumi. Y pasi
aBTOMAaTUYHOrO PO3Knajy BUKOHalTE Ty X Aito B PO3KNafi 3aCTOCYHKY
i ninTBepAiTL MOro HanalTyBaHHS.

YBArA! 3anporpamoBaHuii 4ac YBIMKHEHHSi B aBTOMaTU4HOMY
posknagi He crif BBaxaTu Ayxe TouHuM. Mpunag moxe yBIMKHYTUCS
4epes Kirlbka XBUMWH MiCAs BCTAHOBIIEHOTO Yacy.

e AKTVBALis PYYHOTO pexvuMmy Bupansie posknaf, 3anporpamoBaHui y

popartky, i HaBnakw.

. niFLCTpMFaHHﬂ KPOMKW B py4YHOMY pe)KMMi BUKOHYETLCA aBTOMAaTU4HO

Yepe3 KOXHi Kinbka LMKIiB KOCIHHS. BiH nepen6avae ckoluyBaHHs
TpaBu nNobnuay kabento, Akuin BrU3Havae pobouy 3oHy. YBATA! Cnig
nop6atu npo Te, o6 kabernb 6yB HANEXHUM YMHOM 3aKpinneHni, LWob
He nigaaBaTV oro BMNaZKoBOMY NepepisaHHIo.

AK  TiNbKu
NPUCTPIiA 3achikcye NOYaToK AOLLY.

o AKwwo nig yac poboT poBoT 3ITKHETLCS 3 NEPELLKOAOH, BiH BiACKOUNTL

Bif Hel i NPoAoBXMTb poboTy.

IHOUKATOP CTAHY 3APSIOKU HA 3APSIIHIA CTAHL:
[MocTiliHe 3eneHe CBITNO - aKyMynsSTOP NOBHICTIO 3apSMKEHNNA.
MepepuByacTte 3eneHe CBIiTIO - 3apsaka.

3A MEXXAMM 3APSAHOI CTAHLUII:

MocrTiltHe 3eneHe cBiTno - 6atapes >=20% 3apsay

MepepuByacTe 3eneHe cBiTNO - 3apsia akymynstopa <20%.

YBATA! Po6oT aBTOMaTU4HO MpWNUHSIE PoBOTYy i NoBepTaeTbCst Ha
3apsaHY CTaHL, SIKLLO piBEHb 3apsiay akyMyrisiTopa OMyCKaeTbCs HKYE
20%.

IHAUKATOP NOMUNKMU:

MocTiiHe 3eneHe CBITNO - OHOBMEHHs cucTemu. [igknovitbes Oo
nporpamy, LWo6 BUKOHATV OHOBMEHHS.

MepepuBYacTe 3eneHe CBITIO - A€ OHOBIEHHS CUCTEMU.
MepepuBYacTe YepBOHE CBITNO - MOBIAOMIEHHSI NPO NOMUIKY BiA 1 A0 5,
nepesanycTiTe poboTa.

BesnepepBHe YepBOHE CBITMNO - NMOBIAOMIEHHSA NPO NOMUIKY Bif 6 Ao 12,
HaTUCHITL "STOP" abo "OK", o6 oumcTutn.

IHOUKATOP TPOCA-®IKCATOPA:
BeanepepBHe 3eneHe CBIiTMO - curHan npaBunbHUM
BeanepepBHe YepBOHeE CBITMO - HEMAe cUrHaImy



EnemeHnTu ynpaeninxisa Puc. D4:

MepepuByacTe cBITNO - po6OT 3a6110KOBAHUIA.

MocrTiltHe cBiTNO - po6OT Po36okoBaHO.

IHavkaTop 1 ropuTh 3eNeHNM: 2 roanHU poboTu.

IHavKaTopW 1 i 2 CBITATHCA 3€MEHUM KONbOPOM: 4 roAVHU poboYoro Yacy.
IHavkaTopw 1, 2 i 3 CBITATECA 3€NeHUM KonbopoM: 6 roanH poboTu.
IHavkaTopy 1, 2, 3 i 4 CBITATLCS 3eNeHUM KonbopoMm: 8 roanH poboyoro
yacy.

MPOrPAMHE 3ABE3MEYEHHA ONA YNPABMIHHA POBOTOM-
KOCAPEM

3aBaHTaxeHHs aAns 10S:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

BaBaHTaxyiTe Ha AHapoia:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

IHCTPYKUIT A0 NpOrpamMn MOXHa 3aBaHTaXWTL 38 NOCUNAHHAM:

https://bit.ly/30BB6Gm

ABAPIMHE BUMKHEHHS! POBOTA
HatucHite kHorky "STOP", puc. Al, wo6 3ynuHuTM poboTa, HaTUCHITb i
YTPUMYITE KHOMKY XMBIEHHS, LWO6 BUMKHYTU poGoTa.

MNEPEMILLEHHA POBOTA
MNin po6otom postalloBaHa nigoMHa pydka (puc. A10) ans 3pyyHoro
yNpaBIiHHA OAHIED PYKOLO.

OBCIYrOBYBAHHA TA 36EPIFAHHA

e 3aBXaM BuMUKaKiTe poboTa nepes YWLEHHSM | TeXHiYHUM
o6cnyroByBaHHsIM.

e [lepea uMLIEHHAM
BiKITIOMIT XKUBMEHHS.

e 3aBxXaM ofsranTe TOBCTi 3aXMCHI pyKaBUYKM Mif Yac 3amiHu nes i
UYMLLIEHHS HKHBOI YacTUHM poboTa.

e PerynsipHo nepeBipsinTe 3aTsaryBaHHs 60nTiB i ranok. MowkoaxeHi
petani HeobxigHO BigpeMoHTyBaTM abo 3aMiHUTK 3 MipKyBaHb
6eanekn.

PerynsipHo nepesipsiiTe, Wwo6 nonati Mornu BinbHo obepraTucs.

YBAFA' Konu Bu nepeBepTaeTe poboTa 4Oropu AHOM, MOKNaAiTh AOro Ha

Ta obcnyroByBaHHAM 3apsigHOT  cTaHUii

HenpasunsHo
po3miLLieHO
obmMexyBanbHWi
Tpoc
BincyTHicTb MepesipTe mxepeno
eEeKTPOXMBIIEHHS] XKVBMEHHS
YTpumytoumii Tpoc MomiHsiiTe MicuaMmn
6yB nigknoYeHnn y po3a'emu "+"i"-"
3BOPOTHOMY
nopsaky
MepesipTe, un
Hemae YTpumytounii npaa_wano 3
. kabenb He 3aKpinneHui
curHany Big ) . _
JTPUMYI0HOrO nipKtio4eHmi o YTPUMYt0MiA TPOC
Tpoca 3apsaaHoI cTaHLi niKTio4eHmi 1o
3apsaaHOT cTaHLji
Ob6pus MepesipTe BCe A0
YTPUMYHOHOro Tpoca KiHUS,
Lo kabenb He 6yB
nepepBaHuii
O6mexyBanbHi MepesipTe, un
TPOCOBI XPECTOBUHN npaBumnbHO
Ha Wnaxy Ao netni BCTaHOBIIEHWI
Ta 3 netni YTPVIMYIOYUIA TPOC
PoGot YTpumytoumin Tpoc MominsiTe Micusmm
BUXOOMTb 3a 6yB nigknioueHnn y pos'emm "+"i"-"
Mexi KOPAOHY 3BOPOTHOMY
nopsaky
Po6or Bibpye MowwkomkeHe abo
abo Buaae BiACyTHE Ne30 MepesipTe Ta

HE3BUYHI 3BYKN

[vick BiaGiiHoro
HOXa ocnabneHuin

BiPEMOHTYATE rBUHTU
KpiNneHHs HoXa

3amiHiTb neso

Koa Onic. PiweHHA
ra3oH abo M'siKy MOBEPXHIO, LLIOG HE MOLLKOAWTY i He MOAPANATU KPULLKY. NOMUITKN
OYMLLEHHA E01 Puc Momunka MocTaeTe poboTa Ha piBHY
MOMEPEMXEHHSA! MMepen noyaTkoM YMLLEHHS BUMKHITb XMBMEHHS o iHiujanisauii - MNOBEPXHIO | NepesanycriTh.
BUMMKadeM puc. Ad. ripockon
o BumuitTe nepeaHio YacTuHy po6oTa 3a A0MOMOrol MUK HU3LKOrO Bigperyniovte npotuynaphy
At N H . nnaHKy i TOpCioHHe Koneco
TUCKY Ta M'AKOI LiTKN @Bo raHyipKu. €CNPaBHICTL Ha NepeaHint YacTuHi
o BUKOPMCTOBYIATE XOPCTKY LLiTKY [N BUAANEHHS CKOLIEHOT TpaBm Ta E02 Puc. s rasoHoKocapKi,
i icTa i i i F2 niaviomy abo NepeKOHaNTECs, 11O BOHMN
CMITTS1 3 N1e3, KOJIC Ta iHLIMX YaCTUH Ha HXKHI CTOPOHI po6oTa. natunka ep oo Ly > 20
C . " : He 3abr10KOBaHi; nocTaBsTe
e PerynsipHo NepeBipsiTe Koneca Ha HasBHICTL 6pyny abo ckoLleHoi 3iTKHEHHS poBoTa Ha piBHY NOBEPXHIO |
TpaBu Ta ouuLLaiATe iX LLiTKOO. nepesanycTiTb 1oro.
YBATA! PerynsipHo BuAanaiTe POCMMHHI 3aNULIKW 3 HUXKHBLOI Mommnka gg:gs)ﬂ:%’ Ipl_?ggg:a';?,gﬁ:y
YaCTUHM Po6oTa, WOG YHUKHYTU 3HVKEHHS NPOAYKTUBHOCTI. E°3Fg“c' IHiLanisaui Akwo npobnema He 3HUKHe,
AsuryHa 3BEPHITLCA A0 CRyX6u
3AMIHA NIE3A KOCapKu nigTPUMKM.
YBATA! CnoyaTKy BUMKHITb FOMOBHWIA BUMMKAY XUBNEHHS Ta OASMHITL TMomunka
3aXMCHI PYKaBIYKM. E04 Puc. NiAKMIOYEHHSA
VBATA! B . . . . . . F4 [xepena
! BUKOpUCTOBYITE Tinbky BKa3aHi opuriHarbHi nesa, cxsaneHi KUBNEHHS
BUPOGHNKOM. HenpasunbHa
o Bci Tpu nesa Ta ix rBUHTY NOBUHHI BYTN 3aMiHeHi 3a 0AHy onepauiio EO05 Puc. oggclgmﬂ
3amiHn, puc. A6. F5 nsﬁryua
e [BUHTW cnia BiAKPYTUTM | 3aTATHYTM 32 AONOMOTOK BUKPYTK. Kocapku
* [lepekoHaliTecs, WO HOBI Ne3a MOXyTb BiNbHO obepTaTtucs. TMoctaste po6ota Ha PlBHé
E06 Puc. MonepemxeHHs nosepxHto. HatucHite STOP
BUPILLEHHA NMPOBJIEM F6 npo Haxun abo OK, wwob ckacysatn
Y Tabnuui  HWKYe HaBeaeHo  pexkomeHgauii, siki - AOMOMOXYTb ?Iyﬂ“m’”""( 5
. ocTaBTe poboTa Ha piB
AiarHoctyeaty npoGnemy. . - N E07 Puc. MonepeaxeHHs | noBepxHio. HaTucHiTe STSP
SKWO  MOXNMBO, BiOPEMOHTYMTE MPUCTPIl  CaMOCTIMHO.  SKLWO F7 npo nignom abo OK, wob ckacysatn
HECNpaBHICTb He BOAETbCS YCYHYTW, 3BEPHITHCA A0 aBTOPU3OBAHOrO ?Iyﬂ“”b"‘""( 5
pAvnepa abo cepBiCHOTO LEHTPY. ng:g a)flnﬂg |pr(|)e o;saa:acr;lg:y
E08 Puc. [omurika HkmgnpOGneMpa He gHMKHe
\ . .
YBATA! Heo6xigHo BXUTH 3ax.ucuux 3axogiB. i F8 kaHany ALIN 3BEPHITLCS 10 CRYXGM
Mpobnema MOXAUBI NpUYNHN PiweHHA NigTPUMKN.
Ha 3apagHii 3HanAiTb AedeKTH [vBiTbCA BULWE B TAbnuui:
CTaH F|)| 6n1umae OBpus iNAHK Ka6:>mo Y npobnewma - Hemae curtiany
ul " yTpumytosoro Tpoca | A \ Bl 0GMeXyBasbHOro Tpoca.
YepBOHe CBiTN0 i BUNpasuTK Le. MepesipTe BCI NyHKTW NO
4ep3i, NoTiM BCTAHOBITh
PoGot He . . EO09 Puc. HenpasunbHuit 060Ta Ha IBH MOBEPXHIO.
Moxe 3apsaHa cTaHuia Ove. pospin F9 curHan aTUCHITb abo OK,
nig'egHaT1Cs BCTaHOBIIEHA "MigroToBka Ao l|1|405 cxacyBaTm TP6“BO"Y
H " lepesanycTiTb pobota
Ao 3apsAHol HenpaBuibHO poGoTn". SAKiLio NpoBnema He 3HIKae,
cTaHuji 3BEpHITLCS 0 Cnyx6un

NiagTPUMKM.



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

MoctaeTe poboTa Ha piBHé
noaegxma HatucHite STOP
abo OK, wwob ckacysatu
TpuBory. [NepesanycTiTe
poboTa. fAkwo npobnema He
3HMKaE, 3BEPHITLCS [0
cnyx6u nigTpUMKN.

Egao Puc. [xem 3 poboTi

HenpasunbHa
LIBMAKICTb
EMF11F1’“C' niBoro
KPOKOBOro MepesanycTiTb po6oTa.
[BUTYHa Ao npobnema He 3HUKHe,
HenpasunbHa 3BEpHITLCS A0 CRyX6u
LIBMAKICTb niATPUMKA.
E01F21I;uc. npo npaeo
KPOKOBWA
[BUIYH
[0 CKNnAQY HABOPY BXOAUTb
e Po6GoT-razoHokocapka 1 wr.
e [lok-CTaHuif Ans 3apsiaku 1wr.
* Bnok xvBneHHsa Ta NogoBxXyBay Twr.
e Kabenb Ans poamexyBaHHsi po6oyoi 30HM100m
o [o6eni ans kpinneHHs kabento 100 wr.
o [lio6eni Ans KpinneHHst AoK-CTaHuii 6 wr.
e Pixydi nesa 3 wr.
* KabenbHi 3'egHyBavi 2 wr.
e Knioy wecturpaHHui 1wrT.

TEXHIYHI XAPAKTEPUCTUKKU

Po6oT ans KociHHsa 04-621

MNapameTp 3HayYeHHs

Hanpyra X1BneHHs:: 18 B MIOCTIMHOIO
CTPYMY

MakcumanbHa HomiHanbHa 50 W

NOTYXHICTb ABUINYHA KOCapKW:

MakcumanbHa NoTyXHiCTb 20W

CaMOXiZHOro ABUryHa:

CTyniHb 3aX1CTy 3apsigHoi cTaHuii IP IPX4

CryniHb 3axucty poboTa IP IPX5

CryniHb 3axucTy IP ansa 3apsgHoro IP 65

apganTepa

Knac 3axucty ans po6ota 1]

Knac 3axvcTy ans sapsigHoi cTaHuii 1l

LLinpuHa cKoLlyBaHHS: 180 mm

PerynioBaHHS BUCOTU pi3aHHS B 20 MM - 60 MM

Aiana3soHi

LLB1AakicTb 06epTaHHs 3100 06/xB

Bara 10,2 kr

Pik Bunycky 2024

OAHI LLLOAO LYMY TA BIBPAL|IT

PiBeHb 3ByKOBOrO TUCKY Lpa =56 gb (A) K=
346 (A)

BumipsiHuiA piBeHb 3BYKOBOT Lwa =67 ab (A) K=

NOTYXHOCTI 346 (A)

IHdopmauisa npo wywm i BiGpauito

PiBeHb LIyMy, LIO BMMNPOMIHIOETLCA MPUCTPOEM, OMUCYETLCS: PiIBHEM
BUNPOMIHIOBAHOIO 3BYKOBOIO TUCKY Lpa Ta piBHEM 3BYKOBOI MOTYXXHOCTI
Lwa , Ae K nosHayae HeBu3HaYeHiCTb BuMiptoBaHHS. Bibpauis, wo
BUMNPOMIHIOETLCS NMPUCTPOEM, ONUCYETLCSA BIOGPONPUCKOPEHHSIM an , Ae
K no3Havyae HeBM3HaYEeHICTb BUMIPIOBAHHS.

3HaueHHs, BUMipsiHi B Lilh iHCTPYKLIi, a came piBeHb BUNPOMiHIOBaHOIO
3BYKOBOTO  TWUCKY Lpa piBeHb 3BYKOBOi MOTYXHOCTi Lwa i
BiGponpnckopeHHs an , 6ynu BuMipsaHi BianosigHo fo ctaHgapty EN
62841-1:2015+A11. HaBepenuin piBeHb Bibpauii an moxe 6yTn
BUKOPUCTaHWI ANsi NOPIBHAHHS NPUCTPOIB i ANA NonepeaHbOoi OLiHKM
BibpaUjiiHoro BNnvBY.

HaBepneHwit piBeHb BibpaLii € penpe3eHTaTUBHUM NULLE ANSI OCHOBHUX
3acTocyBaHb MPUCTPOO. FAKLLO MPUCTPIii BUKOPUCTOBYETLCS NS iHLIMX
uinen abo 3 iHWMMKU pobounmMK iHCTpyMeHTaMu, piBeHb BibpaLlii Moxe
BigpisHaTUcs. HeapeksatHe abo pigkicHe TexHiyHe oGCnyroByBaHHs
NPUCTPOIO NPU3BOANTL A0 MiABULLEHHS PiBHSA Bibpauii. BuwesasHayeHi
NPUYMHN MOXYTb 36iNbLUMTY BNAUB BibpaLii NpOTAroM ycboro TepmiHy
cnyxéu.

[Ana TouyHoro BM3Ha4YeHHA BNAMBY BiOpauii HeobXxiaHO
BpaxoByBaTu nepioau "yBiMKHEHHA" Ta "BMMKHEHHS1" NpUCTpolo,
3a BUHATKOM nepioAiB, KON BiH BUKOPUCTOBYETLCS ANsi POGOTH.
3aranbHuit BNNMB BibGpauii Moxe GyTU HaGaraTo HUXKXYUM, AKLLO
TOYHO BpaxyBaTu Bci hakTopm.

LLlo6 3axuctuti onepatopa Bif BibpaLii, BUKOPUCTOBYVITE AOAATKOBI
3axonn Geaneku, Hanpuknag, perynsipHe TexHi4He o6cryroByBaHHS
npucTpolo Ta poBoYMX IHCTPYMEHTIB, HaneXHWit TemnepaTtypHuin
PeXnM pyK i NpaBunbHY opraHisauiio npadii.
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DAHI LLOAO LYMY TA BIBPALYT
3AXUCT HABKOJMULLHBbOIO CEPEAOBULLA
i [EnektpoobnagHaHHs He MOXHa BUKMAATW pa3oM i3 MoByToBUMU|
Binxoaamu. YTuniayiite /oro y BianoBiaHux yctaHoBax. IHdopmaLiiio npo
[yTunizaLito MOXHa oTpuMaTy y aunepa Bupoby abo B MicLieBMX OpraHax|
Bnagu. BianpalboBaHe enekTpudHe Ta enekTpoHHe ObnafHaHHs
((WEEE) MiCTUTb pe4OBUHW, 5iKi HE € HEATPaNbHUMM NSt HABKONMLLHBOTO|
IcepeposuLa. Henepepobnexi WEEE € noteHujitHolo Hebeanexoto Ans|
[HaBKONMLLIHBOTO CepeaoBuLLa Ta 3A0POB'S Niofiei.
"Grupa Topex Spdtka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spotka komandytowa 3
MicLiesHaxomkeHHsaM y Bapuuasi, ul. MorpaHinyHa 2/4 (gani - "pyna Topex") nosigomnse,
Lo BCi @BTOpCbKi NpaBa Ha 3MICT Ljiei iHCTPYKUii 3 excnnyaTtauii (gani - “IHcTpykuis®),
BKITloYatouy, ane He obMexyroumch, i TekeT, poamilLieHi (hoTorpadpii, cxemu, MarnioHku, a
TaKkox ii CTPYKTYpy, Hanexatb BuKMouHo [pyni Topex i nignsAratoTb NpaBoBiii OXOPOHI
BiAnosigHo Ao 3akoHy BiA 4 nioToro 1994 p. "Mpo aBTOpCbKe NpaBo i CyMikHi Npasa”
(To6To 3akoHopaBumii BicHMk U. 2006 p. Ne 90 no3. 631 3 HaCTynHUMK 3MmiHamMm).
KonitoBaHHs1, 06pobka, nybnikavlisi, MoawdikaLlis B KOMepLiiHWX Linsix Bcboro MociGHuka,
a TaKkoX OKpemux ioro enemeHTiB 6e3 nucbmoBoi 3rogn Topex Group cyBopo
3aBOPOHEHO | MOXe MPU3BECTU [0 LMBINbLHOI Ta KpUMIHANBHOI BiANoBiAANBbHOCTI.
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PREKLAD (UZIVATELSKE) PRIRUCKY
SEKACI ROBOT 04-621
POZOR! PRED POUZITIM ELEKTRICKEHO NARADI SI PECLIVE
PRECTETE TENTO NAVOD K POUZITi A USCHOVEJTE JEJ PRO
BUDOUCI POUZITI.

PODROBNA BEZPECNOSTNi PRAVIDLA

BEZPECNOSTNi POKYNY PRO SEKACi ROBOTY
Bezpecnost pfi praktickém pouzivani zaciho robota

DOPORUCENI

Peclivé si prectéte navod k pouZziti. Seznamte se s ovladacimi systémy a

spravnou obsluhou spotfebice.

Nedovolte, aby spotfebi¢ pouzivaly déti nebo osoby, které si neprecetly

navod k pouziti. Vnitrostatni pfedpisy mohou stanovit minimalni vék

obsluhy.

Nepouzivejte robota, pokud se v jeho blizkosti nachazeji jiné osoby,

zejména déti nebo zvitata.

Nezapomerite, Ze provozovatel nebo uzivatel je odpovédny za nehody

nebo ohrozeni jinych osob nebo Zivotniho prostredi.

PRIPRAVA

e Pred kazdym secenim zkontrolujte, zda vSechny C¢asti robota
spravné funguiji.

e Pro dosazeni nejlepSich vysledkli se doporuCuje sekat za
bezdestného pocasi. Pfi sekani za desté se tradva muze lepit na
robota, ktery v disledku toho mlze uklouznout.

o NESECTE za $patnych povétrnostnich podminek, napf. za silného
desté, bourky nebo snézeni.

e Pravidelné kontrolujte posekanou plochu a odstrafiujte kameny,
odpadky, draty, kosti a jiné prekdzky. Omezena zaruka se
nevztahuje na $kody zplUsobené predméty ponechanymi na
travniku.

e Aby nedoslo k poSkozeni, nesekejte ve vzdalenosti mensi nez 1 m
od zavlazovacich hlavic.

POZOR! Robot a postfikovate NESMI byt zapnuty sou¢asné.

Robot by mél byt naprogramovan tak, aby se spoustél v jinou dobu nez

postiikovace.

NIKDY nedovolte détem, aby se dotykaly napajeciho zdroje, nabijeci

stanice, zejména kontaktll, nozl, prostoru pro baterie nebo jakychkoli

¢asti, kde jsou mezery, napfiklad kolecek.

OPERACE

e Pozor na rotujici lopatky! NEPOKLADEJTE ruce ani nohy pod
rotujici noze.

« Davejte pozor na pfedméty rozsypané na travniku pfi sekani! Kdyz
je robot zapnuty, udrzujte bezpe¢nou vzdalenost.

e Nenechavejte spotiebi¢ bez dozoru, pokud je zndmo, Ze se v
blizkosti nachazeji zvitata, déti nebo nahodné osoby.

e Udrzujte bezpe€nou polohu. Udrzujte rovnovahu a stabilni polohu
na svazich. PFi ovladani robota nebo jeho perifernich zafizeni je
dovoleno chodit, ale ne béhat.

e Prectéte si pokyny, kdy, kde a jak zkontrolovat robota a jeho
periferni zafizeni, kabely a prodluzovaci S$ilry, zda nejsou
poskozené nebo opotfebované, a opravte robota. Viastni Gpravy,
opravy nejsou povoleny - hrozi ztrata zaruky.

* Poskozeny napdjeci kabel nepfipojujte ani se ho nedotykejte, dokud
nebude odpojen od zdroje napajeni, protoze hrozi nebezpeci
kontaktu se souc¢astmi pod napétim.



* Robota a/nebo periferni zafizeni pfipojujte pouze k napajecim 2 Otvory pro upevnéni dokovaci stanice
obvodim chranénym proudovym chrani¢em s vypinacim proudem 3 Nabijeci konektory
nejvy$e 30 mA. 4 Dokovaci stanice
e Pokud robot vydava neobvyklé zvuky nebo zaznamena neobvyklé 5 Ochrana dokovaci stanice
vibrace erp signalizuje alarm, okamzité stisknéte tlacitko STOP. 6 Konektory pro napajeci kabel k oznageni pracovni
e Je ZAKAZANO dotykat se nebezpecnych pohyblivych ¢asti pred oblasti
vypnutim napajeni robota. 7 Otvory pro kabely k oznageni pracovni oblasti a
e Je ZAKAZANO dotykat se nebezpecnych &asti, dokud se zcela napajeni
nezastavi. 8 Napajeci zasuvka dokovaci stanice
* Pfi manipulaci s robotem vZdy noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty. 9 Oznaceni pro spravné vedeni kabelll
« Odpojte napajeni: Pfed uzaméenim robota. Oznaceni Popis
* Pred testovanim, ¢isténim nebo udrzbou. Obr.D
PIKTOGRAMY A VYSTRAHY 1 Kontrolka stavu nabijeni
2 Indikator poruchy signalu
(] 3:\ q O 3 Indikator zajitovaciho kabelu
& 4 E <, —v *O 4 i’rzvoznihodiny/chybové hlaseni, kontrolky
1 2 3 4 5 Tladitko napajeni
6 Vypina¢ napdjeni
O 7 Dokovaci tlacitko
¥ 8 Tlagitko "Potvrdit"
Oznaceni Popis
7 8 9 10 1" Obr. H
1 Srouby
= 2 Kryt prostoru pro baterie s pfepravni rukojeti
PN D '&3 %A IPX5 3 Prihradka na baterie
I{(SS N\ U &\»:;’2 ‘]’ 4 Zasuvka pro baterii na krytu komory
5 Dobijeci baterie (neni souéasti dodavky)
12 13 14 15 16 17 Oznaéeni Popis
Obr. |
1. Preététe si navod k pouziti a dodrzujte varovani a bezpe&nostni 1 Travnik
podminky! 2 Sténa
2. Pred €i§t&nim nebo Udrzbou odpojte pristroj od napajeni. 3 Dokovaci stanice
3. Nevkladejte ruce ani nohy pod ochranny kryt Zaciho mechanismu. 4 VVzdalenost stanice od zdi
4. Rotujici ¢asti - moznost poranéni 5 Pocatecni Usek linie vymezuijici oblast
5. Udrzujte bezpecnou vzdalenost od Zaciho robota. seceni
6. Pozor na moznost poranéni odlitymi predméty. 6 Délka useku
7. Ochrana pred destém Oznadéeni Popis
8. Uchovavejte mimo dosah déti. Obr. J
9. Nejezdéte na robotovi la Kabel k omezeni plochy pro se&eni
10. Moznost ztraty prstt, davejte pozor Zadiname
11. Maximalni sklon terénu 14°/25 %. 1b Kabel pro omezeni plochy se&eni Konec
12. Chrarite si ruce pracovnimi rukavicemi > Privodni vedeni:
13. Pouzivejte ochranny odév 3 Dokovaci stanicé
14. Pouzivejte ochrannou obuv
15. Nelikvidujte spole¢né s domovnim odpadem * Mezi grafickym znazornénim a skuteénym produktem mohou byt
16. Selektivni sbér odpadu rozdily.
17. Stuperi ochrany . R
PRIPRAVA NA PRACI

POZOR! Tento spotiebi¢ mohou pouzivat déti starsi 8 let a osoby s
omezenymi fyzickymi a dusevnimi schopnostmi, jakoz i osoby s
ned teCnymi zr i nebo zkusSenostmi, pokud jsou pod
dohledem nebo jsou Fadné pouceny o bezpeéném pouzivani
spotrebice, aby si byly védomy souvisejicich rizik. S timto
spotrebi¢em by si nemély hrat déti. Déti nesmi spotrebic cistit ani
provadét jeho udrzbu bez dozoru.

POPIS GRAFICKYCH PRVKU

Nasledujici Gislovani se tyka soucasti spotfebice

zobrazené na grafickych strankach této prirucky.

Oznaceni Popis
Obr. A
1 Nouzové zastaveni
2 Nastaveni vysky seceni
3 Ovladaci panel sekacky
4 Vypina¢ napajeni sekacky
5 Hnaci kola
6 Rezné noze
7 Buben fezaciho mechanismu
8 Otoéna kolecka
9 Rukojet’ pro prenaseni
10 Nabijeci konektory
11 Kryt prostoru pro baterii
Oznaceni Popis
Obr. B
1 Ovladaci panel dokovaci stanice
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INSTALACE BATERIE

Obratte zaciho robota tak, abyste méli pfistup ke spodni asti robota.
Na misté spinace obr. A4 a pfepravni rukojeti obr. A9 je kryt prostoru
pro baterie obr. H2 upevnény 4 Srouby ozna¢enymi Sipkami obr. H1.
Poté vySroubujte Srouby oznacené Sipkami.

Opatrné sejméte kryt piihradky Obr. H2, aby nedoslo k pferuseni nebo
odpojeni vodict spinace Obr. A4 (je pfipevnén ke krytu piihradky na
baterie).

Poté kryt otocte, na spodni strané krytu je upevnéna zasuvka pro baterii
Obr. H4.

VloZte baterii z fady ENERGY+ do zasuvky.

Odklopte kryt s nasazenou baterii a vioZte jej do pfihradky na obr. H3.
Utahnéte Srouby upeviiujici kryt. Otocte robot dnem doll, spotfebic je
pfipraven.

PRACOVNIi PROSTREDI ZACIHO ROBOTA
Ujistéte se, Ze jsou v oblasti, kde robot pracuje, spinény nasledujici
podminky:

Vyska travy nepfesahuje 60 mm.

POZOR! Pokud je trava del$i nez 60 mm, posekejte travnik nejprve
ruéni sekackou.

Nejsou zde Zzadné kameny, kusy dfeva, draty, kabely pod napétim
ani jiné cizi predméty.

Misto seceni je rovné a ploché, bez pfikopl a vykopl a se sklonem
mensim nez 25 % (14°) Obr. C1

K instalaci jsou zapotfebi nasledujici nastroje:

gumové kladivo (k zatloukani kolik(i do zemé pfi pokladani jisticiho
kabelu).



« Sestihranny kli& (pro upevnéni nabijeci stanice) je soucasti sady.

« Kilesté (pro prestfizeni kabelu ohrani€ujiciho pracovni oblast)
1.BASE STATION INSTALLATION

Vybér vhodného mista

Nabijeci stanice by méla byt umisténa na nasledujicim misté Obr. C3:
Relativné rovna a rovinatg ¢ast travniku.

Blizko okraje travniku.

V blizkosti zasuvky.

Prodluzovaci kabel o délce 10 m a napdjeci zdroj umistéte na stinné,
chladné a suché misto.

Ve vzdalenosti nejméné 2 m od nabijeci stanice nesmi byt Zzadné
prekazky.

Nabijeci stanici doporu¢ujeme umistit na suchém a chranéném
misté.

Napajeci zdroj by mél byt 30 cm nad urovni terénu.

2. NASTAVEC PRO NABIJECI STANICI

Pripevnéte nabijeci stanici k zemi pomoci 6 upevriovacich Sroubl (G1)
(pomoci Sestihranného klice G6).

POZOR! NESTOJTE na desce nabijeci stanice ani po ni nechod'te.
POZOR! NEVYTVAREJTE nové otvory v desce nabijeci stanice. Stanice
by méla byt pfiSroubovana k podlaze pomoci stavajicich otvor.

3. POKLADKA ZAJISTOVACIHO KABELU

Zadrzny kabel slouzi k vymezeni pracovniho prostoru a k vedeni robota
zpét do nabijeci stanice.

POZOR! Pokud vas soused také pouziva robotickou sekacku, dodrzujte
vzdalenost alespor 1 m mezi omezovacimi kabely obou robotu.
PLANOVANI POLOHY JISTICIHO LANA

Pfed polozenim jisticiho kabelu se projdéte podél uréené hranice a
odstrarite vSechny nepotfebné pfedméty, napfiklad kameny.

POZOR! Délka jisticiho kabelu nesmi prekrocit 200 metru.

POZOR! Robot nesmi prejizdét pres Stérk nebo podobné materidly, které
by mohly poskodit noze.

POKLADKA JISTICIHO KABELU OBR. C

Pfi pokladani jisticiho kabelu kolem pracovniho prostoru a prekazek

postupuijte podle nize uvedenych pokynu. Ke spravnému poloZeni jisticiho

kabelu pouzijte méfidlo, které je soucasti sady.

POZOR! Zadrzny kabel je napajen velmi nizkym napétim a je bezpecny

pro lidi i doméaci zvifata.

POZOR! Za¢néte konektorem "-" na zadni strané nabijeci stanice Obr.

B6, zatahnéte jej pod stanici (a ponechte si 10 cm rezervu) a polozte

kabel kolem travniku proti sméru hodinovych ruci¢ek a ukoncete jej

konektorem "+" na zadni strané nabijeci stanice (ponechte si 10 cm
rezervu). Dbejte na to, aby se kabel dotykal kovu u konektorti "+" a "-" Obr.

B6 nezapomeiite odfiznout prebytecny omezuijici kabel.

e Mezi zadrznym kabelem a nabijeci stanici ponechte alespori 2 m
volného mista. Kabel v této Casti slouzi k privedeni robota k
dokovaci stanici.

e Dodrzujte vzdalenost 30 cm mezi zadrznym lanem a okrajem
travniku Obr. C2; Obr. C3.

* Pripevnéte zajiStovaci kabel k zemi pomoci dodanych hmozdinek
Obr. G5. Zaijistovaci kabel by mél byt rovny a mirné napnuty.
Hmozdinky by mély byt rozmistény po 1 m (tento rozmér Ize upravit
v zavislosti na tvaru trdvniku) Obr. C4. Kabel nezakopavejte hloubéji
nez 2 cm, aby nedoslo k oslabeni signalu.

e Usporadejte kabel tak, aby uhly byly vét$i nez 90° Obr. C5. V
takovych oblastech poloZzte jistici kabel v mirnych obloucich, coz
robotovi vyrazné usnadni pohyb po sekané ploSe.

e Pokud jsou na travniku zahony, jezirka nebo stromy, obklopte je
smyckami jisticiho kabelu Obr. C4.

e Udrzujte min. vzdalenost 30 cm mezi zajiStovacim kabelem a okraji
prekazek.

POZOR! Na cesté do smycky a ze smycky se jistici lana nesmi vzajemné

kfizit Obr. C4.

« V pracovnim prostoru sekacky ponechte tzky prostor. Dbejte na to,
aby vzdalenost mezi paralelné bé&zicimi jisticimi kabely byla vétsi
nez 1m.

POZOR! Dbejte na to, aby se dokovaci stanice nachazela uvnitt smycky
oznacujici oblast seceni. (vné / uvnit) Obr.B2

4. INSTALACE NABIJECIi STANICE

Pripojte napajeci zdroj

1. Zasurite napajeci zastréku do zasuvky 110-240 V.

2. Zkontrolujte stav kontrolky LED na nabijeci stanici Obr. B1:

e Trvala zelena kontrolka: pfipojeni navazano (robot se nenabiji nebo
je pIné nabity)

* PreruSované zelené svétlo: robot se nabiji.
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e PreruSovana Cervena kontrolka: nejcastéjsi chybou je "odpojeni
zajistovaciho kabelu".

e Zhasnuté svétlo: nejcastéjsi zavada je "No 100-240 V power supply”
nebo "No connection to power source".

PROVOZ / NASTAVENI

Prvni spusténi zaciho robota

* Pfiprvnim spusténi robota umistéte pfistroj na dokovaci stanici tak, aby

nabijeci konektory na stanici figurovaly. B3 nepfiSly do kontaktu s

nabijecimi konektory na Zacim robotu obr. A10.

Pi prvnim spusténi Zaciho robota z aplikace v telefonu je tfeba provést

aktualizaci firmwaru. ZpUsob provedeni je popsan nize v casti

Aktualizace softwaru.

e POZOR! Pfi prvnim pfipojeni musi byt telefon a robot v dosahu sité Wi-
fi.

PRED POUZITIM ROBOTA AKTUALIZUJTE FIRMWARE.

Aktualizace by méla byt provedena nasledujicim zptisobem.
1. Umistéte robota do smy¢ky, ale mimo nabijeci stanici.

2. Prepnéte prepinac obr. A4 do polohy 1.

3. Stisknéte a podrzte spina¢ Obr. D5

4. Spustte aplikaci, naskenujte QR-kod.

5. Pripojeni aplikace k robotu

6. Rozbalte nastaveni softwaru stisknutim ikony v pravém hornim rohu
obrazovky.

7. Vyberte moznost: Aktualizace firmwaru.

8. Poté postupuijte podle pokynli na obrazovce.

Po instalaci softwaru je spotiebi¢ pfipraven k provozu.

POZOR!

« Nadispleji se zobrazuje, zda je robot v dosahu Wi-fi nebo Bluetooth.

« Pripojeni k siti je indikovano blikajici ikonou typu pfipojeni. Po pfipojeni
prestane ikona blikat.

* Robota Ize sparovat pouze s jednim telefonem.

* Pokud je tfeba pfipojit dalsi (stejny Zaci robot), je tfeba prvni robot z
aplikace vyjmout. V aplikaci iOS také z nastaveni Bluetooth.

NASTAVENI VYSKY SECENI:

Pred prvnim se€enim nastavte vySku se€eni na 60 mm a poté, kdyz je

cely travnik relativné rovny, zmérite vysku na pozadovanou.

e Otocenim knofliku obr. A2 ve sméru hodinovych rucicek zvysite
vysku seceni.

e Otocenim knofliku obr. A2 doleva snizite vySku seceni.

o Vysku seceni Ize nastavit od 20 mm (MIN) do 60 mm (MAX).

POZOR! Pohonny motor bubnu Zaciho mechanismu Obr. A7 se zapne

pfiblizné 10 sekund po opusténi zakladny a zahaji provoz.

ZAPNUTI/VYPNUTI
1. Nastavte pfepinac na obr. A4 do polohy "O", abyste vypnuli napajeni.
2. Nastavte prepina¢ na obr. A4 do polohy "I", abyste zapnuli napajeni.

AKTIVACE ROBOTA A PROGRAMOVANiI PRACOVNi DOBY V

MANUALNIM REZIMU.

1. Stisknéte a podrzte tlacitko napajeni Obr. D5 pro spusténi robota.

Poznamka: béhem spousténi robotem netfeste, aby nedoslo k chybé pfi

spousténi. Pokud se robot nespusti spravné (v8echny kontrolky sviti

nepretrzité), restartujte jej.

2. Heslo zadejte dvojim stisknutim tlacitka obr. D6, poté dvakrat stisknéte

tla¢itko obr. D7 a jednou tlacitko obr. D8 (heslo je naprogramovano z

vyroby).

3. Naprogramujte provozni dobu (véetné doby seceni a doby nabijeni):

- Pro nastaveni provozni doby stisknéte obr. D6. Jedna rozsvicena

kontrolka znamena 2 hodiny, maximalni doba provozu je 8 hodin a 4

kontrolky na obr. D4. Stisknutim tlacitka obr. D8 potvrdite a spustite

robota.

POZOR! Po nastaveni provozni doby si robot nastaveni zapamatuje a

zacne sekat kazdy den v naprogramovanou dobu. Doba seceni bude

odpovidat zadanému nastaveni.

« Naprogramovana provozni doba robota 2 az 8 hodin je doba se¢eni
véetné doby nabijeni.

« Doba provozu a nabijeni se li$i v zavislosti na pouzité baterii.

Pokud chcete zménit provozni dobu, postupujte znovu podle krokl 2-3.

CASOVE PROGRAMOVANi V AUTOMATICKEM REZIMU, 7DENNIi

PLAN, JE K DISPOZICI PROSTREDNICTVIM NASTAVENi V

APLIKACI.

« Po nouzovém zastaveni je tfeba robota nejprve odblokovat podle vyse
uvedeného kroku 2. Jakmile je robot odblokovan, mlzeme jej




stisknutim tlaitek poslat zpét do stanice: Obr. D7 a poté potvrdime
tlacitkem Obr. D8 navrat sekacky do nabijeci stanice.

o Stisknutim tlacitka nouzového zastaveni STOP se z aplikace vymaze
cyklus ruéniho a automatického rezimu, pokud byl timto zptsobem
aktivovan. Aby mohl robot po nouzovém zastaveni opét zacit pracovat,
je treba jej vratit do nabijeci stanice a znovu nastavit manuaini pracovni
program. V pfipadé automatického planu provedte stejnou akci v planu
aplikace a potvrdte jeho nastaveni.

POZOR! Naprogramovanou dobu spusténi v automatickém planu
nelze povazovat za pfili§ pfesnou. Spotfebi¢ se mlze spustit az nékolik
minut po nastaveném Case.

e Aktivace ruéniho rezimu vymaze plan naprogramovany v aplikaci a
naopak.

eV manualnim reZzimu se ofezavani okraju provadi automaticky kazdych
nékolik cykll seceni. Jedna se o seceni travy v blizkosti kabelu, ktery
vymezuje pracovni oblast. POZOR! Je tfeba dbat na spravné upevnéni
kabelu, aby nedoslo k jeho nahodnému sekani.

* Jakmile zafizeni zjisti zaCatek deste, sekaci robot se vrati do dokovaci

stanice.

Pokud robot pfi praci narazi na pfekazku, odrazi se od ni a pokracuje v

préci.

KONTROLKA STAVU NABIJENI V NABIJECi STANICI:

Nepretrzité zelené svétlo - baterie je plné nabita.

PreruSované zelené svétlo - nabijeni.

MIMO NABIJECI STANICI:

Nepretrzité zelené svétlo - baterie >=20 %

PreruSované zelené svétlo - baterie <20 %

POZOR! Pokud uroveri nabiti baterie klesne pod 20 %, robot automaticky
prerusi praci a vrati se do nabijeci stanice.

CHYBOVE SVETLO:

Nepretrzité zelené svétio - aktualizace systému. Pfipojte se k aplikaci a
provedte aktualizaci.

Prerusované zelené svétlo - probiha aktualizace systému.

PreruSované cervené svétlo - chybové hlaseni 1 az 5, restartujte robota.
Nepretrzité Cervené svétlo - chybové hlaseni 6 az 12, stisknéte "STOP"
nebo "OK" pro vymazani.

INDIKATOR UPEVNOVACIHO KABELU:
Nepretrzité zelené svétlo - spravny signal
Nepretrzité Cervené svétlo - zadny signal

Ovladaci prvky Obr. D4:

PreruSované svétlo - robot zablokovan.

Nepfetrzité svétlo - robot odeméen.

Svétlo 1 sviti zelené: 2 hodiny provozu.

Kontrolky 1 a 2 sviti zelené: Doba provozu 4 hodiny.
Kontrolky 1, 2 a 3 sviti zelené: 6 hodin provozu.
Kontrolky 1, 2, 3 a 4 sviti zelené: 8 hodin provozu.

SOFTWARE PRO OVLADANI ZACIHO ROBOTA

10S ke stazeni:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Android ke stazeni:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Pokyny k programu jsou ke staZeni na adrese:
https://bit.ly/30BB6Gm

NOUZOVE VYPNUTi ROBOTA
Stisknutim tlacitka "STOP" obr. Al robota zastavite, stisknutim a
podrzenim tlacitka napajeni robota vypnete.

POHYB ROBOTA
Pod robotem je umisténa zvedaci rukojet Obr. A10 pro snadné ovladani
jednou rukou.

UDRZBA A SKLADOVANI

e Pred ¢isténim a udrzbou robota vzdy vypnéte.

« Pred ¢isténim a udrzbou nabijeci stanice odpojte napajeni.

* Pfivyméné nozu a ¢isténi spodni ¢asti robota vzdy pouzivejte silné
ochranné rukavice.

* Pravidelné kontrolujte utaZeni Sroubl a matic. Poskozené dily je
nutné z bezpecénostnich divodi opravit nebo vyménit.

« Pravidelné kontrolujte, zda se noZze mohou volné otacet.

POZOR! Kdyz robota otoéite vzhiiru nohama, polozte ho na travnik nebo

meékky povrch, abyste neposkodili nebo neposkrabali kryt.

CISTENI

POZOR! Pred zahajenim ¢isténi vypnéte napajeni vypinacem obr. A4.
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e Predni ¢ast robota umyjte nizkotlakym GEisticim prostfedkem a
mékkym karta¢em nebo hadfikem.

« Pomoci tvrdého kartace odstrarite zbytky posecené travy a necistoty
z nozu, kol a dalsich ¢asti na spodni strané robota.

« Pravidelné kontrolujte kola, zda nejsou zablacena nebo zda na nich
neni posekana trava, a Cistéte je kartacem.

POZOR! Pravidelné odstranujte zbytky rostlin ze spodni strany

robota, abyste zabranili snizeni produktivity.

VYMENA NOZU

POZOR! Nejprve vypnéte hlavni vypina¢ a nasadte si ochranné rukavice.

POZOR! Pouzivejte pouze uvedené originalni noze schvalené vyrobcem.

e VSechny tfi noZe a jejich Srouby musi byt vyménény v ramci jedné
vymeény Obr. A6.

« Srouby je tfeba vy$roubovat a utdhnout §roubovakem.

e Zkontrolujte, zda se nové noze mohou volné otacet.

RESENi PROBLEMU

NiZe uvedena tabulka obsahuje pokyny pro diagnostiku probléma.

Pokud je to mozné, opravte zafizeni sami. Pokud problém nelze vyresit,

obratte se na autorizovaného prodejce nebo servisni stfedisko.

POZOR! Je tieba pfijmout ochranna opatieni.

Problém Mozné piciny Regeni
Na nabijeci i -
stanici blika Preruseni Najdéte vadny Gsek
Y . - " kabelu
Cervend zajiStovaciho kabelu _—
a opravit ji
kontrolka
Nabijeci stanice
Robot ma neni spravné
potize s nainstalovana Viz &ast "Pfiprava na
pfipojenim k praci”.
nabijeci stanici Upeviiovaci kabel
neni spravné
umistén.
Z4dné napajeni Zkontrolujte zdroj
napajeni
Zajistovaci kabel byl Vymérite konektory "+"
pfipojen obracené a""
Zkontrolujte, zda je
e Zaijistovaci kabel upevriovaci kabel
Zadny signal PR P
7o neni pfipojen k spravné
. ; nabijeci stanici pfipojené k nabijeci
zajistovaciho .
stanici
kabelu C—— -
Preruseni Zkontrolujte celou
zajiStovaciho kabelu | cestu,
Ze kabel nebyl
prerusen
Zajisténi kfizeni lan Zkontrolujte, zda je
na cesté do smycky spravné nainstalovan
a ze smycky upevriovaci kabel.
Robot Zajistovaci kabel byl Vymérite konektory "+*
prekracuje pfipojen obracené a""
hranice
Robot vibruje Poskozené nebo
nebo vydava chybéjici ostfi Kontrola a oprava
neobvyklé Kotou¢ noze je upeviiovacich Sroubt
zvuky. uvolnény noze
Vyména Cepele
Kéd chyby Popis Reseni
Chyba Umistéte robota na rovny
E01 Obr. inicializace - povrch a restartujte jej.
F1 gyroskopicky
senzor
Nastavte koliznf ty¢ a torzni
Porucha kolo na pfedni casti
EO02 Obr. snimace zdvihu sekacky, zkontrolujte, zda
F2 nebo snimace nejsou zablokovany;
kolize postavte robota na'rovny
povrch a znovu jej spustte.
Chyba Umistéte robota na rovny
E03 Obr. iniciaﬁzace ovrch a restartujte jej.
F3 oo okud problém pretrvava,
zaciho motoru | kontaktujte zakaznicky
E04 Obr. Chyba pfipojeni servis.
F4 napajeni



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

Nespravné
E05 Obr. otacky aciho
motoru
Umistéte robota na rovn&'/
E06 Obr. Upozornéni na ovrch. Stisknutim tlacitka
F6 naklon TOP nebo OK alarm
zrusite.
Umistete robota na rovny
EO07 Obr. Varovani pred ovrch. Stisknutim tlacitka
F7 vytahem TOP nebo OK alarm
zrusite.
Uml'strt]'ete robtotr? r_\ta rovny
. ovrch a restartujte jej.
EOSFg)br. Chyb:Dkgnalu Pokud problém ere\rvévé,
kontaktujte zakaznicky
servis.
Viz vysSe v tabulce: problém
- Zadny signal z
omezovaciho kabelu,
Zkontrolujte postupné
vSechny body a poté robota
E09 Obr. Nespravny ostavte na rovny povrch.
F9 signal tisknutim tlacitka STOP
nebo OK alarm zruste.
Restartujte robota. Pokud
Eroblém pretrvava,
ontaktujte zakaznicky
servis.
Umistéte robota na rovn&'/
povrch. Stisknutim tlacitka
E010 Obr ) STOP nebo OK alarm
F10 . Robot jam zruSite. Restartujte robota.
Pokud problém pretrvava,
kontaktujte zakaznicky
servis.
Nespravné
EO011 Obr. otacky levého
F11 krokového Restartujte robota. Pokud
motoru Eroblém pretrvava,
Nespravna ontaktujte zakaznicky
EO012 Obr. rychlost servis.
F12 prava
krokovy motor
SADA OBSAHUJE:
e Sekaci robot 1ks.
« Dokovaci a nabijeci stanice 1ks.
* Napajeci zdroj a prodluzovaci kabel 1ks.
* Kabel pro vymezeni pracovniho prostoru 100m
* Upeviiovaci hmozdinky pro kabely 100 ks.
* Upevriovaci hmozdinky dokovaci stanice 6ks.
¢ Rezné noze 3ks.
. I§abelové konektory 2ks.
e Sestihranny kli¢ 1ks.
SPECIFIKACE
Zaci robot 04-621
Parametr Hodnota
Napéajeci napéti: 18V DC
Maximalni jmenovity vykon Zaciho 50 W
motoru:
Maximalni jmenovity vykon motoru s 20w
vlastnim pohonem:
Stuperi kryti IP pro nabijeci stanici IPX4
Stuperi kryti IP pro robota IPX5
Stupen kryti IP pro nabijeci adaptér IP 65
TFida ochrany robota 1l
TFida ochrany nabijeci stanice 1l
Sitka segeni: 180 mm
Nastaveni vy$ky seceni v rozsahu 20 mm - 60 mm
Rychlost otaceni 3100 otacek za
minutu
Hmotnost 10,2 kg
Rok vyroby 2024
UDAJE O HLUKU A VIBRACICH
Hladina akustického tlaku Lpa = 56dB (A) K=
3dB(A)
Naméfena hladina akustického Lwa = 67dB (A) K=
vykonu 3dB(A)

Informace o hluku a vibracich

Hladinu hluku vyzafovaného zafizenim popisuji: hladina vyzafovaného
akustického tlaku Lpa a hladina akustického vykonu Lwa , kde K
oznacuje nejistotu méfeni. Vibrace vyzafované zafizenim jsou popsany
zrychlenim vibraci an , kde K oznacuje nejistotu méfeni.

Hodnoty naméfené v tomto navodu k pouZziti, tj. hladina vyzafovaného
akustického tlaku Lpa , hladina akustického vykonu Lwa a zrychleni
vibraci an , byly naméfeny v souladu s normou EN 62841-1:2015+A11.
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Uvedenou hladinu vibraci an Ize pouzit k porovnani zafizeni a k
predbéznému hodnoceni expozice vibracim.

Uvedena drovern vibraci je reprezentativni pouze pro zakladni aplikace
zafizeni. Pokud je pfistroj pouzivan pro jiné aplikace nebo s jinymi
pracovnimi nastroji, mize se Uroven vibraci liSit. Nedostate¢na nebo
ziidkava udrzba zafizeni zpUsobuje vy$Si uroveri vibraci. Vyse
uvedené pfic¢iny mohou zvySovat expozici vibracim po celou dobu
Zivotnosti.

Pro piesné urceni expozice vibracim je tfeba vzit v ivahu dobu
zapnuti a vypnuti zafizeni, s vyjimkou doby, kdy je zafizeni
pouzivano k provozu. Pfi presném odhadu v§ech faktorii mize byt
celkova expozice vibracim mnohem nizsi.

K ochrané obsluhy pfed vibracemi pouZivejte dalSi bezpecnostni
opatfeni, napf. pravidelnou Udrzbu zafizeni a pracovnich nastroju,
spravné teplotni podminky rukou a spravnou organizaci prace.

UDAJE O HLUKU A VIBRACICH
OCHRANA ZIVOTNIHO PROSTREDI

+ [Elektricka zafizeni by se neméla likvidovat spole¢né s domovnim|
odpadem. Likvidujte je v pfislusnych zafizenich. Informace o likvidacij
[ziskate u prodejce vyrobku nebo na mistnich tufadech. Odpadni elektricka|
la elektronicka zafizeni (OEEZ) obsahuiji latky, které nejsou neutralni pro|
pfirodni  prostfedi. Nerecyklovand OEEZ predstavuji potencialni|
Inebezpedi pro Zivotni prostredi a lidské zdravi.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spoétka komandytowa se
sidlem ve VarSaveé, ul. Pograniczna 2/4 (déle jen "Skupina Topex") oznamuje, Ze veskera
autorska préva k obsahu tohoto ndvodu k pouZiti (dale jen "navod"), véetn& mimo jiné
jeho textu, zvefejnénych fotografii, schémat, vykresu, jakoZ i jeho kompozice, nalezi
vyhradné Skupiné Topex a podléhaji pravni ochrané v souladu se zakonem ze dne 4.
unora 1994 o autorském pravu a pravech s nim souvisejicich (tj. Sb. zakon U. 2006 &.
90 polozka 631 v platném znéni). Kopirovani, zpracovavani, zvefejiiovani, upravovani
pro komeréni Ugely celého manudlu i jeho jednotlivych prvki bez pisemného souhlasu
spole¢nosti Topex Group je pfisné zakazano a mize mit za nasledek ob&anskopravni a
trestnépravni odpovédnost.

ES prohlaseni o shodé
Vyrobce: Vyrobce: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
Vyrobek: E+ sekaci robot
Model: 04-621
Obchodni nazev: NEO TOOLS
Sériové cislo: 00001 + 99999
Toto prohlaSeni o shodé je vydano na vyhradni odpovédnost vyrobce.
Vyse popsany vyrobek je v souladu s nasledujicimi dokumenty:
Smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES
Smérnice RED 2014/53/EU
Smérnice RoHS 2011/65/EU ve znéni smérnice 2015/863/EU
A spliiuje poZzadavky norem:
EN 60335-1:2012/A15:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018
Toto prohlaSeni se vztahuje pouze na strojni zafizeni ve stavu, v jakém
bylo uvedeno na trh, a nezahrnuje soucasti.
pfidané koncovym uzivatelem nebo jim nasledné provedené akce.
Jméno a adresa osoby s bydli§tém v EU, ktera je opravnéna vypracovat
technickou dokumentaci:

Podepsano jménem:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsava
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EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
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Pawet Kowalski
Referent kvality spole¢nosti TOPEX GROUP
Vars$ava, 2023-09-11

EU prohlaseni o shodé

Vyrobce: Vyrobce: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava

Vyrobek: Nabijeci stanice

Model: K145455

Obchodni nazev: NEO TOOLS

Sériové Cislo: 00001 + 99999

Toto prohlaseni o shodé je vydano na vyhradni odpovédnost vyrobce.
VySe popsany vyrobek je v souladu s nasledujicimi dokumenty:
Smérnice RED 2014/53/EU



Smérnice RoHS 2011/65/EU ve znéni smérnice 2015/863/EU
A spliiuje pozadavky norem:
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Toto prohlaseni se tyka vyhradné stroje, ktery byl uveden do obéhu.
na trhu a nezahrnuje komponenty pfidané koncovym uzivatelem nebo
spotfebitelem.
jeho nasledné aktivity.
Jméno a adresa rezidenta EU, ktery je opravnén
pfipravit technickou dokumentaci:
Podepsano jménem:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
T e | -
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Pawet Kowalski
Referent kvality spole¢nosti TOPEX GROUP

Var$ava, 2023-11-09

SK
PREKLAD (POUZIVATELSKEJ) PRIRUCKY
ROBOT NA KOSENIE 04-621
POZOR! PRED ZACATIM PRACE S ELEKTRICKYM NARADIM SI
POZORNE PRECITAJTE TENTO NAVOD NA OBSLUHU A
USCHOVAJTE SI HO PRE BUDUCE POUZITIE.

PODROBNE BEZPECNOSTNE PRAVIDLA

BEZPECNOSTNE POKYNY PRE KOSIACE ROBOTY
Bezpecnost pri praktickom pouzivani Zacieho robota

ODPORUCANIA

Pozorne si preditajte navod na pouzitie. Zoznamte sa s ovladacimi
systémami a spravnou prevadzkou spotrebica.

Nedovolte, aby spotrebi¢ pouzivali deti alebo osoby, ktoré si neprecitali
navod na pouzitie. V narodnych predpisoch méze byt uvedeny minimalny
vek obsluhy.

Robota nepouzivajte, ak sa v jeho blizkosti nachadzaju iné osoby, najma
deti alebo zvierata.

Nezabudnite, Zze prevadzkovatel alebo pouzivatel je zodpovedny za
nehody alebo ohrozenie inych oséb alebo Zivotného prostredia.

PRIPRAVA

e Pred kazdym kosenim skontrolujte, ¢i vSetky Casti robota spravne
funguju.

e Na dosiahnutie najlepSich vysledkov sa odporuca kosit za
bezdazdového pocasia. Pri koseni v dazdi sa moze trava prilepit na
robot, ktory sa v désledku toho méze poSmyknut.

e NEKOSTE za zlych poveternostnych podmienok, napr. poéas
silného dazda, barky alebo snezZenia.

e Pravidelne kontrolujte pokosent plochu a odstrafiujte vSetky

kamene, nedistoty, droty, kosti a iné prekazky. Obmedzena zaruka
sa nevztahuje na $kody spésobené predmetmi ponechanymi na
travniku.

* Aby ste predisli poskodeniu, nekoste vo vzdialenosti mensej ako 1
m od postrekovacov.

POZOR! Robot a postrekovace sa nesmu zapinat' sticasne.

Robot by mal byt naprogramovany tak, aby pracoval v inom ¢ase ako

postrekovace.

NIKDY nedovolte detom dotykat sa napajacieho zdroja, nabijacej stanice,

najma kontaktov, noZov, priestoru pre batérie alebo akychkolvek ¢asti, v

ktorych st medzery, ako napriklad kolieska.
OPERACIA

e Pozor na rotujlce lopatky! NEDAVAJTE ruky ani nohy pod rotujice

noze.
« Davajte pozor na predmety rozhadzané po travniku pocas kosenia!
Ked je robot zapnuty, udrzujte bezpe¢nu vzdialenost.
« Nenechavajte spotrebi¢ bez dozoru, ak je zndme, Ze sa v blizkosti
nachadzaju zvierata, deti alebo okolostojace osoby.
UdrZujte bezpeénu polohu. UdrZujte rovnovahu a stabilnd polohu na
svahoch. Pri obsluhe robota alebo jeho periférnych zariadeni je
povolené chodit, ale nie bezat.
Precitajte si pokyny o tom, kedy, kde a ako skontrolovat robota a
jeho periférne zariadenia, kable a predlzovacie $nury, ¢i nie su
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poskodené alebo opotrebované, a robota opravit. Viastné upravy,
opravy nie st povolené - hrozi strata zaruky.

* Poskodeny napajaci kabel nepripajajte ani sa ho nedotykajte, kym
nie je odpojeny od napdjania, pretoze hrozi riziko kontaktu so
sucastami pod napatim.

e Robota a/alebo periférne zariadenia pripajajte len k napajacim
obvodom chranenym prudovym chranicom s vypinacim pridom
maximéaine 30 mA.

e Ak robot vydava neobvykly zvuk alebo zaznamena neobvyklé
vibracie alebo signalizuje alarm, okamzite stlacte tlacidlo STOP.

e Pred vypnutim napajania robota je ZAKAZANE dotykat sa
nebezpecnych pohyblivych ¢asti.

o Je ZAKAZANE dotykat sa nebezpednych &asti, kym sa uplne
nezastavia.

e Pri manipulacii s robotom vzdy noste pevnu obuv a dlhé nohavice.

« Odpojte napajanie: Pred zablokovanim robota.

e Pred testovanim, ¢istenim alebo Gdrzbou.

PIKTOGRAMY A VYSTRAHY
04 o
|2
DT R[] fes

1. Precitajte si ndvod na obsluhu a dodrziavajte upozornenia a
bezpecnostné podmienky!

2. Pred cistenim alebo udrzbou odpojte zariadenie od napajania
3. Nevkladajte ruky ani nohy pod ochranny kryt kosiaceho
mechanizmu

4. Rotujuce ¢asti - moznost poranenia

5. Dodrziavajte bezpecnu vzdialenost od kosiaceho robota

6. Pozor na moznost poranenia o odliatky

7. Chrarite pred dazdom

8. Uchovavajte mimo dosahu deti.

9. Nejazdite na robotovi

10. Mozna strata prstov, budte opatrni

11. Maximalny sklon terénu 14°/25%.

12. Chrante si ruky pracovnymi rukavicami

13. Nosit' ochranny odev

14. Noste ochrannt obuv

15. Nevyhadzuijte spolu s domovym odpadom

16. Selektivny zber odpadu

17. Stuperi ochrany

POZOR! Tento spotrebi¢ mézu pouzivat' deti starSie ako 8 rokov a
osoby s obmedzenymi fyzickymi a duSevnymi schopnost'ami, ako aj
s nedostatocnymi znalostami alebo skisenostami, ak su pod
dohfadom alebo su riadne poucené o bezpeénom pouzivani
spotrebica, aby si boli vedomé rizik, ktoré s tym suvisia. S tymto
spotrebicom by sa deti nemali hrat'. Deti nesmu ¢istit’ spotrebic ani
vykonavat’ jeho udrzbu bez dozoru.

OPIS GRAFICKYCH PRVKOV
Nasledujuce &islovanie sa vztahuje na komponenty spotrebic¢a
zobrazené na grafickych stranach tejto prirucky.

Oznacenie
Obr. A

Opis

Nudzové zastavenie
Nastavenie vy$ky kosenia
Ovladaci panel kosacky
Spinac¢ napdjania kosacky
Hnacie kolesa

Rezné Cepele

Bubon rezacieho mechanizmu
Otoéné kolieska
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9 Rukovat na prenasanie
10 Nabijacie konektory
11 Kryt priestoru pre batérie
Oznacenie Opis
Obr. B
1 Ovladaci panel dokovacej stanice
2 Otvory na upevnenie dokovacej stanice
3 Nabijacie konektory
4 Dokovacia stanica
5 Ochrana dokovacej stanice
6 Konektory pre napdjaci kabel na oznacenie
pracovnej oblasti
7 Otvory na kable na oznacenie pracovnej oblasti a
napajania
8 Napdjacia zasuvka dokovacej stanice
9 Oznacenie pre spravne vedenie kablov
Oznacenie Opis
Obr. D
1 Kontrolka stavu nabijania
2 Indikator poruchy signalu
3 Indikator zaistovacieho kabla
4 Prevadzkové hodiny / chybové hlasenie,
kontrolky 1-4
5 Tlacidlo napajania
6 Prepinaé napajania
7 Dokovacie tlacidlo
8 Tlagidlo "Potvrdit”
Oznacenie Opis
Obr. H
1 Skrutky
2 Kryt priestoru na batérie s prepravnou
rukovatou
3 Priehradka na batérie
4 Zasuvka batérie na kryte komory
5 Nabijatelna batéria (nie je sucastou balenia)
Oznacenie Opis
Obr. |
1 Travnik
2 Stena
3 Dokovacia stanica
4 Vzdialenost stanice od steny
5 Podiatocny Usek ciary ohraniCujici oblast
kosenia
6 Dizka tseku
Oznacenie Opis
Obr. J
la Kabel na obmedzenie plochy kosenia
Zadiatok
1b Kabel na obmedzenie plochy kosenia Koniec
2 Privodné potrubie:
3 Dokovacia stanica
* Medzi grafickym zobrazenim a skutoénym produktom mézu byt'
rozdiely
PRIPRAVA NA PRACU
INSTALACIA BATERIE

Obratte kosiaceho robota tak, aby ste mali pristup k jeho spodnej €asti.
Na mieste vypinaca obr. A4 a prepravnej rukovate obr. A9 sa
nachadza kryt priestoru pre batérie obr. H2, ktory je upevneny 4
skrutkami oznaenymi Sipkami obr. H1.

Potom odskrutkujte skrutky oznacené Sipkami.

Opatrne odstrarite kryt priehradky obr. H2, aby ste nepretrhli alebo
neodpajili vodice spinaca obr. A4 (je pripevneny ku krytu priehradky na
batérie).

Potom kryt otocte, na spodnej strane krytu je upevnena zasuvka batérie
Obr. H4.

Do zasuvky vloZte batériu zo série ENERGY+.

Odklopte kryt s nasadenou batériou a viozte ho do priehradky na obr.
H3.

Utiahnite skrutky upevriujuce kryt. Otoéte robot dnom nadol, spotrebic¢
je pripraveny.

PRACOVNE PROSTREDIE KOSIACEHO ROBOTA
Uistite sa, Ze v oblasti, kde robot pracuje, su spinené nasledujuce
podmienky:

Vyska travy nepresahuje 60 mm.

45

e POZOR! Ak je trava dlhdia ako 60 mm, pokoste travnik najprv
ru¢nou kosackou.

« Nie su tu Zziadne kamene, kusy dreva, droty, kable pod napéatim ani
iné cudzie predmety.

e Miesto kosenia je rovné a ploché, bez priekop a vykopov a so
sklonom mensim ako 25 % (14°) Obr. C1

* Na instalaciu su potrebné tieto nastroje:

e Gumové kladivo (na zatikanie kolikov do zeme pri kladeni istiaceho
kabla)

o Sesthranny klu¢ (na upevnenie nabijacej stanice) je sugastou
supravy

« Kilieste (na prestrihnutie kabla ohranicujiceho pracovnu oblast)

1.BASE STATION INSTALACIA

Vyber vhodného miesta

Nabijacia stanica by mala byt umiestnena na nasledujicom mieste Obr.

C3:

Relativne rovna a rovinaté Cast travnika.

Blizko okraja travnika.

V blizkosti zasuvky.

10 m predlizovaci kabel, napdjaci zdroj umiestnite na tienisté,

chladné a suché miesto.

Vo vzdialenosti najmenej 2 m od nabijacej stanice sa nesmu

nachadzat Ziadne prekazky.

Odporuca sa, aby bola nabijacia stanica umiestnena na suchom a

chranenom mieste.

Napajaci zdroj by mal byt 30 cm nad uroviiou zeme.

2. PRIPOJENIE NABIJACEJ STANICE

Pripevnite nabijaciu stanicu k zemi pomocou 6 upeviiovacich skrutiek
(G1) (pomocou Sesthranného kluca G6).

POZOR! NESTOJTE na doske nabijacej stanice ani po nej nechodte.
POZOR! NEVYTVARAJTE nové otvory v doske nabijacej stanice.
Stanica by mala byt priskrutkovana k podlahe pomocou existujticich
otvorov.

3. POLOZENIE ISTIACEHO KABLA

Upinaci kabel sa pouziva na vymedzenie pracovného priestoru a na
vedenie robota spat do nabijacej stanice.

POZOR! Ak aj va$ sused pouziva roboticki kosacku, dodrziavajte
vzdialenost aspori 1 m medzi istiacimi kdblami oboch robotov.
PLANOVANIE POLOHY ISTIACEHO KABLA

Pred polozenim istiaceho kabla prejdite pozdiz uréenej hranice a
odstrante vSetky nepotrebné predmety, napriklad kamene.

POZOR! Dizka istiaceho kabla nesmie presiahnut 200 metrov.
VAROVANIE! Robot nesmie jazdit po $Strku alebo podobnych
materidloch, ktoré by mohli poSkodit' noze.

ULOZENIE ISTIACEHO KABLA OBR. C

Pri kladeni istiaceho kabla okolo pracovnej oblasti a prekazok postupuijte

podla nizSie uvedenych pokynov. Na spravne poloZenie istiaceho kabla

pouzite meter, ktory je su€astou supravy.

POZOR! Zadrzny kabel je napajany velmi nizkym napatim a je bezpeény

pre ludi a doméce zvierata.

POZOR! Zaénite konektorom "-" na zadnej strane nabijacej stanice Obr.

B6, potiahnite ho pod stanicu (a nechajte si 10 cm rezervu) a kabel

polozte okolo travnika proti smeru hodinovych ruci¢iek a ukonéite ho

konektorom "+" na zadnej strane nabijacej stanice (nechajte si 10 cm
rezervu). Dbajte na to, aby sa kabel dotykal kovu pri konektoroch "+" a "-*

Obr. B6 nezabudnite odrezat prebytoény obmedzujici kabel.

e Medzi pridrziavacim kablom a nabijacou stanicou nechajte aspori 2
m volného priestoru. Kabel v tejto ¢asti sa pouziva na privedenie
robota do dokovacej stanice.

e Zachovajte 30 cm volny priestor medzi pridrziavacim kablom a
okrajom travnika Obr. C2; Obr. C3.

* Upevnite istiace lano k zemi pomocou priloZenych hmozdiniek Obr.
Gb. Zadrzny kabel by mal byt rovny a mierne napnuty. Hmozdinky
by mali byt rozmiestnené kazdych 1 m (toto rozmiestnenie sa méze
upravit v zavislosti od tvaru travnika) Obr. C4. Nezakopavaijte kabel
hibSie ako 2 cm, aby nedoslo k oslabeniu signalu.

e Umiestnite kabel tak, aby uhly boli vacsie ako 90° Obr. C5. V
takychto oblastiach poloZte istiaci kdbel v miernych oblukoch, ¢o
robotovi vyrazne ufahéi pohyb po kosenej ploche.

e Ak su na travniku kvetinové zahony, rybniky alebo stromy, obklopte
ich sluckami istiaceho kabla Obr. C4.

e Udrzujte min. 30 cm vzdialenost medzi istiacim kablom a okrajmi
prekazok.

POZOR! Na ceste do slu¢ky a zo slucky sa istiace kable nesmu navzajom

krizit Obr. C4.



e V pracovnom priestore kosacky ponechajte uzky priestor.
Zabezpeéte, aby vzdialenost medzi paralelne prebiehajucimi
istiacimi kablami bola vacsia ako 1 m.

POZOR! Uistite sa, Ze dokovacia stanica je vo vnutri slu¢ky oznadujucej

oblast kosenia. (vonku / vnutri) Obr.B2

4. INSTALACIA NABIJACEJ STANICE

Pripojenie napéjania

. Zasurite sietovu zastréku do zasuvky 110-240 V.

Skontrolujte stav kontroliek LED na nabijacej stanici Obr. B1:

Trvala zelena kontrolka: pripojenie je vytvorené (robot sa nenabija
alebo je plne nabity)

PreruSované zelené svetlo: robot sa nabija.

PreruSované cervené svetlo: najcastejSou chybou je "odpojenie
istiaceho kabla".

Zhasnuté svetlo: najéastejSou poruchou je "Ziadne napajanie 100-
240 V" alebo "Ziadne pripojenie k zdroju napajania".
PREVADZKA / NASTAVENIA

Prvé spustenie robota na kosenie

* Pri prvom spusteni robota umiestnite spotrebi¢ na dokovaciu stanicu

tak, aby nabijacie konektory na stanici figurovali. B3 neprisli do

kontaktu s nabijacimi konektormi na kosiacom robotovi obr. A10.

Pri prvom spusteni kosiaceho robota z aplikacie v teleféne sa musi

vykonat' aktualizacia firmvéru. Sposob vykonania je opisany nizSie v

Casti Aktualizicia softvéru.

e POZOR! Pocas prvého pripojenia musia byt telefén a robot v dosahu
siete Wi-fi.

PRED POUZITIM ROBOTA AKTUALIZUJTE FIRMVER.

Aktualizacia by sa mala vykonat’ takto.

1. Umiestnite robota do slucky, ale mimo nabijacej stanice.

2. Prepnite prepina¢ obr. A4 do polohy 1.

3. Stlacte a podrzte spina¢ Obr. D5

4. Spustite aplikaciu, naskenujte kéd QR

5. Pripojte aplikaciu k robotovi

6. Rozbalte nastavenia softvéru stlacenim ikony v pravom hornom rohu
obrazovky.

7. Vyberte moznost’ Aktualizacia firmvéru.

8. Potom postupuijte podia pokynov na obrazovke.

Po nainstalovani softvéru je spotrebic¢ pripraveny na prevadzku

POZOR!

« Na displeji sa zobrazuije, Ci je robot v dosahu Wi-fi alebo Bluetooth

« Pripojenie k sieti je indikované blikajucou ikonou typu pripojenia. Po
pripojeni ikona prestane blikat.

¢ Robota mozno sparovat len s jednym telefonom.

o Ak je potrebné pripojit dal$i (rovnaky Zaci robot), prvy robot sa musi z
aplikacie odstranit. V aplikacii iOS aj z nastaveni Bluetooth.

NASTAVENIE VYSKY KOSENIA:

Pred prvym kosenim nastavte vy$ku kosenia na 60 mm a potom, ked je

cely travnik relativne rovny, nastavte pozadovant vysku kosenia.

e Otocenim gombika obr. A2 v smere hodinovych ruéi€iek zvysite
vysku kosenia.

* Otocenim gombika obr. A2 dolava zniZite vySku kosenia.

* Vysku kosenia mozno nastavit' v rozsahu od 20 mm (MIN) do 60 mm

MAX).
PO(ZOR! )Pohonny motor bubna Zacieho mechanizmu obr. A7 sa zapne
priblizne 10 sekund po opusteni zakladne, ¢im sa spusti prevadzka.

ZAPNUTIE/VYPNUTIE
1. Prepina¢ na obr. A4 nastavte do polohy "O", aby ste vypli napajanie.
2. Prepina¢ na obr. A4 nastavte do polohy "I", aby ste zapli napéjanie.

AKTIVACIA ROBOTA A PROGRAMOVANIE PRACOVNEHO CASU V
MANUALNOM REZIME

1. Stlatenim a podrzanim tlacidla napajania Obr. D5 spustite robota.
Poznamka: pocas spustania robotom netraste, aby nedoslo k chybe pri
spustani. Ak sa robot nespusti spravne (vSetky kontrolky svietia
nepretrzite), restartujte ho.

2. Heslo zadate dvojitym stlacenim tlacidla obr. D6, potom dvakrat
stlacenim tlacidla obr. D7 a raz stlacenim tla¢idla obr. D8 (heslo je
naprogramované z vyroby).

3. Naprogramuijte ¢as prevadzky (vratane ¢asu kosenia a ¢asu nabijania):
- Stlacenim obr. D6 nastavte prevadzkovy ¢as. Jedna rozsvietena
kontrolka znamena 2 hodiny, maximalny prevadzkovy ¢as je 8 hodin a 4
kontrolky na obr. D4. Stlacenim tlacidla obr. D8 potvrdte a spustite robota.

[N
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POZOR! Po nastaveni prevadzkového ¢asu si robot nastavenie zapaméata
a zaéne kosit kazdy defi v naprogramovanom &ase. Cas kosenia sa bude
riadit podla zadanych nastaveni.

« Naprogramovany prevadzkovy ¢as robota 2 az 8 hodin je ¢as kosenia
vratane ¢asu nabijania.

o Cas prevadzky a nabijania sa lisi v zavislosti od pouZitej batérie.

Ak chcete zmenit prevadzkovy €as, postupuijte znova podla krokov 2-3.

CASOVE PROGRAMOVANIE V AUTOMATICKOM REZIME, 7-DNOVY

PLAN, JE K DISPOZICIl PROSTREDNICTVOM NASTAVENi V

APLIKACII

e Po nudzovom zastaveni sa robot musi najprv odblokovat podla vyssie

uvedeného kroku 2. Po odomknuti robota ho méZeme poslat spat do

stanice stlacenim tlacidiel: Obr. D7 a potom potvrdime tlacidlom Obr.

D8, aby sa kosacka vratila do nabijacej stanice.

Stlacenim tlacidla nudzového zastavenia STOP sa z aplikacie vymaze

cyklus manuélneho a automatického rezimu, ak bol takto aktivovany.

Aby robot mohol po niidzovom zastaveni opat za¢at' pracovat, musi sa

vratit do nabijacej stanice a znovu nastavit manudlny pracovny

program. V pripade automatického rozvrhu vykonajte rovnaku ¢innost

v rozvrhu aplikacie a potvrdte jeho nastavenia.

POZOR! Naprogramovany ¢as spustenia v automatickom plane by sa

nemal povazovat za velmi presny. Spotrebi¢ sa modze spustit az

niekolko minut po nastavenom case.

* Aktivacia manualneho rezimu vymaze plan naprogramovany v aplikacii
a naopak.

e Okraje v manualnom rezime sa kosia automaticky kazdych niekolko
cyklov kosenia. Zahftia kosenie travy v blizkosti kabla, ktory vymedzuje
pracovnu oblast. POZOR! Je potrebné dbat na spravne upevnenie
kabla, aby nedoslo k jeho nahodnému prerezaniu.

e Kosiaci robot sa vrati do dokovacej stanice, ked zariadenie Zzisti
zaciatok dazda.

* Ak robot po€as prace narazi na prekazku, odrazi sa od nej a pokracuje
Vv praci.

KONTROLKA STAVU NABIJANIA V NABIJACEJ STANICI:

Nepretrzité zelené svetlo - batéria je plne nabita.

Prerusované zelené svetlo - nabijanie.

MIMO NABIJACEJ STANICE:

Nepretrzité zelené svetlo - batéria >=20%

PreruSované zelené svetlo - batéria <20 %

POZOR! Ak Uroveri nabitia batérie klesne pod 20 %, robot automaticky
zastavi pracu a vrati sa do nabijacej stanice.

SVETELNA CHYBA:

Nepretrzité zelené svetlo - aktualizacia systému. Pripojte sa k aplikacii a
vykonaite aktualizaciu.

Prerusované zelené svetlo - prebieha aktualizacia systému.

Prerusované Gervené svetlo - chybové hlasenie 1 az 5, reStartujte robota.
Nepretrzité ¢ervené svetlo - chybové hlasenie 6 az 12, stlacte "STOP"
alebo "OK" na vymazanie.

INDIKATOR UPEVNOVACIEHO KABLA:

Nepretrzité zelené svetlo - spravny signal

Nepretrzité Cervené svetlo - Ziadny signal

Obr. D4:

Prerusované svetlo - robot zablokovany.

Nepretrzité svetlo - robot odomknuty.

Svetlo 1 svieti na zeleno: 2 hodiny pracovného ¢asu.
Kontrolky 1 a 2 svietia na zeleno: 4 hodiny pracovného ¢asu.
Kontrolky 1, 2 a 3 svietia na zeleno: 6 hodin prevadzky.
Kontrolky 1, 2, 3 a 4 svietia na zeleno: 8 hodin prevadzky.
SOFTVER NA OVLADANIE KOSIACEHO ROBOTA

10S na stiahnutie:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Stiahnite si Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Pokyny k programu si méZete stiahnut' na adrese:
https://bit.ly/3QBB6Gm

NUDZOVE VYPNUTIE ROBOTA

Stlacenim tladidla "STOP" obr. Al zastavte robota, stlacenim a
podrzanim tlacidla napajania robota vypnite.

POHYB ROBOTA

Pod robotom sa nachadza zdvihacia rukovat Obr. A10 na jednoduché
ovladanie jednou rukou.

UDRZBA A SKLADOVANIE



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

F’OZORI Ked otocite robota hore nohami, polozte ho na travnik alebo na

Pred ¢istenim a udrzbou robota vzdy vypnite.

Pred ¢istenim a tdrzbou nabijacej stanice odpojte napajanie.

Pri vymene noZov a Cisteni spodnej ¢asti robota vzdy pouzivajte

hrubé ochranné rukavice.

Pravidelne kontrolujte dotiahnutie skrutiek a matic. PoSkodené diely

sa musia z bezpe¢nostnych dévodov opravit alebo vymenit.
Pravidelne kontrolujte, ¢i sa noze mézu volne otacat.

makky povrch, aby ste neposkodili alebo neposkriabali kryt.
CISTENIE

VAROVANIE!

vypinaca obr. A4.

POZOR! Pravidelne odstraiujte zvysky rastlin zo spodnej strany
robota, aby ste zabranili znizeniu produktivity.

Prednu ¢ast robota umyte nizkotlakovym Ccistiacim prostriedkom a

maékkou kefou alebo handrickou.

Na odstranenie pokosenej travy a necistdt z nozov, kolies a inych

Pred zacatim Cistenia vypnite napdjanie pomocou

Casti na spodnej strane robota pouzite tvrdu kefu.

Pravidelne kontrolujte, ¢i na kolesach nie je blato alebo pokosena

trava, a Cistite ich kefou.

VYMENA CEPELE

VAROVANIE! Najprv vypnite hlavny vypina¢ a nasadte si ochranné

rukavice.

VAROVANIE!

vyrobcom.

RIESENIE PROBLEMOV

VSetky tri noze a ich skrutky sa musia vymenit v ramci jednej

vymeny Obr. A6.

Pouzivajte len uvedené origindine noze schvalené

Skrutky by sa mali odskrutkovat a utiahnut skrutkovagom.
Skontrolujte, ¢i sa nové noze mdzu volne otacat.

Nasledujuca tabulka poskytuje navod na diagnostiku problémov.

Ak je to mozné, opravte zariadenie sami. Ak sa problém neda odstranit,

obratte sa na autorizovaného predajcu alebo servisné stredisko.

VAROVANIE! Je potrebné prijat' ochranné opatrenia.

Problém

Mozné priciny

Riedenia

Na nabijacej stanici

Néjdite chybny usek

Preruseni
blika Gervené rrerusente kabla
istiaceho kabla "
svetlo a opravit ho
Nabijacia stanica
Robot ma nie je spravne
problémy s nainstalovana Pozrite si ¢ast’
pripojenim k "Priprava na pracu".

nabijacej stanici

Upevriovaci kabel
nie je spravne
umiestneny

Ziadny signal zo
zabezpecovacieho
kabla

Ziadne napajanie

Skontrolujte zdroj

Kéd chyby Opis Riesenie
Chyba Umiestnite robota na rovny
EO1 Obr. inicializacie - | PoVreh a restartujte ho.
F1 gyroskopicky
senzor
Nastavtke Ikoll’znu ty¢ g
torzné koleso na prednej
E02 Obr Er?im(a:?:g Casti kosacl{) ;;kontrolulte
: N ¢i nie su zablokované;

F2 é(rj}\iﬂaagalakgll?zﬁg umiestnite robota na rovny
povrch a znovu ho
nastartujte.

Chyba Umiestnite robota na rovny
E03Fg)br- inicial)i,zécie povrch a restartujte ho. Ak
motora osenia | PSR Ny
yba servis.
E04|:?br' pripojenia
napdjania
Nespravne
EOSngr‘ otacky motora
kosenia
Umiestnite robota na rovny
E06 Obr. Upozornenie na ovrch. Stlacenim tlacidla

F6 naklon TOP alebo OK zrusite
alarm.

Umiestnite robota na rovny
EO07 Obr. Varovanie pred ovrch. Stlacenim tlacidla

F7 vytahom TOP alebo OK zrusite

alarm.
Umie%tnite robotat ne;1 roxr:(y
. povrch a restartujte ho.
E08 Obr. Chyba kanéla problém prafrvéva,
ontaktujte zakaznicky
servis.
Pozri vyssie v tabulke:
problém - Ziadny signal z
obmedzovacieho kabla.
Skontrolujte postupne
vSetky body a potom robota
EO09 Obr. Nespravny gostavte na rovny povrch.

F9 signal tlacenim tlacidla STOP
alebo OK zruste alarm.
Restartujte robota. Ak
Eroblem pretrvava,

ontaktujte zakaznicky
servis.
Umiestnite robota na rovny
gl'\g%h lStlI)acgrklm tlacidla
alebo zruSite
E%O Obr. Robot jam alarm. Restartujte robota.
Ak problém pretrvava,
kontaktujte zakaznicky
servis.
Nespravna
EO11 Obr. rychlost lavého
F11 krokového Restartujte robota. Ak
motora Eroblém pretrvava,
Nespravna ontaktujte zakaznicky
E012 Obr. rychlost’ servis.
F12 prava
krokovy motor

Robot prekracuje
hranice

Robot vibruje
alebo vydava
nezvycéajné zvuky

napajania SADA OBSAHUJE:
Uvoltovaci kabel Prehodenie * Robot na kosenie 1ks.
bol pripojeny konektorov "+" a "-" ¢ Dokovacia a nabijacia stanica 1ks.
opacne * Napajaci zdroj a predlZzovaci kabel 1ks.
. . Skontrolujte, & je e Kabel na vymedzenie pracovného priestoru 100m
K nabijacej stanici upeviiovaci kabel ¢ Upeviiovacie hmoZdinky na kéble 100 ks.
nie je pripojeny spravne e Upeviiovacie hmozdinky dokovacej stanice 6 ks.
Egg]e?dzovam pripgjgné k nabijacej . R?Zné séepele 3ks.
stanici ¢ Kablové konektory 2ks.
Prerugenie Skontrolujte celd + Sesthranny kIué Lks.
istiaceho kabla cestu, SPECIFIKACIE
Ze kabel nebol Robot na kosenie 04-621
preruseny Parameter Hodnota
. . . Skontroluijte, ¢i je Napajacie napétie: 18V DC
Zaistovacie lana < e —— ——
A upeviiovaci kabel Maximalny menovity vykon motora 50 W
sa krizuju na ceste . i
o spravne kosenia:
do a zo slucky nainstalovany Maximalny menovity vykon motora s 20 W
Uvolfiovaci kabel Prehodenie Vlastnym pohonom:
bol pripojeny konektorov "+" a "-" Stuperi ochrany IP pre nabijaciu IPX4
opagne stanicu
Stuperi ochrany IP pre robota IPX5
Poskodena alebo Stuperi ochrany IP pre nabijaci IP 65
chybajuca ¢epel Kontrola a oprava adaptér
Kotu€ noza je upevriovacich Trieda ochrany robota 1]
uvolneny skrutiek Cepele Trieda ochrany nabijacej stanice I
Vymena Cepele Sirka kosenia: 180 mm
Nastavenie vysky rezu v rozsahu 20 mm - 60 mm
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Rotacna rychlost 3100 otacok za

mindtu
Hmotnost' 10,2 kg
Rok vyroby 2024
UDAJE O HLUKU A VIBRACIACH
Hladina akustického tlaku Lpa = 56dB (A) K=
3dB(A)
Namerana hladina akustického Lwa = 67dB (A) K=
vykonu 3dB(A)
Informacie o hluku a vibraciach
Hladina hluku vydavaného zariadenim je opisana: hladinou

vydavaného akustického tlaku Lpa a hladinou akustického vykonu Lwa ,
kde K oznacuje neistotu merania. Vibracie vyZzarované zariadenim st
opisané zrychlenim vibrécii an , kde K oznacuje neistotu merania.
Hodnoty namerané v tomto navode na obsluhu, t. j. Urover
vyzarovaného akustického tlaku Lpa , hladina akustického vykonu Lwa
a zrychlenie vibracii an , boli namerané v sulade s normou EN 62841-
1:2015+A11. Uvedena Uroveri vibracii an sa mdze pouZit na porovnanie
zariadeni a na predbezné hodnotenie vystavenia vibraciam.

Uvedena Uroven vibracii je reprezentativna len pre zakladné aplikacie
zariadenia. Ak sa zariadenie pouziva na iné aplikacie alebo s inymi
pracovnymi nastrojmi, uroven vibracii sa méze liSit. Nedostatocna
alebo zriedkava Udrzba zariadenia spdsobuje vysSie urovne vibracii.
Vy$8ie uvedené priciny mozu zvysit vystavenie vibraciam pocas celej
Zivotnosti.

Na presné urcenie vystavenia vibraciam sa musia zohfadnit’
obdobia zapnutia a vypnutia zariadenia, okrem obdobi, ked' sa
pouziva na prevadzku. Celkova expozicia vibraciam moéze byt
ovela nizsia, ak sa presne odhadnu vsetky faktory.

Na ochranu obsluhy pred vibraciami pouzivajte dalSie bezpecnostné
opatrenia, napr. pravidelnt udrzbu zariadenia a pracovnych nastrojov,
spravne teplotné podmienky pre ruky a spravnu organizaciu prace.

UDAJE O HLUKU A VIBRACIACH
OCHRANA ZIVOTNEHO PROSTREDIA

+ |Elektrické zariadenia by sa nemali likvidovat spolu s domovym odpadom.
Likvidujte ho v prisludnych zariadeniach. Informacie o likvidacii ziskate uf
predajcu vyrobku alebo na miestnych uradoch. Odpad z elektrickych a
lelektronickych zariadeni (OEEZ) obsahuje latky, ktoré nie st neutréine|
pre prirodné prostredie. Nerecyklovany OEEZ predstavuje potencialne|
nebezpecenstvo pre Zivotné prostredie a ludské zdravie.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spétka komandytowa so
sidlom vo Var$ave, ul. Pograniczna 2/4 (dalej len "Skupina Topex") oznamuje, Ze vSetky
autorské prava k obsahu tohto nédvodu na pouZitie (dalej len "navod"), vratane, ale nielen,
jeho textu, zverejnenych fotografii, schém, nakresov, ako aj jeho kompozicie, patria
vyluéne Skupine Topex a podliehaju pravnej ochrane v stlade so zakonom zo 4. februara
1994 o autorskom prave a pravach sUvisiacich s autorskym pravom (t. j. Zbierka zakonov
U. 2006 &. 90 polozka 631 v zneni neskorSich predpisov). Kopirovanie, spracovavanie,
zverejiiovanie, upravovanie na komeréné Ucely celého manualu, ako aj jeho jednotlivych
prvkov bez pisomného stihlasu spoloénosti Topex Group je prisne zakézané a moze mat’
za nasledok ob¢ianskopravnu a trestnopravnu zodpovednost.

ES vyhlasenie o zhode

Vyrobca: Spolo¢nost: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava

Vyrobok: Robot na kosenie E+

Model: 04-621

Obchodny nazov: NEO TOOLS

Sériové cislo: 00001 + 99999

Toto vyhlasenie o zhode sa vydava na vyhradnu zodpovednost vyrobcu.
Opisany vyrobok je v stlade s tymito dokumentmi:

Smernica o strojovych zariadeniach 2006/42/ES

Smernica RED 2014/53/EU

Smernica RoHS 2011/65/EU v zneni smernice 2015/863/EU

A spiiia poZiadavky noriem:
EN 60335-1:2012/A15:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 vV2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Toto vyhlasenie sa vztahuje len na strojové zariadenie v podobe, v akej
bolo uvedené na trh, a nezahffia komponenty

pridané koncovym pouzivatefom alebo nim nasledne vykonané ¢innosti.
Meno a adresa osoby so sidlom v EU, ktora je opravnena vypracovat
technickd dokumentaciu:

Podpisané v mene:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 VarSava

EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
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Pawet Kowalski
Pracovnik pre kvalitu spolo¢nosti TOPEX GROUP
Var$ava, 2023-09-11

Vyhlasenie o zhode EU
Vyrobca: Spoloc¢nost: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
Vyrobok: Nabijacia stanica

Model: K145455
Obchodny nazov: NEO TOOLS
Sériové Cislo: 00001 + 99999
Toto vyhlasenie o zhode sa vydava na vyhradnu zodpovednost' vyrobcu.
Opisany vyrobok je v sulade s tymito dokumentmi:
Smernica RED 2014/53/EU
Smernica RoHS 2011/65/EU v zneni smernice 2015/863/EU
A spiiia poZiadavky noriem:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Toto vyhlasenie sa vztahuje vyluéne na stroj, ktory bol uvedeny do
trh a nezahffia komponenty pridané koncovym pouzivatelom alebo
jeho nasledné aktivity.
Meno a adresa obyvatela EU, ktory je opravneny
pripravit technick dokumentaciu:

Podpisané v mene:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
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Pawet Kowalski
Pracovnik pre kvalitu spolo¢nosti TOPEX GROUP
Var$ava, 2023-11-09

SL
PREVOD (UPORABNISKI) PRIROCNIK
ROBOT ZA KOSNJO 04-621
POZOR! PRED UPORABO ELEKTRIENEGA ORODJA NATANCNO
PREBERITE TA NAVODILA ZA UPORABO IN JIH SHRANITE ZA
KASNEJSO UPORABO.

PODROBNA VARNOSTNA PRAVILA

VARNOSTNA NAVODILA ZA ROBOTE ZA KOSNJO
Varnost pri prakticni uporabi robota za ko$njo

PRIPOROCILA

Pozorno preberite navodila za uporabo. Seznanite se z nadzornimi sistemi
in pravilnim delovanjem naprave.

Ne dovolite, da napravo uporabljajo otroci ali osebe, ki niso prebrale
navodil za uporabo. Nacionalni predpisi lahko dolo¢ajo najnizjo starost
uporabnika.

Robota ne uporabljajte, ¢e so v blizini prisotne druge osebe, zlasti otroci
ali Zivali.

Ne pozabite, da je upravijavec ali uporabnik odgovoren za nesrece ali
nevarnosti za druge ljudi ali okolje.

PRIPRAVA

* Pred ko$njo vsaki¢ preverite, ali vsi deli robota pravilno delujejo.

e Za najboljSe rezultate je priporocljivo kositi v vremenu brez deZja.
Pri ko$nji v dezju se lahko trava prilepi na robota, ki lahko zdrsne.

* NE kosite v slabih vremenskih razmerah, npr. med mo¢nim dezjem,
nevihto ali snezenjem.

e Obcasno preglejte pokoSeno obmodje in odstranite vse kamne,
ostanke, Zice, kosti in druge ovire. Omejeno jamstvo ne krije $kode,
ki jo povzrogijo predmeti, ki ostanejo na trati.

e Da bi se izognili poskodbam, ne kosite na razdalji manj kot 1 m od
Skropilnih glav.

POZOR! Robot in $kropilnice se NE smejo vklopiti hkrati.

Robota je treba sprogramirati tako, da bo deloval ob drugem ¢asu kot

Skropilnice.



NIKOLI ne dovolite otrokom, da bi se dotikali napajalnika, polnilne postaje,
zlasti kontaktov, rezil, prostora za baterije ali delov, kjer so vrzeli, kot so
kolesa.

OPERACIJA

OPIS GRAFICNIH ELEMENTOV
Naslednje Steviléenje se nanasa na sestavne dele naprave
prikazano na grafi¢nih straneh tega priro¢nika.

« Pazite na vrtece se lopatice! Pod vrteca se rezila NE polagajte rok OznakAal Slika Opis
ali nog. - —
* Med kosnjo pazite na predmete, ki so raztreseni po trati! Ko je robot L Ustawtgvv SIJI —
vklopljen, se drzite na varni razdalji. 2 Nastavitev V'S!rle kosmg
« Naprave ne puscajte brez nadzora, ¢e je znano, da so v blizini Zivali, 3 Neladzoma plosga klosnnn?e.
otroci ali mimoidodi. 4 Stikalo za napajanje kosilnice
« Ohranite varen polozaj. Vzdrzujte ravnotezZje in stabilen polozaj na 5 Pogonska kolesa
naklonih. Med upravljanjem robota ali njegovih perifernih naprav je 6 Rezila za rezanje
dovoljeno hoditi, vendar ne tei. 7 Boben rezalnega mehanizma
o Preberite navodila o tem, kdaj, kje in kako preveriti robota in njegove 8 Vrtljiva kolesa
periferne naprave, kable in podaljSke glede poskodb ali obrabe ter 9 Rocaj za prenasanje
popraviti robota. Samostojno spreminjanje, popravilo ni dovoljeno - 10 Prikljucki za polnjenje
s tem tvegate izgubo garancije. 11 Pokrov predala za baterije
« Poskodovanega napajalnega kabla ne prikljucujte ali se ga dotikajte, Oznaka Slika Opis
dokler ga ne odklopite iz napajanja, saj obstaja nevarnost stika s B
komponentami pod napetostjo. 1 Nadzorna ploéa priklopne postaje
e Robota in/ali periferno opremo priklju¢ite samo na napajalne 2 Odprtine za pritrditev priklopne postaje
tokokrogg, z?ééitene z odklopnikom preostalega toka z izklopnim 3 Prikljudki za polnjenje
tokom najvec 30 mA. ) ) L 4 Prikljuéna postaja
o Ce robo't_ odda nena\_/ad_e_n z_vok ali opazite nenavadne vibracije ali 5 Zascita priklopne postaje
se sproZi alarm, takoj prifisnite gumb STOP. 6 Prikjucki za napajaini kabel za oznacevanje
. _PREP_OVEDA_NQ SE JE dotikati nevarnih gibljivih delov, preden delovnega obmodja
izklopite napajanje robota. ) 7 Odprtine za kable za oznadevanje delovnega
. Prep(_)_vedano se je dotikati nevarnih delov, dokler se popolnoma ne obmogja in napajanja
ustavijo. = ey : -
* Prirokovanju z robotom vedno nosite trpezno obutev in dolge hlace. g g::g&?javgf;;: (5) :I:SSI?:VE(IZEEJEV
« Prekinite napajanje z elektriéno energijo: Pred zaklepanjem robota. Oznaka Slika Opis
e Pred testiranjem, ¢iS¢enjem ali vzdrzevanjem. D
PIKTOGRAMI IN OPOZORILA 1 Indikator stanja polnjenja
2 Indikator napake signala
o :j:\ q O T 3 Indikator omejevalnega kabla
& W V * - W 4 Delovne ure / sporoéilo o napaki, lugi 1-4
. 5 Gumb za vklop
1 2 3 4 5 6 Stikalo za napajanje
7 Gumb za priklapljanje
¢ 8 Gumb "Potrdi"
¥ Oznaka Slika Opis
H
7 3 ) 10 1 1 Vijaki
2 Pokrov predala za baterije s transportnim
l /\\ ‘ % 1o, roajem
9 %) 3 Predal za baterije
I{\& D\ U %;;4 :g\/ E’ lsz 4 VtiGnica za baterijo na pokrovu komore
5 Baterija za polnjenje (ni vklju¢ena)
12 13 14 A5 18 w Oznaka Slika Opis
|
1. Preberite navodila za uporabo ter upo$tevajte opozorila in 1 Travnik
varnostne pogoje! 2 Stena
2. Pred ¢is¢enjem ali vzdrzevanjem odklopite napajanje 3 Prikljuéna postaja
3. Ne polagaijte rok ali nog pod varovalo mehanizma za kos$njo. 4 Oddaljenost postaje od stene
4. Vrteci se deli - moZnost poskodb 5 Zagetni del &rte, ki razmejuje obmogje kosnje
5. Bodite v varni razdalji od robota za kosnjo 6 DolZina odseka
6. Pazite na moznost poskodb zaradi ulitih predmetov Oznaka Slika Opis
7. Zascita pred dezjem J
8. Hranlte_ zunaj dosega otrok. la Kabel za omejitev obmocja kosnje Zacetek
?bN,\eA vozite se na robotu . - 1b Kabel za omejitev obmocja ko$nje Konec
. MoZna izguba prstov, bodite previdni 2 Krbovalna linfia:
11. Najvedji naklon tal 14°/25 %. Oskrbovaina linija:
12. Zadgitite roke z delovnimi rokavicami 3 Prikljucna postaja

13. Nosite za$¢itna oblacila

14. Nosite zas¢itno obutev

15. Ne odlagajte skupaj z gospodinjskimi odpadki
16. Selektivno zbiranje odpadkov

17. Stopnja zascite

POZOR! To napravo lahko uporabljajo otroci, starejSi od 8 let, in

osebe z omejenimi telesnimi in duSevnimi sposobnostmi ter

nezadostnim znanjem ali izkuSnjami, ¢e so pod nadzorom ali
ustrezno pouceni o varni uporabi naprave, tako da se zavedajo s tem
povezanih tveganj. Otroci se s tem aparatom ne smejo igrati. Otroci
naprave ne smejo Cistiti ali opravljati vzdrzevalnih del na njej brez
nadzora.
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* Med grafi¢nim prikazom in dejanskim izdelkom so lahko razlike
PRIPRAVA NA DELO

NAMESTITEV BATERIJE

* Robota za ko$njo obrnite tako, da bo dostopen spodniji del robota.

« Na mestu stikala slika A4 in transportnega rocaja slika A9 je pokrov
prostora za baterije slika H2, ki je pritrjen s 4 vijaki, oznacenimi s
puscicami slika H1.

« Nato odvijte vijake, oznacene s puscicami.

e Previdno odstranite pokrov predala Slika H2, da ne pretrgate ali
odklopite Zic stikala Slika A4 (pritrjen je na pokrov predala za baterije).

« Nato obrnite pokrov, na spodniji strani pokrova je pritriena vticnica za
baterijo Slika H4.

* V vtiénico vstavite baterijo iz serije ENERGY+.



« Obrnite pokrov s pritrjeno baterijo in ga vstavite v predaléek na sliki H3.
o Privite vijake, ki pritrjujejo pokrov. Obrnite robota z dnom navzdol,
naprava je pripravijena.

DELOVNO OKOLJE ROBOTA ZA KOSNJO

Prepricajte se, da so na obmocju, na katerem dela robot, izpolnjeni

nasledniji pogoji:

« ViSina trave ne presega 60 mm.

e POZOR! Ce je trava dalj$a od 60 mm, jo najprej pokosite z ro&no
kosilnico.

* V njem ni kamnov, kosov lesa, Zic, kablov pod napetostjo ali drugih
tujih predmetov.

* Kraj kosnje je raven in ravninski, brez jarkov in jarkov, naklon je
man;jsi od 25 % (14°) Slika C1

e Za namestitev so potrebna naslednja orodja:

e gumijasto kladivo (za zabijanje Cepov v tla pri
zadrzevalnega kabla)

« Vkompletu je vklju€en Sestilozni klju¢ (za pritrditev polnilne postaje).

« Klesce (za rezanje kabla, ki omejuje delovno obmocje)

1.BASE STATION NAMESTITEV

I1zberite primerno lokacijo

Polnilno postajo je treba postaviti na naslednjo lokacijo Slika C3:

* Razmeroma raven in polozZen del trate.

polaganju

o Blizu roba trate.

eV blizini stenske vti¢nice.

* PodaljSevalni kabel dolZine 10 m in napajalnik postavite na sen¢no,
hladno in suho mesto.

« Na razdalji najmanj 2 m od polnilne postaje ne sme biti ovir.

e Priporoéljivo je, da je polnilna postaja name$¢ena na suhem in
za$¢itenem mestu.

« Napajanje mora biti 30 cm nad tlemi.

2. PRITRDITEV POLNILNE POSTAJE

Polnilno postajo pritrdite na tla s 6 pritrdilnimi vijaki (G1) (s Sestilo G6).
POZOR! NE stojte ali hodite po plos¢i polnilne postaje.

POZOR! V plos¢o polnilne postaje NE delajte novih lukenj. Postajo je
treba priviti na tla z uporabo obstojecih luken;.

3. POLAGANJE ZADRZEVALNEGA KABLA

Z omejitvenim kablom se razmejuje delovno obmodje in vodi robota nazaj
do polnilne postaje.

POZOR! Ce tudi va$ sosed uporablja robotsko kosilnico, naj bo razdalja
med omejitvenimi kabli obeh robotov vsaj 1 m.

NACRTOVANJE POLOZAJA ZADRZEVALNEGA KABLA

Preden polozite omejitveni kabel, se sprehodite po dologeni meji in
odstranite vse nepotrebne predmete, kot so kamni.

POZOR! Dolzina omejitvenega kabla ne sme presegati 200 metrov.
OPOZORILO! Robot ne sme voziti po gramozu ali podobnih materialih, ki
bi lahko poskodovali rezila.

POLAGANJE ZADRZEVALNEGA KABLA SLIKA C

Pri polaganju zadrZevalnega kabla okoli delovnega obmocja in ovir

upostevajte spodnja navodila. Za pravilno poloZitev omejitvenega kabla

uporabite merilnik, ki je prilozen kompletu.

POZOR! Kabel za zadrZevanje se napaja z zelo nizko napetostjo in je

varen za ljudi in hi$ne ljubljencke.

POZOR! Zactnite s priklju¢kom "-" na zadniji strani polnilne postaje Slika

B6, potegnite ga pod postajo (in pustite 10 cm rezerve) in poloZite kabel

okoli trate v smeri urinega kazalca v nasprotni smeri in koncajte s

priklju¢kom "+" na zadniji strani polnilne postaje (pustite 10 cm rezerve).

Prepricajte se, da se kabel pri prikljuckih "+" in "-" dotika kovine Slika B6

ne pozabite odrezati odve¢nega omejitvenega kabla.

e Med omejitvenim kablom in polnilno postajo pustite vsaj 2 m
praznega prostora. Kabel v tem delu se uporablja za pripeljavo
robota do prikljuéne postaje.

e Med zadrZevalnim kablom in robom trate naj bo 30 cm prostora
Slika C2; Slika C3.

e Omejevalni kabel pritrdite na tla s prilozenimi ¢epi Slika G5.
Omejevalni kabel mora biti raven in rahlo zategnjen. Koli¢ine morajo
biti razporejene na vsakih 1 m (to se lahko spremeni glede na obliko
trate) Slika C4. Kabla ne zakopljite globlje kot 2 cm, da ne oslabite
signala.

« Kabel razporedite tako, da so koti vecji od 90° Slika C5. Na tak$nih
obmodgjih polozite omejitveni kabel v blagih krivuljah, kar bo robotu
precej olaj$alo gibanje po obmodju, ki ga je treba pokositi.

o Ce so na trati cvetli¢ne gredice, ribniki ali drevesa, jih obkrozite z
zankami zadrzevalnega kabla Slika C4.
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e Ohranite min. 30 cm razdalje med zadrZevalnim kablom in robovi
ovir.

POZOR! Na poti v zanko in iz nje se omejitvena kabla ne smeta krizati

Slika C4.

« Na delovnem obmogju kosilnice pustite ozek prostor. Zagotovite, da
je razdalja med vzporedno potekajo¢imi omejevalnimi kabli vec¢ja od
im.

POZOR! Prepri¢ajte se, da je priklopna postaja znotraj zanke, ki oznacuje
obmocje kosnje. (zunaj / znotraj) Slika B2

4. NAMESTITEV POLNILNE POSTAJE

Prikljucite napajanje

. Vi€ vstavite v stensko vti¢nico 110-240 V.

. Preverite stanje lu¢i LED na polnilni postaji Slika B1:
Trajna zelena lu¢: povezava je vzpostavljena (robot se ne polni ali
je popolnoma napolnjen)
Prekinjena zelena lu¢: robot se polni.
Prekinjena rdefa Iu¢: najpogostejSa
zadrzevalnega kabla".

e Lu¢ je ugasnjena: najpogostejSa napaka je "Ni napajanja 100-240

V" ali "Ni povezave z virom napajanja”.
DELOVANJE / NASTAVITVE

Prvi zagon robota za ko$njo

* Ob prvem zagonu robota postavite napravo na priklopno postajo tako,
da sta polnilna prikljucka na postaiji fig. B3 ne pridejo v stik s polnilnimi
prikljucki na robotu za ko$njo obr. A10.

e Ob prvem zagonu robota za ko3njo iz telefonske aplikacije je treba
posodobiti vdelano programsko opremo. Nacin izvedbe je opisan v
nadaljevanju v poglavju Posodobitev programske opreme.

N =

napaka je "odklop

e POZOR! Med prvo povezavo morata biti telefon in robot v dosegu

omreZja Wi-fi.
POSODOBITEV VDELANE PROGRAMSKE OPREME PRED
UPORABO ROBOTA.

Posodobitev je treba izvesti na naslednji nacin.

1. Postavite robota v zanko, vendar zunaj polnilne postaje.

2. Preklopite stikalo na sliki A4 v polozaj 1.

3. Pritisnite in drzite stikalo Slika D5

4. Zagon aplikacije, skeniranje kode QR

5. Povezite aplikacijo z robotom

6. Razsirite nastavitve programske opreme s pritiskom na ikono v
zgornjem desnem kotu zaslona.

7. Izberite moznost: Posodobitev vdelane programske opreme.

8. Nato sledite navodilom na zaslonu.

Ko je programska oprema namescena, je naprava pripravljena za
delovanje.

POZOR!

* Na zaslonu je prikazano, ali je robot v obmocju Wi-fi ali Bluetooth.
e Povezava z omrezjem je oznafena z utripajoco ikono za vrsto

povezave. Po vzpostavitvi povezave ikona preneha utripati.

* Robota lahko poveZete samo z enim telefonom.
o Ce je treba prikljugiti drugega (istega robota za kosnjo), je treba prvega

odstraniti iz aplikacije. V aplikaciji iOS tudi iz nastavitev Bluetooth.

NASTAVITEV VISINE KOSNJE:

Pred prvo ko$njo nastavite visino ko$nje na 60 mm in jo nato spremenite

na Zeleno vi$ino, ko je celotna trata razmeroma ravna.

o Ce Zelite povegati vi§ino kodnje, obrnite gumb na sliki A2 v smeri
urinega kazalca.

o Ce zelite zmanjsati vigino kosnje, obrnite gumb na sliki A2 v levo.

o Visino ko$nje lahko nastavite od 20 mm (MIN) do 60 mm (MAX).

POZOR! Pogonski motor bobna mehanizma za ko$njo Slika A7 se vklopi

priblizno 10 sekund po tem, ko zapusti podlago in za¢ne delovati.

VKLOP/IZKLOP
1. Stikalo na sliki A4 nastavite v polozaj "O", da izklopite napajanije.
2. Stikalo na sliki A4 nastavite v polozaj "I", da vklopite napajanje.

AKTIVIRANJE ROBOTA IN PROGRAMIRANJE DELOVNEGA CASA
V ROCNEM NACINU

1. Pritisnite in drzite gumb za vklop Slika D5, da zaZenete robota.
Opomba: med zagonom robota ne tresite, da se izognete napaki pri
zagonu. Ce se robot ne zazene pravilno (vse lugi neprekinjeno svetijo), ga
ponovno zaZenite.

2. Vnesite geslo tako, da dvakrat pritisnete gumb Slika D6, nato dvakrat
gumb Slika D7 in enkrat gumb Slika D8 (geslo je programirano v tovarni).



3. Programiranje ¢asa delovanja (vkljuéno s ¢asom kosnje in ¢asom

polnjenja):

- Pritisnite sliko D6, da nastavite ¢as delovanja. Ena prizgana lucka

pomeni 2 uri, najdalj$i ¢as delovanja je 8 ur in 4 lu¢ke na sliki D4. Za

potrditev in zagon robota pritisnite gumb na sliki D8.

POZOR! Ko je ¢as delovanja nastavljen, si robot zapomni nastavitve in

zadne kositi vsak dan ob programiranem ¢asu. Cas ko$nje bo potekal v

skladu z vnesenimi nastavitvami.

e Programirani ¢as delovanja robota od 2 do 8 ur je ¢as kosnje, vkljuéno
s ¢asom polnjenja.

« Cas delovanja in polnjenja se razlikuje glede na uporablieno baterijo.

Ce Zelite spremeniti &as delovanja, ponovno izvedite korake 2-3.

CASOVNO PROGRAMIRANJE V SAMODEJNEM NACINU, 7-DNEVNI

URNIK, JE NA VOLJO PREK NASTAVITEV V APLIKACIJI.

e Po zaustavitvi v sili je treba robota najprej odkleniti po zgornjem koraku

2. Ko je robot odklenjen, ga lahko s pritiskom na gumbe posljemo nazaj

na postajo: Slika D7, nato pa potrdite z gumbom Slika D8, da vrnete

kosilnico na polnilno postajo.

S pritiskom na gumb za ustavitev v sili STOP iz aplikacije izbriSete cikel

roénega in samodejnega nacina delovanja, ¢e je bil aktiviran na ta

nacin. Da bi robot po zaustavitvi v sili ponovno zacel delovati, ga je
treba vrniti na polnilno postajo in ponovno nastaviti urnik roénega dela.

V primeru samodejnega urnika izvedite enako dejanje v urniku

aplikacije in potrdite njegove nastavitve.

POZOR! Programiranega ¢asa zagona v samodejnem urniku ne smete

obravnavati kot zelo natan¢nega. Naprava se lahko zaZene do nekaj

minut po nastavljenem ¢asu.

Z aktiviranjem ro€nega nacina izbriSete urnik, programiran v aplikaciji,

in obratno.

* Vrocnem nacinu se obrezovanje robov opravi samodejno vsakih nekaj
ciklov koSnje. Gre za kosnjo trave blizu kabla, ki dolo¢a delovno
obmocje. POZOR! Paziti je treba, da je kabel pravilno pritrjen, da ne bi
bil izpostavljen nakljuénemu rezanju.

* Ko naprava zazna zacetek dezja, se robot za kosnjo vrne na priklopno
postajo.

o Ce robot med delom naleti na oviro, se od nje odbije in nadaljuje delo.

LUCKA STANJA POLNJENJA V POLNILNI POSTAJI:
Neprekinjena zelena lu¢ - baterija je popolnoma napolnjena.
Prekinjena zelena Iu¢ - poinjenje.

ZUNAJ POLNILNE POSTAJE:

Neprekinjena zelena lu¢ - baterija >=20 %

Prekinjena zelena lu¢ - baterija <20 %

POZOR! Robot samodejno prekine delo in se vrne na polnilno postajo,
&e raven napolnjenosti baterije pade pod 20 %.

LUC ZA NAPAKE:

Neprekinjena zelena Iu¢ - posodobite sistem. PoveZite se z aplikacijo, da
izvedete posodobitev.

Prekinjena zelena lu¢ - poteka posodabljanje sistema.

Prekinjena rdec¢a lu¢ - sporocilo o napaki 1 do 5, ponovno zaZenite robota.
Neprekinjena rdeca lu¢ - sporocilo o napaki od 6 do 12, pritisnite "STOP"
ali "OK" za izbris.

INDIKATOR OMEJITVENEGA KABLA:
Neprekinjena zelena lu¢ - signal je pravilen
Neprekinjena rdeca lu¢ - ni signala

Kontrole Slika D4:

Prekinjena svetloba - blokiran robot.

Neprekinjena svetloba - robot je odklenjen.

Lucka 1 sveti zeleno: 2 uri delovnega ¢asa.

Lugi 1 in 2 svetijo zeleno: Cas delovanja 4 ure.
Lugke 1, 2 in 3 svetijo zeleno: Cas delovanja je 6 ur.
Lucke 1, 2, 3 in 4 svetijo zeleno: Cas delovanja 8 ur.

PROGRAMSKA OPREMA ZA KRMILJENJE ROBOTA ZA KOSNJO
Prenos |0S:

https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Prenos za Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

Navodila za program lahko prenesete s spletne strani:
https:/bit.ly/30BB6Gm

ZAUSTAVITEV ROBOTA V SILI
Pritisnite gumb "STOP" Slika Al, da ustavite robota, pritisnite in drzite
gumb za vklop, da izklopite robota.

PREMIKANJE ROBOTA
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Pod robotom je name$cen dvizni ro¢aj Slika A10 za enostavno

upravljanje z eno roko.

VZDRZEVANJE IN SKLADISCENJE

e Pred ¢iS¢enjem in vzdrZzevanjem robota vedno izklopite.

e Pred CciS€enjem in vzdrzevanjem polnilne postaje odklopite
napajanje.

e Pri menjavi rezil in CiS¢enju spodnje strani robota vedno nosite
debele zascitne rokavice.

* Redno preverjajte zategnjenost vijakov in matic. PoSkodovane dele
je treba zaradi varnosti popraviti ali zamenjati.

* Redno preverjajte, ali se rezila lahko prosto vrtijo.

POZOR! Ko robota obrnete na glavo, ga polozite na trato ali mehko

povrsino, da ne poskodujete ali opraskate pokrova.

CISCENJE

OPOZORILO! Preden zac¢nete s ¢is¢enjem, izklopite napajanje s stikalom

Slika A4.

e Sprednji del robota operite z nizkotlacnim cistilom in mehko krtaco
ali krpo.

e S trdo krtaco odstranite poko$eno travo in ostanke z rezil, koles in
drugih delov na spodnji strani robota.

* Redno preverjajte, ali na kolesih ni blata ali pokoSene trave, in jih
ocistite s krtaco.

POZOR! Redno odstranjujte rastlinske ostanke s spodnje strani
robota, da se izognete zmanj$anju produktivnosti.

ZAMENJAVA REZILA

OPOZORILO! Naijprej izklopite glavno stikalo in si nadenite zascitne

rokavice.

OPOZORILO! Uporabljajte samo oznacena originalna rezila, ki jih je

odobril proizvajalec.

e Vse tri lopatice in njihove vijake je treba zamenjati v enem postopku
zamenjave Slika A6.

* Vijake je treba odviti in zategniti z izvijacem.

* Preverite, ali se nova rezila lahko prosto vrtijo.

RESEVANJE PROBLEMOV

Spodnja tabela vsebuje navodila za lazje diagnosticiranje tezav.

Ce je mogode, napravo popravite sami. Ce teZave ni mogode odpraviti, se

obrnite na pooblas¢enega prodajalca ali servisni center.

OPOZORILO! Sprejeti je treba zas¢itne ukrepe.

polnilno postajo

Zascitni kabel ni
pravilno nameséen

Problem Moizni vzroki Resitve

Na polnilni Prekinitev Poiscite okvarjeni del
postaji utripa zadrzevalnega kabla

rdeca lutka kabla in ga popravite.
Robot ima Polnilna postaja ni

tezave pri pravilno namescena Glejte poglavie
priklopu na "Priprava na delo".

Nobenega
signala iz
zadrzevalnega

Ni napajanja

Preverite vir napajanja

Omejevalni kabel je
bil prikljuc¢en v
obratni smeri

Zamenjajte prikljucka
i

Omejevalni kabel ni
prikljuéen na
polnilno postajo

Preverite, ali je
pritrdilni kabel pravilno
namescen.

povezan s polnilno

postajo
kabla Prekinitev Preverite vse do
zadrZevalnega konca,
kabla da kabel ni bil
prekinjen.

Omejevanje krizanja
kablov na poti v
zanko in iz nje

Preverite, ali je
omejevalni kabel
pravilno namescen.

Robot gre ez

Omejevalni kabel je

Zamenjajte prikljucka

mejo bil prikljucen v "+in "

obratni smeri
Robot vibrira ali Poskodovano ali P tei it
povzroca manjkajoce rezilo __re;(/en € In popravite
nenavadne Disk rezila je vualI e za pritrditev
zvoke. zrahljan. rezia



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

[ [ Zamenjajte rezilo

Hitrost vrtenja 3100 vrtljajev na

KOMPLET VSEBUJE:
Robot za ko$njo 1 kos.
Prikljuéna in polnilna postaja 1 kos.
Napaijalnik in podalj$ek 1 kos.
Kabel za razmejitev delovnega obmocja 100m
Cepi za pritrditev kabla 100 kosov.
Pritrdilni ¢epi za priklopno postajo 6 kosov.
Rezila za rezanje 3 kosi.
Kabelski prikljucki 2 kosa.
Sestkotni kljug 1 kos.
SPECIFIKACIJE
Robot za koSnjo 04-621
Parameter Vrednost
Napajalna napetost: 18vDC
Najvedja nazivha mo¢ motorja za 50 W
ko$njo:
Najvecdja nazivna mo¢ motorja z 20W
lastnim pogonom:
Stopnja zas¢ite IP za polnilno postajo IPX4
Stopnja za&¢ite IP za robota IPX5
Stopnja za$¢ite IP za polnilni adapter IP 65
Zascitni razred za robota 1]
Za&¢itni razred za polnilno postajo 1l
Sirina kodnje: 180 mm
Nastavitev viSine rezanja v obmocju 20 mm - 60 mm
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minuto
Koda Opis Resitev Teza 10,2 kg
napake Leto izdelave 2024
Napaka pri Postavite robota na ravno
Eo1 Slika iniciF;Iizac‘i)ji i POVISino in ga ponovno PODATKI O HRUPU IN VIBRACIJAH
< . zaZenite. Raven zvoénega tlaka Lpa = 56dB (A) K=
F1 ziroskopski 3dB(A)
senzor - = =
Na sprednjem delu kosilnice Izmerjena raven zvo¢ne moci Lwa = 67dB (A) K=
) Napaka nastavite trkalnik in torzijsko 3dB(A)
EO2 Slika senzorja za kolo ter preverite, ali sta - Lo -
F2 dviganje ali zaklenjena; postavite robota Informacije o hrupu in vibracijah
senzorja za trk na ravno povrsino in ga Raven hrupa, ki ga oddaja naprava, je opisana z: ravnijo oddajanega
_ gon?vnto zaierglte. zvoénega tlaka Lpa in ravnijo zvogne moéi Lwa , pri éemer K oznaduje
) Napaka pri pg\f'rglvr:oe”r]ogao Sorr‘g\;%no merilno negotovost. Vibracije, ki jih oddaja naprava, so opisane s
E03F%|lka inicializaciji ZaZenite. Cé se tezava pospeskom vibracij an , kjer K oznaguje merilno negotovost.
mUthJﬁ} za nadaljuje, se obrnite na Vrednosti, izmerjene v tem prirocniku z navodili, tj. raven oddajanega
koanO sluzb%z.e;(pomoc zvoénega tlaka Lpa , raven zvoéne moci Lwa in pospesek vibracij an , so
EO04 Slika pri ?Eglm uporabnikom. bile izmerjene v skladu s standardom EN 62841-1:2015+A11. Podana
F4 nagala Inika raven vibracij an se lahko uporabi za primerjavo naprav in za predhodno
EO5 Slika ‘Nepravilna, oceno izpostavljenosti vibracijam.
F5 hitrost motorja Navedena raven vibracij je reprezentativna le za osnovne nacine
za kosnjo Posiaviie Tobot uporabe naprave. Ce se naprava uporablja za druge namene ali z
E06 Slika Opozorilo o pg\frglvr:oe B o2 OP ali drugimi delovnimi orodiji, se lahko raven vibracij razlikuje. Neustrezno
F6 nagibu OK, da preklicete alarm. ali redqu vzdrig\llarr:{'(e naprave pgvzrotéa IAvi§je tra\'/gi v!!:)racij. Zglo:aj
: . Postavite robota na ravno navedeni vzroki lahko povecajo izpostavljenost vibracijam v celotni
E07 Slika ng\fi%g'l% za povraino. Pritisnite STOP ali sivljenjski dobi.
Sg(stga t%r?ggg?;en??;mno Za natanéno doloéitev izpostavljenosti vibracijam je treba
povr3|vn|0| ga ponovng upostevati obdobja, ko je naprava "vklopljena" in “izklopljena",
E08 Slika Napaka kanala | zaZenite. Ce se tezava razen obdobij, ko se uporablija za delovanje. Celotna
F8 ADC nadaljuje, se obrnite na izpostavljenost vibracijam je lahko veliko manjSa, ¢e so vsi
3'”5&%%1&%’“00 dejavniki natanéno ocenjeni.
uGrl)eJte zglornjo fabelo: Za zalCito operaterja pred vibracijami uporabite dodatne varnostne
tezava - ni signala iz ukrepe, npr. redno_ vzdrievar_]je naprave in dglovr_\_ih orodij, ustrezne
zadrzevalnega kabla. kPo temperaturne pogoje za roke in ustrezno organizacijo dela.
vrsti preverite vse tocke,
£09 Sik N i nato %3 robota p}gs'av"te na PODATKI O HRUPU IN VIBRACIJAH
ika epravilen ravno povrsino. Pritisnite
F9 signal STOP ali OK, da preklicete VARSTVO OKOLJA
alarm. Ppnovno zazenite " [Elektricne opreme ne smete odlagati skupaj z gospodinjskimi odpadki,
robota. Ce se tezava ne (Odstranite jo v ustreznih obratih. Informacije o odstranjevanju dobite pri
odpravi, se obrnite na prodajalcu izdelka ali pri lokalnih organih. Odpadna elektricna in|
sluZbo za pomoc lelektronska oprema (OEEO) vsebuje snovi, ki niso nevtralne za naravno|
gpozab_rglkorg @ lokolje. Nerecklirana OEEO predstavlja potencialno nevarnost za okolje in|
ostavite robota naravno dravie fjudi.
povrsino. Pritisnite STOP ali - - —
. OK, da preklicete alarm. Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spétka komandytowa s
E010 Slik Robotsk: P i i evani i
ka obotska Pono\/no zazenite robota. sedezem v Var$avi, ul. Pograniczna 2/4 (v nadaljevanju: "Skupina Topex") obvesca, da
F10 marmelada
Ce se tezava nadaljuje, se so vse avtorske pravice na vsebini tega priro¢nika (v nadaljevanju: "Priroénik"), med
obrnite na sluzbo za pomo¢ drugim na besedilu, objavljenih fotografijah, diagramih, risbah in njegovi sestavi, izkljuéno
. uporabnikom. v lasti Skupine Topex in so predmet pravnega varstva v skladu z Zakonom z dne 4.
. Nepravilna februarja 1994 o avtorski in sorodnih pravicah (tj. Uradni list U. 2006 &t. 90, totka 631 s
EOl'::LS_l'ka h'ﬁrOSt.levega P . b spremembami). Kopiranje, obdelava, objava, spreminjanje celotnega priroénika in
oracnega Ponovno zazenite robota. njegovih posameznih elementov v komercialne namene brez pisnega soglasja skupine
motorja Ce se tezava nadaljuje, se T G e st edano in lahk & civino in k 0 o "
Nepravilna Obrnlte na Sluibo za pOmO(': opex Group Je strogo prepoveaano In lanko povzroCi CIVIINO IN Kazensko odgovornost.
E012 Slika hitrost uporabnikom.
F12 pravice Izjava ES o skladnosti
koraéni motor Proizvajalec: Proizvajalec: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul.

Pograniczna 2/4 02-285 VarSava

Izdelek: E+ robot za ko$njo

Model: 04-621

Trgovsko ime: NEO TOOLS

Serijska Stevilka: 00001 + 99999

Za to izjavo o skladnosti je odgovoren izkljuéno proizvajalec.

Opisani izdelek je skladen z naslednjimi dokumenti:

Direktiva o strojih 2006/42/ES

Direktiva RED 2014/53/EU

Direktiva RoHS 2011/65/EU, kakor je bila spremenjena z Direktivo
2015/863/EU

In izpolnjuje zahteve standardov:
EN 60335-1:2012/A15:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Ta izjava se nanaSa samo na stroj, kot je bil dan na trg, in ne vklju€uje
sestavnih delov.

ki jih je dodal konéni uporabnik, ali dejanja, ki jih je izvedel pozneje.

Ime in naslov osebe s stalnim prebivaliSéem v EU, pooblascene za
pripravo tehni¢ne dokumentacije:

Podpisano v imenu:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
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Pawet Kowalski
TOPEX GROUP pooblaséenec za kakovost
Var$ava, 2023-09-11

1zjava EU o skladnosti

Proizvajalec: Proizvajalec: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul.
Pograniczna 2/4 02-285 Var$ava

I1zdelek: Polnilna postaja

Model: K145455

Trgovsko ime: NEO TOOLS

Serijska Stevilka: 00001 + 99999

Za to izjavo o skladnosti je odgovoren izklju¢no proizvajalec.
Opisani izdelek je skladen z naslednjimi dokumenti:

Direktiva RED 2014/53/EU

Direktiva RoHS 2011/65/EU, kakor je bila spremenjena z Direktivo
2015/863/EU

In izpolnjuje zahteve standardov:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018

Ta izjava se nanas$a izkljuéno na stroj, kot je bil uveden v

in ne vkljucuje komponent, ki jih je dodal konéni uporabnik ali
njegove nadaljnje dejavnosti.

Ime in naslov rezidenta EU, ki je pooblas¢en za

pripraviti tehniéno dokumentacijo:

Podpisano v imenu:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 VarSava

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP pooblaséenec za kakovost
Var$ava, 2023-11-09
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VERTIMO (NAUDOTOJO) VADOVAS
PJOVIMO ROBOTAS 04-621
DEMESIO! PRIES PRADEDAMI DIRBTI SU ELEKTRINIAIS
JRANKIAIS, ATIDZIAI PERSKAITYKITE SIA  NAUDOJIMO
INSTRUKCIJA IR ISSAUGOKITE JA ATEITYJE.

ISSAMIOS SAUGOS TAISYKLES

PJOVIMO ROBOTY SAUGOS INSTRUKCIJOS
Pjovimo roboto praktinio naudojimo sauga

REKOMENDACIJOS

AtidZiai perskaitykite naudojimo instrukcijg. Susipazinkite su valdymo
sistemomis ir teisingu prietaiso veikimu.

Neleiskite, kad prietaisu naudotysi vaikai arba asmenys, kurie neperskaité
naudojimo instrukcijos. Nacionaliniuose teisés aktuose gali bati nurodytas
minimalus operatoriaus amzius.

Nenaudokite roboto, jei $alia yra kity Zmoniy, ypac vaiky ar gyvany.
Atminkite, kad uz nelaimingus atsitikimus ar pavojy kitiems Zmonéms ar
aplinkai atsako operatorius arba naudotojas.

PARUOSIMAS

* Prie§ pjaudami kiekvieng kartg patikrinkite, ar visos roboto dalys
veikia tinkamai.

e Kad rezultatai baty geriausi, rekomenduojama pjauti be lietaus.
Pjaunant per liety Zolé gali prilipti prie roboto, kuris dél to gali
paslysti.

e NEGALIMA pjauti esant blogoms oro sglygoms, pvz., lyjant stipriam
lietui, perkanijai ar sningant.

e Periodiskai apzidrékite nuSienautg plotg ir pasalinkite akmenis,
Siuksles, laidus, kaulus ir kitas klidtis. Ribota garantija netaikoma
Zalai, atsiradusiai dél ant vejos palikty daikty.

* Kad iSvengtuméte Zalos, nepjaukite ar¢iau kaip 1 m atstumu nuo
purkstuvy galvuciy.

DEMESIO! Roboto ir purkstuvy NEGALIMA jjungti vienu metu.

Robotg reikia uzprogramuoti taip, kad jis veikty kitu laiku nei purkstuvai.
NIEKADA neleiskite vaikams liesti maitinimo $altinio, jkrovimo stotelés,
ypa¢ kontakty, peiliy, akumuliatoriaus skyriaus ar bet kokiy daliy, kuriose
yra tarpy, pvz., ratuky.

OPERACIA

e Saugokités besisukanéiy menciy! NEDEKITE ranky ar kojy po
besisukanciais peiliais.

e Saugokités ant vejos pjaunant iSmetyty daikty! Kai robotas jjungtas,
laikykités saugaus atstumo.

* Nepalikite prietaiso be priezidros, jei Zzinoma, kad netoliese yra
gyviny, vaiky ar pasaliniy Zmoniy.

* |Slaikykite saugig padét]. ISlaikykite pusiausvyrg ir stabilig padétj
ikalnése. Valdant robotg ar jo periferinius jrenginius, leidziama
vaikscioti, bet ne bégti.

* Perskaitykite instrukcijas, kada, kur ir kaip patikrinti, ar robotas ir jo
periferiniai jrenginiai, kabeliai ir prailgintuvai néra pazeisti ar
susidévéje, ir pataisyti robotg. Savaranki$kai modifikuoti, taisyti
negalima - rizikuojate prarasti garantijg.

« Neprisijunkite ir nelieskite pazeisto maitinimo kabelio, kol jis néra
atjungtas nuo maitinimo $altinio, nes kyla pavojus prisiliesti prie
jtampa turin€iy komponenty.

e Robotg ir (arba) perifering jrangg prijunkite tik prie maitinimo
grandiniy, apsaugoty liekamosios srovés jungikliu, kurio i§jungimo
srové yra ne didesné kaip 30 mA.

e Jei robotas skleidzia nejprastg garsg arba pastebima nejprasta
vibracija, arba signalizuoja apie pavojy, nedelsdami paspauskite
STOP mygtuka.

o NEPRIKLAUSOMA liesti pavojingy judanciy daliy pries$ iSjungiant
roboto maitinima.

e UZDRAUSTA liesti pavojingas dalis, kol jos visi$kai nesustojo.

o Dirbdami su robotu visada avékite tvirtg avalyng ir mavékite ilgas
kelnes.

* Nutraukite maitinimo $altinj: Prie§ uzrakindami robotg.

e Prie§ bandyma, valyma ar techning priezidra.

PIKTOGRAMOS IR |SPEJIMAI

AR
®)|®) & |¥
O ]| s

1. Perskaitykite naudojimo instrukcijg ir laikykités jspéjimy bei saugos
reikalavimy!

2. Prie$ valydami ar atlikdami technine priezidra, atjunkite nuo
maitinimo $altinio

Nekiskite ranky ar kojy po pjovimo mechanizmo apsauga.
Besisukangcios dalys - galimybé susizeisti

Laikykités saugaus atstumo nuo pjovimo roboto
Saugokités galimybés susizZeisti dél liety daikty
Apsaugokite nuo lietaus

Laikykite vaikams nepasiekiamoje vietoje.

Nevaziuokite ant roboto

10. Galimas pirsty netekimas, bikite atsargas

11. DidZiausias zemés nuolydis 14°/25 %.

12. Apsaugokite rankas darbo pirstinémis

13. Déveékite apsauginius drabuzius

14. Dévékite apsauging avalyne

15. NeiSmeskite kartu su buitinémis atliekomis

16. Atrankinis atlieky surinkimas

17. Apsaugos laipsnis

©CONOO AW

DEMESIO! §j prietaisa gali naudoti vyresni nei 8 mety vaikai ir riboty
fiziniy bei protiniy gebéjimy asmenys, taip pat asmenys, neturintys
pakankamai ziniy ar patirties, jei jie yra priziGrimi arba tinkamai
instruktuojami, kaip saugiai naudotis prietaisu, kad Zzinoty apie



galima rizika. Su Siuo prietaisu neturéty Zzaisti vaikai. Vaikams
draudziama be priezitros valyti ar atlikti prietaiso priezitros darbus.
GRAFINIY ELEMENTY APRASYMAS

Toliau pateikiama prietaiso sudedamujy daliy numeracija
pavaizduoti Sio vadovo grafiniuose puslapiuose.

Pavadinimas Aprasymas
A pav.
1 Avarinis stabdymas
2 Pjovimo aukscio reguliatorius
3 Sienapjoveés valdymo skydelis
4 Vejapjovés maitinimo jungiklis
5 Varomieji ratai
6 Pjovimo peiliai
7 Pjovimo mechanizmo bignas
8 Sukamieji ratai
9 Nesiojimo rankena
10 |krovimo jungtys
11 Akumuliatoriaus skyriaus dangtelis
Pavadinimas Aprasymas
B pav.
1 Dokavimo stoties valdymo skydelis
2 Skylés doko stodiai pritvirtinti
3 |krovimo jungtys
4 Prisijungimo stotis
5 Dokavimo stoties apsauga
6 Maitinimo kabelio jungtys darbo zonai pazyméti
7 Kabeliy angos darbo zonai ir maitinimo Saltiniui
Zyméti
8 Dokavimo stoties maitinimo lizdas
9 Zenklinimas teisingam kabeliy pravedimui
Pavadinimas Aprasymas
D pav.
1 |krovimo bisenos indikatoriaus lemputé
2 Signalo gedimo indikatorius
3 Apribojimo laido indikatorius
4 Darbo valandos / klaidos pranesimas, 1-4
lemputés
5 Maitinimo mygtukas
6 Maitinimo jungiklis
7 Prisijungimo mygtukas
8 Mygtukas "Patvirtinti"
Pavadinimas Aprasymas
H pav.
1 Varztai
2 Akumuliatoriaus ~ skyriaus dangtelis su
transportavimo rankena
3 Akumuliatoriaus skyrius
4 Akumuliatoriaus  lizdas ant kameros
dangtelio
5 |kraunamas akumuliatorius (nejtrauktas |
komplekta)
Pavadinimas Aprasymas
| pav.
1 Vejos
2 Siena
3 Prisijungimo stotis
4 Stoties atstumas nuo sienos
5 Pradiné Sienavimo plotg ribojancios linijos
atkarpa
6 Skyriaus ilgis
Pavadinimas Aprasymas
J pav.
la Kabelis, kad baty apribotas pjovimo plotas
Pradzia
1b Laidas, ribojantis pjovimo plotg Pabaiga
2 Tiekimo linija:
3 Prisijungimo stotis

* Gali bati skirtumy tarp grafikos ir faktinio gaminio
PASIRUOSIMAS DARBUI

AKUMULIATORIAUS MONTAVIMAS
« Apverskite pjovimo robotg taip, kad bty galima pasiekti apating roboto
dalj.
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* Vietoje jungiklio A4 pav. ir transportavimo rankenos A9 pav. yra
akumuliatoriaus skyriaus dangtelis H2 pav., pritvirtintas 4 varztais,
pazymétais rodyklémis H1 pav.

o Tada atsukite rodyklémis pazymétus varztus.

* Atsargiai nuimkite skyriaus dangtelj H2 pav., kad nenutrauktuméte ir

neatjungtuméte jungiklio laidy A4 pav. (jis pritvittintas prie
akumuliatoriaus skyriaus dangtelio).
e Tada apverskite dangtelj dangtelio apacioje pritvirtintas

akumuliatoriaus lizdas H4 pav.

o |kiskite ENERGY+ serijos akumuliatoriy j lizda.

o Apverskite dangtelj su pritvirtintu akumuliatoriumi ir jdékite jj j H3 pav.
esantj skyriy.

o Uzverzkite dangtj tvirtinancius varztus. Apverskite robotg dugnu zemyn,
prietaisas paruostas.

PJOVIMO ROBOTO DARBO APLINKA

Uztikrinkite, kad zonoje, kurioje dirba robotas, baty laikomasi toliau

nurodyty salygy:

o Zolés aukstis nevirsija 60 mm.

o DEMESIO! Jei Zolé ilgesné nei 60 mm, pirmiausia nupjaukite vejg
rankine Zoliapjove.

« Neéra akmeny, medzio gabaly, laidy, laidy, laidy, esanéiy po jtampa,
ar kity pasaliniy daikty.

« Sienavimo vieta yra lygi ir plokaéia, be grioviy ir trandéjy, o nuolydis

mazesnis nei 25 % (14°) C1 pav.

Diegimui reikalingi Sie jrankiai:

Guminis plaktukas (kai¢iams j Zeme jkalti tiesiant apsauginj kabelj)

Rinkinyje yra $eSiakampis raktas (jkrovimo stotelei tvirtinti)

Replés (skirtos darbo zong ribojanéiam kabeliui nukirpti)

1.BAZINES STOTIES JRENGIMAS

Pasirinkite tinkama vietg

|krovimo stotele reikia statyti tokioje vietoje C3 pav:

« Santykinai lygi ir lygi vejos dalis.

* Netoli vejos krasto.

o Salia sieninio kitukinio lizdo.

e 10 m ilgio ilgintuvg ir maitinimo $altinj padékite pavésyje, vésioje ir

sausoje vietoje.

Bent 2 m atstumu nuo jkrovimo stotelés neturi bati jokiy kliaéiy.

* Rekomenduojama, kad jkrovimo stotelé bty sausoje ir apsaugotoje
vietoje.

* Maitinimo $altinis turi bati 30 cm vir§ Zemés pavirSiaus.

2. JKROVIMO STOTIES TVIRTINIMAS

Pritvirtinkite jkrovimo stotele prie Zemés 6 tvirtinimo varztais (G1)

(naudodami SeSiakampj raktg G6).

DEMESIO! NESTOVEKITE ant jkrovimo stoties plokétés ir nevaikaciokite

ant jos.

DEMESIO! NEGALIMA daryti naujy skyliy jkrovimo stoties ploksteléje.

Stotj prie grindy reikia tvirtinti varztais, naudojant esamas skyles.

3. TRAMDOMOJO KABELIO TIESIMAS

Prilaikomasis kabelis naudojamas darbo zonai apibrézti ir nukreipti robotg

atgal j jkrovimo stotj.

DEMESIO! Jei jasy kaimynas taip pat naudoja robotg vejapjove, tarp

abiejy roboty tvirtinimo lyny turi bati bent 1 m atstumas.

SULAIKYMO TROSO PADETIES PLANAVIMAS

Prie§ tiesdami apsauginj kabelj, pasivaikSciokite palei nurodytg ribg ir

pasalinkite visus nereikalingus daiktus, pvz., akmenis.

DEMESIO! Apribojimo kabelio ilgis neturi virsyti 200 metry.

JSPEJIMAS! Robotas neturi vaZiuoti per Zvyrg ar panasias medziagas,

kurios gali pazeisti peilius.

APRIBOJIMO TROSO TIESIMAS C PAV.

Laikykités toliau pateikty nurodymy, kad apsauginj kabelj nutiestuméte

aplink darbo zong ir klidtis. Norédami teisingai nutiesti apsauginj kabelj,

naudokite rinkinyje esantj matuoklj.

DEMESIO! Sulaikymo laidas maitinamas labai Zema jtampa, todél yra

saugus Zmonéms ir naminiams gyvinams.

DEMESIO! Pradékite nuo "-" jungties, esanios jkrovimo stoties gale B6

pav., iStraukite ja po stotimi (ir palikite 10 cm atsarga) ir tieskite kabelj

aplink vejg prie$ laikrodZio rodykle, baigdami nuo "+" jungties, esancios

ikrovimo stoties gale (palikite 10 cm atsarga). |sitikinkite, kad kabelis

lieCiasi su metalu ties "+" ir "-" jungtimis B6 pav. nepamirskite nukirpti

suvarzymo kabelio pertekliaus.

o Palikite bent 2 m tuscig erdve tarp suvarZzymo kabelio ir jkrovimo
stoties. Siame skyriuje esantis kabelis naudojamas robotui atvesti j
ikrovimo stot;.



« ISlaikykite 30 cm tarpg tarp tvirtinimo lyno ir vejos krasto C2 pav.;
C3 pav.

e Pritvirtinkite tvirtinimo trosg prie Zemés pateiktais kai$ciais G5 pav.
Apribojimo trosas turi bati tiesus ir Siek tiek jtemptas. Kaisciai turéty
bati iSdéstyti kas 1 m (8 atstumg galima keisti, atsizvelgiant j vejos
formg) C4 pav. Kad nesusilpnéty signalas, nejkaskite kabelio giliau
nei 2 cm.

e Trosg iSdéstykite taip, kad kampai baty didesni nei 90° C5 pav.
Tokiose vietovése sulaikomajj kabelj klokite Svelniomis kreivémis -
taip robotui bus daug lengviau judéti po Sienaujama plota.

e Jei vejoje yra gélyny, tvenkiniy ar medziy, apjuoskite juos
apsauginio troso kilpomis C4 pav.

o |Slaikyti min. 30 cm atstumas tarp tvirtinimo lyno ir kli¢iy krasty.

DEMESIO! Kelyje j kilpa ir i$ kilpos tvirtinimo trosai neturi kirsti vienas kito

C4 pav.

« Palikite siaurg erdve Sienapjovés darbo zonoje. |sitikinkite, kad
atstumas tarp lygiagreciai einanciy ribojanciy laidy yra didesnis nei
im.

DEMESIO! |sitikinkite, kad prijungimo stotelé yra Sienavimo zong

Zzymingios kilpos viduje. (iSoré / vidus) B2 pav.

4. ]JKROVIMO STOTELES JRENGIMAS

Prijunkite maitinimo $altinj

1. Jkiskite maitinimo kistuka j 110-240 V sieninj lizdg.

. Patikrinkite jkrovimo stotelés LED lempuciy biseng B1 pav:

Zalia $viesa: rySys uzmegztas (robotas nejkrautas arba visiskai

ikrautas)

Pertraukiama Zalia Sviesa: robotas jkraunamas.

Pertraukiama raudona lemputé: daZniausiai pasitaikanti klaida yra

“atjungtas tvirtinimo kabelis".

Sviesa dega: dazniausiai pasitaikantis gedimas yra "Néra 100-240

V maitinimo $altinio" arba "Néra rysio su maitinimo Saltiniu”.
VEIKIMAS / NUSTATYMAI

Pirmasis pjovimo roboto paleidimas

Pirma kartg paleisdami robotg, padékite prietaisg ant prijungimo stoties

taip, kad stoties jkrovimo jungtys fig. B3 nesiliesty su pjovimo roboto

ikrovimo jungtimis pav. A10.

Kai pjovimo robotas pirma kartg paleidziamas i$ telefono programélés,

reikia atnaujinti programing jrangg. Jgyvendinimo bidas aprasytas

toliau, dalyje "Programinés jrangos atnaujinimas”.

» DEMESIO! Pirmojo prisijungimo metu telefonas ir robotas turi bati "Wi-
fi* tinklo veikimo zonoje.

PRIES NAUDODAMI ROBOTA ATNAUJINKITE PROGRAMINE
|IRANGA.

Atnaujinima reikia atlikti taip.

1. |statykite robotg j kilpa, bet uz jkrovimo stoties riby.

2. A4 pav. esantj jungiklj perjunkite j 1 padétj.

3. Paspauskite ir palaikykite jungiklj D5 pav.

4. Paleiskite programg, nuskaitykite QR koda

5. Programos prijungimas prie roboto

6. ISpléskite programinés jrangos nustatymus paspausdami piktogramag
ekrano virSutiniame deSiniajame kampe.

7. Pasirinkite parinktj: Programinés jrangos atnaujinimas.

8. Tada vykdykite ekrane rodomus nurodymus.

|diegus prog ing jranga, prietai yra paruostas darbui.

DEMESIO!

e Ekrane rodoma, ar robotas yra "Wi-fi", ar "Bluetooth” veikimo zonoje.

o Prisijungima prie tinklo rodo mirksinti rySio tipo piktograma. Prisijungus
piktograma nustoja mirkséti.

* Robotg galima susieti tik su vienu telefonu.

Jei reikia prijungti kitg (tg patj pjovimo robotg), pirmasis turi bati

pasalintas i§ programos. "iOS" programoje taip pat i§ "Bluetooth"

nustatymy.

PJOVIMO AUKSCIO REGULIAVIMAS:

Prie$ pirma pjovima nustatykite 60 mm pjovimo aukstj, o kai visa veja bus

gana lygi, pakeiskite jj j norimg aukstj.

e Norédami padidinti pjovimo aukstj, pasukite A2 pav. rankenéle
pagal laikrodZio rodykle.

* Norédami sumazinti pjovimo aukstj, pasukite A2 pav. rankenéle |
kaire.

» Pjovimo aukstj galima reguliuoti nuo 20 mm (MIN) iki 60 mm (MAX).

DEMESIO! Pjovimo mechanizmo bagno varantysis variklis A7 pav.

isijungia praéjus mazdaug 10 sekundziy nuo iSvaziavimo i§ pagrindo ir

pradeda veikti.

N
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JJUNGIMAS/ISJUNGIMAS

1. Nustatykite A4 pav. jungiklj j padétj "O", kad i§jungtuméte maitinimo

Saltinj.

2. Nustatykite A4 pav. jungiklj j "I' padétj, kad jjungtuméte maitinimo

Saltinj.

ROBOTO |JUNGIMAS IR DARBO LAIKO PROGRAMAVIMAS

RANKINIU REZIMU.

1. Paspauskite ir palaikykite jjungimo mygtukg D5 pav., kad paleistuméte

robotg. Pastaba: paleidimo metu roboto nesukratykite, kad iSvengtuméte

paleidimo klaidos. Jei robotas nejsijungia tinkamai (visos lemputés dega
nepertraukiamai), paleiskite jj i$ naujo.

2. |veskite slaptazodj du kartus paspausdami mygtuka D6 pav., tada du

kartus mygtukg D7 pav. ir vieng karta mygtukg D8 pav. (slaptazodis

uzprogramuotas gamykloje).

3. Uzprogramuokite veikimo laikg (jskaitant pjovimo ir jkrovimo laika):

- Paspauskite D6 pav., kad nustatytuméte darbo laikg. Viena uzsidegusi

lemputé reiSkia 2 valandas, maksimalus veikimo laikas yra 8 valandos, o

4 lemputés D4 pav. Paspauskite D8 pav. mygtuka, kad patvirtintuméte ir

paleistuméte robota.

DEMESIO! Nustagius darbo laika, robotas jsimins nustatymus ir kiekvieng

dieng pradés pjauti uzprogramuotu laiku. Pjovimo laikas bus toks, koks

ivestas pagal jvestus nustatymus.

* UzZprogramuota roboto veikimo trukmé nuo 2 iki 8 valandy yra pjovimo
laikas, jskaitant jkrovimo laikg.

* Veikimo ir jkrovimo laikas priklauso nuo naudojamo akumuliatoriaus.

Jei norite pakeisti darbo laikg, dar kartg atlikite 2-3 veiksmus.

LAIKO PROGRAMAVIMAS AUTOMATINIU REZIMU, 7 DIENY

TVARKARASTIS, PASIEKIAMAS PER PROGRAMELES

NUSTATYMUS.

e Avariniu budu sustabdZius robotg, pirmiausia jj reikia atrakinti atlikus 2
veiksma. Kai robotas atrakintas, galime jj siysti atgal j stotj spausdami
mygtukus: D7 pav., tada patvirtinkite D8 pav. mygtuku, kad vejapjové
baty grazinta j jkrovimo stotj.

e Paspaudus avarinio stabdymo mygtukg STOP, i§ programos
pasalinamas rankinio ir automatinio rezimo ciklas, jei jis buvo jjungtas
Siuo budu. Kad po avarinio sustabdymo robotas vél pradéty dirbti, jj
reikia grazinti j jkrovimo stotele ir vél nustatyti rankinio darbo grafika.
Automatinio grafiko atveju tg patj veiksma atlikite programos grafike ir
patvirtinkite jo nustatymus.

DEMESIO! Automatiniame tvarkarastyje uZprogramuoto paleidimo
laiko nereikéty laikyti labai tiksliu. Prietaisas gali jsijungti iki keliy
minuciy po nustatyto laiko.

e Jjungus rankinj rezimg iStrinamas programoje uZprogramuotas
tvarkarastis ir atvirkSciai.

* Rankiniu rezimu krasty apipjaustymas atliekamas automatiskai kas
kelis pjovimo ciklus. Zolé pjaunama prie darbo zong apibréZiangio
kabelio. DEMESIO! Bitina pasirtipinti, kad kabelis baty tinkamai
pritvirtintas, kad jis nebaty atsitiktinai nupjautas.

* Pjovimo robotas grj$ j prijungimo stotj, kai prietaisas nustatys lietaus
pradzig.

* Jei robotas dirbdamas susiduria su kliatimi, jis nuo jos atSoka ir tesia
darba.

JKROVIMO STOTELEJE ESANTI |JKROVIMO BUSENOS LEMPUTE:
Nepertraukiama Zalia Sviesa - akumuliatorius visiSkai jkrautas.
Pertraukiama Zalia lemputé - jkrovimas.

UZ ]KROVIMO STOTIES RIBY:

Nepertraukiama Zalia $viesa - akumuliatorius >=20%

Pertraukiama Zalia lemputé - akumuliatorius <20 %

DEMESIO! Robotas automatigkai nutraukia darbg ir grizta j jkrovimo
stotele, jei akumuliatoriaus jkrovos lygis nukrenta Zemiau 20 %.

KLAIDY LEMPUTE:

Nuolatiné Zalia $viesa - atnauijinkite sistema. Prisijunkite prie programos,
kad atliktuméte atnaujinima.

Pertraukiama Zalia lemputé - vyksta sistemos atnaujinimas.
Pertraukiama raudona lemputé - 1-5 klaidos pranesimas, paleiskite robotg
i§ naujo.

Nepertraukiama raudona lemputé - 6-12 klaidos pranesimas, paspauskite
"STOP" arba "OK", kad istrintuméte.

TVIRTINIMO KABELIO INDIKATORIUS:
Nepertraukiama Zalia $viesa - signalas teisingas
Nepertraukiama raudona lemputé - néra signalo
Valdikliai D4 pav:

Nepertraukiama $viesa - uzblokuotas robotas.



Nepertraukiama $viesa - robotas atrakintas.

1 lemputé $viecia Zaliai: 2 valandy darbo laikas.

1ir 2 lemputés Sviecia Zaliai: 4 valandy darbo laikas.

1, 2 ir 3 lemputés Sviecia Zaliai: 6 valandy darbo laikas.

1, 2, 3 ir 4 lemputés Sviecia Zaliai: 8 valandy darbo laikas.

PJOVIMO ROBOTO VALDYMO PROGRAMINE |JRANGA
Atsisiysti IOS:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Atsisiysti i$ "Android":
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Programos instrukcijas galite atsisiysti i$ Sios svetainés:

https://bit.ly/30BB6Gm

AVARINIS ROBOTO ISJUNGIMAS
Paspauskite mygtukg "STOP" Al pav., kad sustabdytuméte robota,
paspauskite ir palaikykite maitinimo mygtuka, kad robotas i$sijungty.

ROBOTO PERKELIMAS
Po robotu yra A10 pav. pavaizduota kélimo rankena, kuria lengva valdyti
viena ranka.

PRIEZIURA IR SAUGOJIMAS

* Prie$ valymg ir techning priezilrg visada iSjunkite robotg.

e Prie§ valydami ir prizidrédami jkrovimo stotj, atjunkite maitinimo
Saltinj.

* Keisdami peilius ir valydami roboto apacig visada mavékite storas
apsaugines pirstines.

* Reguliariai tikrinkite varzty ir verzliy priverzima. PazZeistos dalys turi
bati remontuojamos arba kei¢iamos dél saugumo sumetimy.

* Reguliariai tikrinkite, ar peiliai gali laisvai suktis.

DEMESIO! Kai apversite robotg aukstyn kojomis, padékite jj ant vejos

arba minksto pavirSiaus, kad nepaZeistuméte ir nesubraizytuméte

danggio.

VALYMAS

ISPEJIMAS! Prie$ pradédami valyti, igjunkite maitinima jungikliu A4 pav.

* Roboto prieking dalj plaukite Zemo slégio valikliu ir mink$tu Sepetéliu
arba Sluoste.

* Nuo peiliy, raty ir kity roboto apacioje esan¢iy daliy kietu Sepeciu
pasalinkite nupjautg Zole ir Siuksles.

e Reguliariai tikrinkite, ar ant raty néra purvo ar nupjautos Zolés, ir
valykite juos Sepetéliu.

DEMESIO! Reguliariai $alinkite augaly liekanas nuo roboto apacios,

kad nesumazéty nasumas.

ASMENUY KEITIMAS

|SPEJIMAS! Pirmiausia i&junkite pagrindinj
uzsimaukite apsaugines pirstines.

|SPEJIMAS! Naudokite tik gamintojo patvirtintus nurodytus originalius
peilius.

o Visitrys peiliai ir jy varztai turi bati pakeisti vienu pakeitimu A6 pav.
e Varztus reikia atsukti ir priverzti atsuktuvu.

« Patikrinkite, ar nauji peiliai gali laisvai suktis.

PROBLEMY SPRENDIMAS

Toliau pateiktoje lenteléje pateikiamos rekomendacijos, padedancios
diagnozuoti problemas.

Jei jmanoma, pataisykite prietaisg patys. Jei problemos nepavyksta
iSspresti, kreipkités | jgaliotgjj pardavejg arba techninés priezitros centra.

maitinimo  jungiklj ir

|SPEJIMAS! Reikéty imtis apsaugos priemoniy.

Problema Galimos priezastys Sprendimai
Jkrovimo . .
stoteléje mirksi Apsauginio kabelio RaSk't,E Sug,Edus'q

g kabelio dalj
raudona nutraukimas S

. ir jj iStaisykite.
lemputé
krovimo stotis
Robotas l ) )
. jirengta netinkamai .

sunkiai Zr. skyriy

prisijungia prie "Pasirengimas darbui".

ikrovimo stoties

Apribojimo trosas

yra netinkamoje
padétyje
. . - Néra maitinimo Patikrinkite maitinimo
Néra signalo i$ . St
S Saltinio Saltinj
tvirtinimo — —— -
" Apribojimo trosas Sukeiskite "+" ir "-"
kabelio - : .
buvo prijungtas jungtis

atvirkSciai
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Patikrinkite, ar
Apribojimo laidas teisingai pritvirtintas
neprijungtas prie trosas
ikrovimo stoties prijungtas prie
jkrovimo stoties
Apsauginio kabelio Patikrinkite visg kelia,
nutraukimas ar kabelis nebuvo
nutrauktas.
Trosy tvirtinimo Patikrinkite, ar
kryzmés pakeliui j teisingai sumontuotas
kilpg ir i$ jos tvirtinimo kabelis
Robotas Apribojimo trosas Sukeiskite "+" ir "-"
perzengia buvo prijungtas jungtis vietomis
sieng atvirkSciai
Robotas Pazeista arba Patikrinkite i
vibruoja arba trikstama gelezté st?rér:antSo"kite
skleidzia Atsilaisvings a&menu tvirtinimo
nejprastus aSmeny diskas varztusq
garsus Pakeiskite aSmenis
Ilflaaidos Aprasymas Sprendimas
odas
Inicializacijos IPastatykite, robotg ant
ida - ygaus pavirsiaus ir
EO1 pav. F1 . kla'daA . paleisklft)e i$ naujo.
giroskopinis
jutiklis
Sureguliuokite Sienapjoves
R priekyje esantj susidurimo
Kélimo jutiklio stri/Eq ir sukamajj ratag,
EO2 F2 pav. arbﬁI susmijﬁrimo pabiI r;(nkite, ar jie nEra
jutiklio gedimas uzblokuoti; pastatykite
! ¢ robotg ant lygaus pavirSiaus
ir paleiskite iS naujo.
Pjovimo variklio Pastatykite robotg ant
E03 F3 pav. in]iciaci'os klaida Iygausy avirsiaus ir
= paleiskite i§ naujo. Jei
éaa'lmgo Erpblema i8lieka, kreipkités j
EO04 F4 pav. prijungimo lienty aptarnavimo tarnyba.
laida
Netinkamas
EO5 F5 pav. pjovimo variklio
greitis
lPastatykite. robotg ant
: gaus pavirsiaus.
E06 Fo pav. | [Sbejmas apie Paspauskile STOP arba
, kad atSauktumeéte
pavojaus signalg. |
IPastatykite. robotg ant
: gaus pavirsiaus.
EO7 F7 pav. lspejlmtaas apie Oispkatéskittgz S'kl'tOP _atrba
, kad atSauktumeéte
pavojaus signalg. |
IPastatykite. robotg ant
ygaus pavirsiaus ir
EO08 F8 pav. ADﬁakiggalo paleiskite i$ naujo. Jei
Eroblema iSlieka, kreipkités |
lienty aptarnavimo tarnyba.
Zr. pirmiau esancig lentele:
problema - néra signalo i$
suvarzymo kabelio.
Patikrinkite visus taskus po
vi%nag, tadtaI pastatykite
i robotg ant lygaus
E09 F9 pav. Ng}s:%?g:s g@r\grgaug. %’ﬁ(spsugkite
arl , ka
atSauktumete pavojaus
signala. IS nauLo paleiskite
robotg. Jei problema islieka,
kreipkités | klienty
aptarnavimo tarnybg. |
Pastatykite robotg ant
Iggaus pavirSiaus.
E010 F10 o?(SpkaL:jSkltt“e SLOP 'atrba
P , kad atSauktuméte
pav. Roboty uogiené | aVoiaus sig;ala. 13 naujo
paleiskite robota. Jei
Eroblema iSlieka, kreipkités |
lienty aptarnavimo tarnyba.
Neteisingas
EO011 F11 _kairiojo
pav. VaZrIirll Igrg?é%is 1 naujo paleiskite robota.
Neteisi Jei problema islieka,
e 5'5.'{.1935 kreipkités j klienty
E012 F12 ey aptarnavimo tarnyba.
av. 5 S
p Zingsninis
variklis

RINKIN] SUDARO:
e Pjovimo robotas

1vnt.


https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

* Dokavimo ir jkrovimo stotis 1vnt.
e Maitinimo $altinis ir ilgintuvas 1vnt.
* Kabelis darbo zonai nubrézti 100m
o Kabeliy tvirtinimo kai$¢iai 100 vnt.
* Dokavimo stoties tvirtinimo kai$ciai 6 vnt.
e Pjovimo peiliai 3vnt.
* Kabeliy jungtys 2 vnt.
o Sesiakampis raktas 1vnt.
SPECIFIKACIJOS
Pjovimo robotas 04-621
Parametras Verté
Maitinimo jtampa: 18V NUOLATINE
SROVE
Maksimali vardiné pjovimo variklio 50 W
galia:
Maksimali savaeigio variklio galia: 20 W
Jkrovimo stoties IP apsaugos laipsnis IPX4
Roboto IP apsaugos laipsnis IPX5
|krovimo adapterio IP apsaugos IP 65
laipsnis
Roboto apsaugos klasé 1l
Jkrovimo stoties apsaugos klasé 1l
Pjovimo plotis: 180 mm

Pjovimo auks&cio reguliavimas 20 mm - 60 mm
diapazone

Sukimosi greitis

3100 apsisukimy

per minute
Svoris 10,2 kg
Gamybos metai 2024

TRIUKSMO IR VIBRACIJOS DUOMENYS
Garso slégio lygis

Lpa = 560B (A) K=
3dB(A)

Lwa = 67dB (A) K=
3dB(A)

ISmatuotas garso galios lygis

Informacija apie triuk8ma ir vibracija

Prietaiso skleidziamo triuk8mo lygj apibadina: skleidziamo garso slégio
lygis Lpa ir garso galios lygis Lwa , kur K reiSkia matavimo neapibréztj.
Prietaiso skleidZziamg vibracijg apibadina vibracijos pagreitis an , kur K
reiskia matavimo neapibréztj.

Sioje naudojimo instrukcijoje i$matuotos vertés, t. y. skleidZiamo garso
slégio lygis Lpa , garso galios lygis Lwa ir vibracijos pagreitis an , buvo
iSmatuotos pagal standarta EN 62841-1:2015+Al11. Nurodytas
vibracijos lygis an gali bdti naudojamas prietaisams palyginti ir
preliminariam vibracijos poveikio jvertinimui.

Nurodytas vibracijos lygis yra tipinis tik pagrindiniams prietaiso
naudojimo atvejams. Jei prietaisas naudojamas kitais tikslais arba su
kitais darbo jrankiais, vibracijos lygis gali skirtis. Netinkama arba retai
atliekama prietaiso techniné prieZitra lemia didesnj vibracijos lygj.
Minétos priezastys gali padidinti vibracijos poveikj per visg prietaiso
naudojimo laika.

Norint tiksliai nustatyti vibracijos poveikj, reikia atsizvelgti j
prietaiso  "jjungimo" ir "iSjungimo" laikotarpius, iSskyrus
laikotarpius, kai jis naudojamas darbui. Tiksliai jvertinus visus
veiksnius, bendras vibracijos poveikis gali biiti daug mazesnis.
Norédami apsaugoti operatoriy nuo vibracijos, naudokite papildomas
saugos priemones, pavyzdZziui, reguliariai priziGrékite prietaisg ir darbo
jrankius, uztikrinkite tinkamg ranky temperatirg ir tinkamai
organizuokite darba.

TRIUKSMO IR VIBRACIJOS DUOMENYS

APLINKOS APSAUGA

+ [Elektros jrangos negalima iSmesti kartu su buitinémis atliekomis|
ISmeskite jg atitihkamose jmonése. Informacijg apie $alinimg galite gauti
i§ gaminio pardavéjo arba vietos valdzios institucijy. Elektros i
lelektroninés jrangos atliekose (EEJA) yra medziagy, kurios néra|
neutralios gamtinei aplinkai. Neperdirbtos EE] atliekos kelia potencialy|
pavojy aplinkai ir Zmoniy sveikatai.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig" "Spétka komandytowa", kurios
registruota buveiné yra VarSuvoje, ul. Pograniczna 2/4 (toliau - "Topex grupé") informuoja,
kad visos autoriy teisés j Sios instrukcijos (toliau - Instrukcija) turinj, jskaitant, bet
neapsiribojant, jos teksts, patalpintas nuotraukas, schemas, brézinius, taip pat jos
kompoxzicija, priklauso iSimtinai "Topex grupei" ir yra teisinés apsaugos objektas pagal
1994 m. vasario 4 d. Autoriy teisiy ir gretutiniy teisiy jstatyma (t. y. |statymy leidinys U.
2006 Nr. 90, 631 punktas su pakeitimais). Kopijuoti, apdoroti, skelbti, keisti visg vadova ir
atskirus jo elementus komerciniais tikslais be rastiSko "Topex Group" sutikimo yra grieztai
draudziama ir gali uztraukti civiling ir baudziamaja atsakomybe.
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Gamintojas: Gamintojas: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna
2/4 02-285 VarSuva

Produktas: E+ pjovimo robotas

Modelis: 04-621

Prekybos pavadinimas: NEO TOOLS

Serijos numeris: 00001 + 99999

Uz $ig atitikties deklaracijg atsako tik gamintojas.

Pirmiau aprasytas gaminys atitinka Siuos dokumentus:

Masiny direktyva 2006/42/EB

RED direktyva 2014/53/ES

RoHS direktyva 2011/65/ES su pakeitimais, padarytais Direktyva
2015/863/ES

Ir atitinka standarty reikalavimus:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Si deklaracija taikoma tik tokioms masinoms, kokios jos pateikiamos |
rinka, ir neapima sudedamujy daliy.

pridéjo galutinis naudotojas arba véliau atliko veiksmus.

ES reziduojancio asmens, jgalioto rengti techning dokumentacijg, vardas,
pavardé ir adresas:

Pasiradyta:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 VarSuva

EN

A £ Lud J

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kokybés pareiginas
Var$uva, 2023-09-11

ES atitikties deklaracija
Gamintojas: Gamintojas: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna
2/4 02-285 VarSuva
Produktas: |krovimo stotelé
Modelis: K145455
Prekybos pavadinimas: NEO TOOLS
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TULKOSANAS _(LIETOTI_\JA) ROKASGRAMATA
PLAUSANAS ROBOTS 04-621
UZMANIBU! PIRMS DARBINAT ELEKTROINSTRUMENTUS, RUPIGI
1ZLASIET SO LIETOSANAS INSTRUKCIJU UN SAGLABAJIET TO
TURPMAKAI LIETOSANAL.

SIKI IZSTRADATI DROSIBAS NOTEIKUMI



PLAUSANAS ROBOTU DROSIBAS INSTRUKCIJAS
Drosiba plauSanas robota praktiskaja lietoSana

IETEIKUMI

Rapigi izlasiet lietoSanas pamacibu. lepazistieties ar vadibas sisttmam
un pareizu ierices darbibu.

Nelauijiet ierici lietot b&rniem vai personam, kas nav izlasijusas lietoSanas
instrukciju. Valsts tiesibu aktos var bt noradits minimalais operatora
vecums.

Neizmantojiet robotu, ja ta tuvuma atrodas citas personas, pasi bérni vai
dzivnieki.

Ladzu, atcerieties, ka operators vai lietotajs ir atbildigs par nelaimes
gadijumiem vai apdraudé&jumu citiem cilvékiem vai videi.

PREPARATION

Pirms plauSanas katru reizi parbaudiet, vai visas robota dalas
darbojas pareizi.

Lai iegltu labakos rezultatus, plauSanu ieteicams veikt laika, kad
nav lietus. Plaujot lietus laika, zale var pieliméties pie robota, un tas
var paslidét.

NEplaujiet sliktos laikapstaklos, pieméram, stipra lietld, pérkona
negaisa vai snigSanas laika.

Periodiski parbaudiet noplauto platibu un nonemiet visus akmenus,
gruzus, vadus, kaulus un citus $kérSlus. lerobezota garantija
neattiecas uz bojajumiem, ko izraisTjusi uz zaliena atstati priekSmeti.
Lai izvairitos no bojajumiem, nedrikst plaut tuvak par 1 m no
smidzinataju galvinam.

UZMANIBU! Robotu un smidzinatajus nedrikst ieslégt vienlaicigi.

Robots japrogramme t3, lai tas darbotos cita laika neka smidzinataji.
NEKAD nelaujiet bérniem pieskarties baroSanas blokam, uzlades
stacijai, jo Tpasi kontaktiem, asmeniem, akumulatora nodalijumam vai
jebkuram dalam, kuras ir spraugas, pieméram, riteniem.

OPERACIJA

Uzmanieties no rotéjosam lapstinam! NEIEKLAUJIET rokas vai
kajas zem rot&joSiem asmeniem.

Plaujot zalienu, uzmanieties no priekSmetiem, kas izkaisiti uz
zaliena! Kad robots ir ieslégts, ievérojiet drosu attalumu.
Neatstajiet ierici bez uzraudzibas, ja ir zinams, ka tas tuvuma
atrodas dzivnieki, bérni vai apkartéjie cilvéki.

Saglabajiet droSu poziciju. Uzturiet Iidzsvaru un stabilu stavokli
slipuma. Darbojoties ar robotu vai ta periférijas iericém, drikst
staigat, bet nedrikst skriet.

Ladzu, izlasiet noradijumus par to, kad, kur un ka parbaudit robota
un ta periférijas ieri€u, kabelu un pagarinataju bojajumus vai
nolietojumu, ka arT par robota remontu. Pasdarbiba, remonts nav
atlauts - tas draud ar garantijas atcelSanu.

Nesavietojiet bojatu stravas kabeli un nepieskarieties tam, kameér
tas nav atvienots no stravas padeves, jo pastav risks saskarties ar
komponentiem zem sprieguma.

Robotu un/vai periféro aprikojumu pieslédziet tikai pie stravas
kédém, kas ir aizsargatas ar strdvas kédes partraucéju, kura
izslég8anas strava neparsniedz 30 mA.

Ja robots izdod neparastu skanu vai tiek pamanita neparasta
vibracija, vai tas signalizé par trauksmi, nekavéjoties nospiediet
STOP pogu.

Pirms izslégt robota stravas padevi,
bistamam kustigam dalam.

Ir aizliegts pieskarties bistamajam dalam, Iidz tas ir pilniba
apstajusas.

Stradajot ar robotu, vienmér valkdjiet stingrus apavus un garas
bikses.

Partrauciet stravas padevi: Pirms robota blokésanas.

Pirms testéSanas, tiriSanas vai apkopes.

ir aizliegts pieskarties

PIKTOGRAMMAS UN BRIDINAJUMI
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1. Izlasiet lietoSanas instrukciju un ievérojiet bridindjumus un drosibas
nosacijumus!

Pirms tiri§anas vai apkopes atvienojiet no stravas padeves
Nenovietojiet rokas vai kajas zem plauSanas mehanisma aizsarga.
Rotéjosas dalas - iespéja gat traumas

levérojiet drodu attalumu no plausanas robota.

Uzmanieties no iespéjas savainoties no lietiem priekSmetiem.
Aizsargajiet no lietus

Uzglabat bérniem nepieejama vieta.

. Nebrauciet uz robota

10. lespéjams pirkstu zudums, jauzmanas

11. Maksimalais zemes slipums 14°/25%.

12. Aizsargajiet rokas ar darba cimdiem

13. Valkajiet aizsargapgérbu

14. Valkajiet aizsargapavus

15. Neizmest kopa ar sadzives atkritumiem

16. Selektiva atkritumu savakSana

17. Aizsardzibas pakape

OINOIRON

UZMANIBU! So ierici drikst lietot bérni, kas vecaki par 8 gadiem, un
personas ar ierobezotam fiziskam un garigam spéjam, ka ar ar
nepietieckamam zina$anam vai pieredzi, ja tas tiek uzraudzitas vai
pienacigi instruétas par ierices drosu lietosanu, lai apzinatos ar to
saistitos riskus. Ar So ierici nedrikst spéléties bérni. Bérni bez
uzraudzibas nedrikst tirit ierici vai veikt tas apkopi.

GRAFISKO ELEMENTU APRAKSTS

Talak noradita numeracija attiecas uz ierices sastavdalam.
attélots §Ts rokasgramatas grafiskajas lapas.

Apziméjums Apraksts
A attéls
1 Avarijas apstasanas
2 Plau$anas augstuma regulétajs
3 Plaujmasinas vadibas panelis
4 Plaujmas$inas stravas slédzis
5 Dzenosie riteni
6 GrieSanas asmeni
7 GrieSanas mehanisma cilindrs
8 Grozamie riteni
9 Parnésasanas rokturis
10 Uzlades savienotaji
11 Akumulatora nodalijuma vaks
Apziméjums Apraksts
B attéls
1 Dokésanas stacijas vadibas panelis
2 Caurumi dokstacijas nostiprinasanai
3 Uzlades savienotaji
4 Dokésanas stacija
5 Dokésanas stacijas aizsargs
6 Stravas padeves kabela savienotdji darba zonas
markésanai
7 Kabelu atveres darba zonas un stravas padeves
markéSanai
8 Dokésanas stacijas stravas kontaktligzda
9 Markéjums pareizai kabelu izvietoSanai
Apziméjums Apraksts
D attéls
1 Uzlades statusa indikatora gaisma
2 Signala kludas indikators




3 lerobeZojo$a kabela indikators
4 Darbibas stundas / klidas zinojums,
gaismas 1-4
5 ledarbina$anas poga
6 BaroSanas slédzis
7 Dokésanas poga
8 Poga "Apstiprinat"
Apziméjums Apraksts
H attéls
1 Skraves
2 Akumulatora nodalljuma vaks ar
transportéSanas rokturi
3 Akumulatora nodalijums
4 Akumulatora ligzda uz kameras vaka
5 Uzladéjams akumulators (nav ieklauts)
Apziméjums | Apraksts
attels
1 Zaliens
2 Siena
3 DokéSanas stacija
4 Stacijas attalums no sienas
5 Sakotnéjais Iinijas posms, kas norobezo
plausanas zonu
6 Sekcijas garums
Apziméjums Apraksts
J attéls
la Kabeli, lai ierobeZotu plauSanas platibu
Sakums
1b Kabeli, lai ierobeZotu plauSanas platibu
2 Piegades Inija:
3 Dokésanas stacija

* lespéjamas atSkiribas starp grafisko attélu un faktisko produktu.
SAGATAVOSANAS DARBAM

AKUMULATORA UZSTADISANA

e Apgrieziet plausanas robotu ta, lai batu iesp&jams pieklat robota
apakséjai dalai.

e Slédza A4. att. un transportéSanas roktura A9. att. vietd atrodas
akumulatora nodalijuma vacin$ H2. att., kas piestiprinats ar 4 skrivém,
kuras H1. att. atzimétas ar bultinam.

o P&c tam atskravéjiet ar bultinam apzimétas skraves.

¢ Uzmanigi nonemiet nodalfjuma vacinu H2. attéla, lai neparlauztu vai
neatvienotu slédZa vadus A4. attéla (tas ir piestiprinats pie akumulatora
nodalijuma vacina).

e Péctam apvérsiet vacinu, ta apak$éja pusé ir nostiprinata akumulatora

ligzda H4. attéls.

levietojiet ENERGY+ sérijas akumulatoru ligzda.

Atvérsiet vacinu ar pievienoto akumulatoru un ievietojiet to H3 attéla

redzamaja nodalijuma.

Pievelciet skrives, kas nostiprina vaku. Pagrieziet robota apakséjo dalu

uz leju, ierice ir gatava.

PLAUSANAS ROBOTA DARBA VIDE

Parliecinieties, ka zona, kura darbojas robots, ir izpilditi §adi nosactjumi:

e Zales augstums neparsniedz 60 mm.

e UZMANIBU! Ja zale ir garaka par 60 mm, vispirms noplaujiet
zalienu ar rokas plaujmasinu.

e Nav akmenu, koka gabalu,
sveskermenu.

e PlauSanas vieta ir [idzena un plakana, bez gravjiem un transejam,
un tas slipums ir mazaks par 25 % (14°) C1. attéls.

* UzstadiSanai ir nepiecieSami $adi instrumenti:

vadu, stravas vadu vai citu

e Gumijas amurs (tapu iedziSanai zemé, kad tiek ieklats
ierobeZojosais kabelis).
e Komplekta ir ieklauta seSstira atsléga (uzlades stacijas

nostiprinasanai).

« Knaibles (lai nogrieztu darba zonu norobezojo$o kabeli)

1.BAZES STACIJAS UZSTADISANA

Izvélieties piemérotu atrasanas vietu

Uzlades stacija janovieto $§ada vieta C3. attéls:

o Relativi lldzena un lidzena zéliena dala.

e Tuvu zéliena malai.

« Netalu no sienas kontaktligzdas.

« Novietojiet 10 m pagarinataju un baro$anas bloku &naina, vésa un
sausa vieta.
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e Vismaz 2 m attaluma no uzlades stacijas nedrikst atrasties Skérsli.
e |Irieteicams uzlades staciju novietot sausa un aizsargata vieta.
e BaroSanas avotam jabit 30 cm virs zemes limena.

2. UZLADES STACIJAS STIPRINAJUMS

Piestipriniet uzlades staciju pie zemes ar 6 stiprinajuma skrivém (G1)
(izmantojot sesstlra atslégu G6).

UZMANIBU! NEBUT nostajieties uz uzlades stacijas plaksnes vai
staigajiet pa to.

UZMANIBU! NEVARIET jaunus caurumus uzlades stacijas plaksné.
Stacija japieskraveé pie gridas, izmantojot eso$os caurumus.

3. IEROBEZOJOSAS TROSES IEKLASANA

lerobezZojosais kabelis tiek izmantots, lai norobezZotu darba zonu un vaditu
robotu atpakal uz uzlades staciju.

UZMANIBU! Ja ari jdsu kaimin$ izmanto robotiz&to plaujmasinu,
ievérojiet vismaz 1 m attdlumu starp abu robotu ierobeZojo$ajiem
kabeliem.

IEROBEZOJOSA KABELA STAVOKLA PLANOSANA

Pirms ierobezojo$a kabela ieklaSanas izstaigajiet noradito robezu un
nonemiet visus nevajadzigos priekSmetus, pieméram, akmenus.
UZMANIBU! lerobeZojosa kabela garums nedrikst parsniegt 200 metrus.
BRIDINAJUMS! Robots nedrikst braukt pa grants vai [idzigiem
materialiem, kas var sabojat asmenus.

IEROBEZOJOSAS TROSES IEKLASANA C ATT.

levérojot talak sniegtos noradijumus, lai izvietotu ierobeZojoSo kabeli ap

darba zonu un Skérsliem. Izmantojiet komplekta ieklauto méritaju, lai

pareizi novietotu ierobezojoSo kabeli.

UZMANIBU! lerobeZojosais kabelis tiek darbinats ar loti zemu spriegumu,

un tas ir dro$s cilvékiem un majdzivniekiem.

UZMANIBU! Saciet ar "-" savienotaju uzlades stacijas aizmuguré B6. att.,

velciet to zem stacijas (un atstajiet 10 cm rezervi) un novietojiet kabeli

ap zalienu pretéji pulkstenraditaja virzienam, beidzot ar "+" savienotaju
uzlades stacijas aizmuguré (atstajiet 10 cm rezervi). Parliecinieties, ka
kabelis saskaras ar metalu pie "+" un "-" savienotajiem. B6. attéls

Neaizmirstiet nogriezt lieko ierobeZojoso kabeli.

o Atstajiet vismaz 2 m tukSu vietu starp ierobezoSanas kabeli un
uzlades staciju. Saja sadala esoSais kabelis tiek izmantots, lai
novadttu robotu Iidz dokstacijai.

« Starp ierobezojoso trosi un zaliena malu jabat 30 cm attalumam C2
attéls; C3 attéls.

* Piestipriniet trosi pie zemes ar paredzétajiem dibeliem G5. attéls.
jaizvieto ik p&c 1 m (to var mainit atkariba no zaliena formas) C4.
attéls. Lai izvairitos no signala vajinasanas, nedrikst ierakt kabeli
dzilak par 2 cm.

« lzvietojiet kabeli ta, lai lenki batu lielaki par 90° C5. attéls. Sadas
zonas izvietojiet ierobeZojoSo kabeli 1&zenas [knés, kas atvieglos
robota parvieto$anos pa plaujamo platibu.

e Jazaliena ir puku dobes, diki vai koki, apnemiet tos ar ierobeZojosa
kabela cilpam C4. attéls.

e Uzturét min. 30 cm attdlums starp ierobezojoSo trosi un Skérslu
malam.

UZMANIBU! Cela uz cilpu un no tas ierobeZojos trose nedrikst krustoties

CA4. attéls.

e Plaujmasinas darba zona atstajiet Sauru vietu. Parliecinieties, ka
attdlums starp paraléli ejoSiem ierobezojosiem kabeliem ir lielaks
par1m.

UZMANIBU! Parliecinieties, ka dokstacija atrodas plausanas zonu

apzimé&josas cilpas iekSpusé. (arpusé / iekSpusé) B2 attels

4. UZLADES STACIJAS UZSTADISANA

Savienojiet barosanas avotu

1. levietojiet stravas kontaktdakSu 110-240 V sienas kontaktligzda.

2. Parbaudiet uzlades stacijas LED indikatoru stavokli B1. attéls:

e Nepartraukta zala gaisma: savienojums izveidots (robots nav
uzladéts vai ir pilntba uzladéts)

e Partraukta zala gaisma: robots tiek uzladéts.

e Partraukta sarkana gaisma: visbiezak sastopama klida ir
"ierobezojo$a kabela atvienoSana".

e lzslégta gaisma: visbiezak sastopama klida ir "Nav 100-240 V
baro$anas avota" vai "Nav savienojuma ar baro$anas avotu".

DARBIBA / IESTATIJUMI

Plausanas robota pirma palai$ana

e Pirmo reizi iedarbinot robotu, novietojiet ierici uz dokstacijas ta, lai
uzlades savienotdji uz stacijas figu. B3 nesaskartos ar plausanas
robota uzlades savienotajiem, 1. att. A10.



* Kad plau$anas robots pirmo reizi tiek iedarbinats no talruna lietotnes, ir
javeic programmaparatiras atjauninaSana. Tsteno$anas metode ir
aprakstita talak sadala "Programmatiras atjauninasana".

« UZMANIBU! Pirma savienojuma laika talrunim un robotam jaatrodas
Wi-fi tikla darbibas zona.

PIRMS ROBOTA
PROGRAMMAPARATURU.
Atjauninasana javeic s$adi.
1. Novietojiet robotu cilpas iekSpusé, bet arpus uzlades stacijas.

2. Parsledziet sledzi A4 attela uz 1. poziciju.

3. Nospiediet un turiet slédzi D5. attéls

4. Palaidiet lietojumprogrammu, skenéjiet QR kodu.

5. Savienojiet lietojumprogrammu ar robotu

6. lzvérsiet programmatiras iestatljumus, nospiezot ikonu ekrana augséja
labaja start.

7. 1zvélieties opciju: Programmatdras atjauninasana.

8. Péc tam izpildiet ekrana redzamos noradijumus.

Péc programmatiras instalésanas ierice ir gatava darbam.

UZMANIBU!

« Displeja tiek paradits, vai robots ir Wi-fi vai Bluetooth diapazona.

e Savienojumu ar tiklu norada mirgojo$a savienojuma veida ikona. Kad
savienojums ir izveidots, ikona partrauc mirgot.

¢ Robotu var savienot parf tikai ar vienu talruni.

e Ja nepiecieSams pievienot vél vienu (to pasu plausanas robotu),
pirmais robots ir jaiznem no lietojumprogrammas. iOS lietotné arf no
Bluetooth iestatijumiem.

PLAUSANAS AUGSTUMA REGULESANA:

Pirms pirmas plauSanas iestatiet plausanas augstumu 60 mm un péc tam,

kad viss zaliens ir salidzinosi lidzens, mainiet to uz vajadzigo augstumu.

e Lai palielinatu plausanas augstumu, pagrieziet A2. att. pogu
pulkstenraditaja virziena.

o Lai samazinatu plau$anas augstumu, pagrieziet A2. attéla redzamo
pogu pa kreisi.

o Plausanas augstumu var regulét no 20 mm (MIN) lidz 60 mm (MAX).

UZMANIBU! Plaujmasinas plauSanas mehanisma cilindra piedzinas

motors A7 attéla ieslédzas aptuveni 10 sekundes péc izbrauk$anas no

bazes, uzsakot darbibu.

IESLEGSANA/IZSLEGSANA

1. Lai izslégtu stravas padevi, iestatiet A4. attéla redzamo slédzi pozicija
"o,

2. Lai ieslégtu stravas padevi, iestatiet A4. attéla redzamo slédzi pozicija

LIETOSANAS ATJAUNINIET

ROBOTA AKTIVIZESANA UN DARBA LAIKA PROGRAMMESANA

MANUALA REZIMA.

1. Nospiediet un turiet ieslégSanas pogu D5. att., lai iedarbinatu robotu.

Piezime: lai izvairitos no kladainas iedarbinaSanas, palaiSanas laika

robotu nesakratiet. Ja robots netiek pareizi iedarbinats (visas lampinas

nepartraukti iedegas), iedarbiniet to no jauna.

2. levadiet paroli, divreiz nospiezot pogu D6 attéla, péc tam divreiz pogu

D7 attéla un vienreiz pogu D8 attéla (parole ieprogramméta rdpnica).

3. Programméjiet darbibas laiku (ieskaitot plauSanas laiku un uzlades

laiku):

- Nospiediet D6. att., lai iestatitu darbibas laiku. Viena ieslégta lampina

nozimé 2 stundas, maksimalais darbibas laiks ir 8 stundas un 4 lampinas

D4 attéla. Nospiediet D8. attéla redzamo pogu, lai apstiprinatu un

iedarbinatu robotu.

UZMANIBU! Kad darba laiks ir iestatits, robots atcerésies iestatfjumus un

katru dienu saks plauSanu ieprogrammétaja laika. PlauSanas laiks bis

saskana ar ievadrtajiem iestatTjumiem.

e Robota ieprogrammétais darbibas laiks no 2 fidz 8 stundam ir
plausanas laiks, ieskaitot uzlades laiku.

o Darbibas un uzlades laiks atSkiras atkariba no izmantota akumulatora.

Ja vélaties maintt darbibas laiku, vélreiz izpildiet 2.-3. darbibu.

LAIKA PROGRAMMESANA AUTOMATISKAJA REZIMA, 7 DIENU

GRAFIKS, IR PIEEJAMA, IZMANTOJOT LIETOTNES IESTATIJUMUS.

* P&c avarijas apstasanas robots vispirms ir jaatbloke, izpildot ieprieks
minéto 2. darbibu. Kad robots ir atblokéts, més varam nosiitt to atpakal
uz staciju, nospiezot pogas: D7, péc tam apstipriniet ar D8 pogu, lai
plaujmasina atgrieztos uzlades stacija.

o Nospiezot avarijas apturéSanas pogu STOP, no programmas tiek
dzésts manuala un automatiska rezima cikls, ja ta tika aktivizéta $ada
veida. Lai robots péc avarijas apstasanas atkal saktu stradat, robots ir
jaatgriez uzlades stacija un atkal jaiestata manuala darba grafiks.
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Automatiskd  grafika gadijuma veiciet to paSu darbibu
lietojumprogrammas grafika un apstipriniet ta iestatijumus.
UZMANIBU! Automatiskaja grafika ieprogramméto palaisanas laiku
nevajadzétu uzskatit par loti precizu. lerice var sakt darboties lidz pat
vairakam minatém péc iestatita laika.

e Manuala rezima aktivizé$ana dzé$ programma ieprogramméto grafiku
un otradi.

e Manualaja rezZima malu apgrieSana tiek veikta automatiski ik péc
daziem plausanas cikliem. Ta ietver zales plausanu tuvu kabelim, kas
nosaka darba zonu. UZMANIBU! Jaievéro piesardziba, lai
nodroSinatu, ka kabelis ir pareizi piestiprinats, lai tas netiktu paklauts
nejausai noplausanai.

* PlauSanas robots atgriezisies dokstacija, tiklidz ierice bis konstatgjusi
lietus sakumu.

* Jarobots darba laika sastopas ar $kérsli, tas no ta atsitisies un turpinas
darbu.

UZLADES STACIJAS UZLADES STATUSA INDIKATORS:
Nepartraukta zala gaisma - akumulators ir pilniba uzladéts.
Partraukta zala gaisma - uzlade.

ARPUS UZLADES STACIJAS:

Nepartraukta zala gaisma - akumulators >=20%

Partraukta zala gaisma - akumulators <20%

UZMANIBU! Robots automatiski partrauc darbu un atgriezas uzlades
stacija, ja akumulatora uzlades lTmenis samazinas zem 20 %.

KLUDU GAISMA:

Nepértraukta zala gaisma - atjauniniet sisttmu. Savienojieties ar lietotni,
lai veiktu atjauninasanu.

Partraukta zala gaisma - notiek sistémas atjauninasana.

Partraukta sarkana gaisma - kltdas zinojums 1 [idz 5, restartéjiet robotu.

Nepartraukta sarkana gaisma - kladas zinojums 6 Iidz 12, nospiediet
"STOP" vai "OK", lai dzéstu.

IEROBEZOJOSA KABELA INDIKATORS:

Nepartraukta zala gaisma - signals ir pareizs

Nepartraukta sarkana gaisma - nav signala

Vadibas elementi D4. attéls:

Nepartraukta gaisma - robots blokéts.

Nepartraukta gaisma - robots atblokéts.

Gaisma 1 iedegas zali: 2 stundu darba laiks.

Gaismas 1 un 2 iedegas zala krasa: 4 stundu darba laiks.
Lampinas 1, 2 un 3 iedegas zala krasa: Darba laiks 6 stundas.
Lampinas 1, 2, 3 un 4 iedegas zala krasa: Darba laiks 8 stundas.

PROGRAMMATURA PLAUSANAS ROBOTA VADIBAI
10S lejupielade:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
Lejupieladét Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Programmas instrukcijas var lejupieladét no:
https://bit.ly/3QBB6Gm

ROBOTA AVARIJAS IZSLEGSANA
Nospiediet pogu "STOP" A1 attéla, lai apturétu robotu, nospiediet un turiet
ieslégSanas pogu, lai izslégtu robotu.

ROBOTA PARVIETOSANA
Zem robota atrodas pacelSanas rokturis A10. att.,
darbinat ar vienu roku.

APKOPE UN UZGLABASANA

e Pirms tiriSanas un apkopes vienmér izslédziet robotu.

e Pirms uzlades stacijas tiriSanas un apkopes atvienojiet stravas
padevi.

e Mainot asmenus un tirot robota apakséjo dalu, vienmér valkajiet
biezus aizsargcimdus.

e Regulari parbaudiet skrivju un uzgrieznu pievilkSanu. Bojatas
detalas droSibas apsvérumu dé| ir jalabo vai janomaina.
Regularl parbaudiet, vai asmeni var brivi griezties.

UZMANIBU| Kad apgriezat robotu otradi, novietojiet to uz zaliena vai

mikstas virsmas, lai nesabojatu vai nesaskrapétu vaku.

TIRISANA

BRIDINAJUMS! Pirms tiriSanas saksanas izslédziet stravas padevi,

izmantojot sledzi A4. att.

e Mazgajiet robota priekSpusi ar zemspiediena tiriSanas lidzekli un
mikstu birsti vai dranu.

e Izmantojiet cieto birsti, lai notiritu noplauto zali un gruzus no
asmeniem, riteniem un citam dalam robota apakSpuseé.

lai to varétu viegli


https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

* Regulari parbaudiet, vai ritenos nav dublu vai noplautas zéles, un EO5 F5 Nepareizs
notiriet tos ar birsti. attéls mgflg;f g?ri?ns
UZMANIBU! Regulari nonemiet augu atliekas no robota apakséjas L Novietojiet robotu uz
dalas, lai izvairitos no produktivitates samazinasanas. Ea??é'lzse B”d'srl‘%ﬂmﬁ par I,{‘%Z;;)rilggi;’t'rg[‘l?g% vai OK_ lai
ASMENU NOMAINA atceltu trauksmi, :
e . AR = . . Novietojiet robotu uz
BRIDINAJUMS! Vispirms izslédziet galveno stravas slédzi un uzvelciet EO07 F7 . . lidzenas virsmas.
aizsargcimdus. attals Lifta bridinajums | Nospiediet STOP vai OK, lai
BRIDINAJUMS! Izmantojiet tikai razotaja apstiprinatus noradftos atceltu trauksmi.
. Novietojiet robotu uz
originalos asmenus. lidzenas virsmas un
* Visas tris lapstinas un to skrives janomaina viena nomainas reizé EO8 F8 ADC kanala restartgjiet. Ja probléma
A6. attéls. attéls klada saglabajas, sazinieties ar
e Skraves jaatskravé un japievelk ar skravgriezi. (};Iileegéglﬁ;.)kalposanas
* Parbaudiet, vai jaunas lapstinas var brivi griezties. Skafit ieprieks tabula:
PROBLEMU RISINASANA Probeteioa kapgm
Talak dotaja tabula sniegtas norades, kas palidzés diagnosticét Parbaudiet visus punktus
problémas. vienu péc otra, péc tam
Ja iesp&jams, salabojiet ierici pasi. Ja problému nav iesp&jams novérst, EO09 F9 Nepareizs Ir;gxzneer:gjsle\}i:g%%t; vz
sazinieties ar pilnvaroto izplatitaju vai servisa centru. attéls signals Nospiediet STOP vai OK, lai
_ . _ _ ) atceltu trauksmi. Restartéjiet
BRIDINAJUMS! Javeic aizsardzibas pasakumi. robotu. Ja probléma
Probléma lesp&jamie céloni Risinajumi ﬁﬁg:ﬁg?gﬁvalspagé'g'ﬁ;'ses ar
Uzlades stacija o s Atrodiet bojato kabela dienestu.
- lerobeZojosa kabela =
mirgo sarkana partraukdana posmu ll)léawetopet_ robotu uz
i idzenas virsmas.
gaisma un salabot to Nospiediet STOP vai OK, lai
E010 F10 Robotu atceltu trauksmi. Restartgjiet
. _ . attéls ievarijums robotu. Ja probléma
Robotam ir Uzlades stacija nav Skatiet sadal saglabajas, sazinieties ar
gratibas pareizi uzstadita . et sadau klientu apkalpo$anas
pieslegties 'Gatavo$anas _ dienestu.
> L darbam". E011 F11 Nepareizs
uzlades stacijai 5 kreisa solu i
’ lerobeZ0josa trose attéls motora atrums Er%sﬁ%rrtfgitaﬁgg%}éia
nav pareizi novietota £012 F12 Ng najrrﬁ'szs sazinieties ar klientu
Nav baro$anas Parbaudiet stravas attéls par tiesibam apkalpo$anas dienestu.
avota avotu solu motors
lerobezojosa trose "+" un "-" savienotaju KOMPLEKTA IETILPST:
tika savienota pretéji | nomaina o Plausanas robots 1gab
lerobeZojosais Férl;alfd',et; f’f‘ ) « Dokasanas un uzlades stacija 1 gab.

o Kkabelis nav 1erobezojosa trose ir « Barosanas avots un pagarinasanas kabelis 1 gab.
Navsignalano | oo e aruziades | PeZ - ¢ Kabeli darba zonas norobezosanai 100m
ierobeZojosa staciu savienots ar uzlades * Kabelu stiprindjuma dibeli 100 gab.
kabela staciju « Dokésanas stacijas stiprinajuma dibeli 6 gab.

lerobeZojosa kabela Parbaudiet visu celu o Grie$anas asmeni 3 gab.
partrauksana idz galam, o Kabelu savienotaji 2 gab.
ka_l kabelis nav o Sesstira atsléga 1 gab.
— partraukls.__ SPECIFIKACIJAS
lerobezojosa troses Parbaudiet, vai Plausanas robots 04-621
krusti cela uz un no ierobezojosa trose ir Parametrs Vertiba
cilpas pareizi uzstadita. Baroganas spriegums: 8V
Robots dodas lerobezojosa trose "+" un "-" savienotaju LIDZSTRAVAS
pari robezam tika savienota pretéji | nomaina SPRIEGUMS
Plausanas motora maksimala 50 W
Robots vibré Bojats vai trikstos$s no'f"’]‘f"_l,a jauda: ___
vai rada asmens Asmenu stiprinajuma Egﬁﬁs;gajgﬁga maksimala ow
neparastus Asmenu disks ir skravju parbaude un - ———— =
troksnus. valigs remonts Isl';’ailijz;ardmbas pakape uzlades IPX4
Asmena nomaina Robota IP aizsardzibas pakape IPX5
IP aizsardzibas pakape uzlades IP 65
5!1‘:’das Apraksts Risinajums adapterim pakap
ods
— Novieloet robotd Uz Robota aizsardzibas klase 1l
EO1 F1 |rll(lltf_llggz-a;iurzs Iszenaé virsmas un Uzlades stacijas aizsardzibas klase 1]
attéls ’sensors restartéjiet. Plau$anas platums: 180 mm
Noregulgjiet sadursmes P'!auéana§ augstuma reguléSana 20 mm - 60 mm
Pacel3anas s}ieni un'yérpes.rall(ty _ dlap_a{ona_ _
E02 F2 sensora vai p@lgmzslnas priekSpuse, Rotacijas atrums 3100 apgr./min
attéls sadursmes Pioatis r:%t\;i‘é?é-}g oty Uz Svars 10,2 kg
sensora defekts | e TONE O RaZo$anas gads 2024
Ilddzertljas virsmas un 9
iedarbiniet to no jauna. & 5
Plausanas Novietojiet robofu uz TROKSNA UN'VII?!RAC_IJAS. DATI
E03 F3 motora lidzenas virsmas un_ Skanas spiediena limenis Lpa = 56dB (A) K=
al S restartéjiet. Ja probléma 3dB(A)
attéls inicializacijas saglabajas, sazinieties ar — - — — —
Klida klientu apkalposanas Izméritais skanas jaudas Iimenis Lwa = 67dB (A) K=
Stravas dienestu. 3dB(A)
EO4 F4 padeves = . s
attéls savienojuma Inf?rmacual Ea}' trok§n| un_wbrlaclju o o
klada lerices emitéta trokSna lmeni raksturo: emitétd skanas spiediena

Iimenis Lpa un skanas jaudas Iimenis Lwa , kur K apzimé mérijumu
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nenoteiktibu. lerices emitéto vibraciju raksturo vibracijas paatrinajums
an , kur K apzimé meérijumu nenoteiktibu.

Sajé lietoSanas instrukcija izméritas vertibas, t. i., emitétd skanas
spiediena limenis Lpa , skanas jaudas limenis Lwa un vibracijas
paatrindjums an , tika méritas saskana ar standartu EN 62841-
1:2015+A11. Dotais vibracijas limenis an var tikt izmantots, lai
saltidzinatu ierfces un provizoriski novértétu vibracijas iedarbibu.
Noradttais vibracijas ITmenis ir reprezentativs tikai ierices pamata
lietojumiem. Ja ierici izmanto citiem mérkiem vai ar citiem darba rikiem,
vibracijas lTmenis var atSkirties. Neatbilsto$a vai reta ierices apkope
izraisa augstaku vibracijas lTmeni. lepriek$ minétie iemesli var palielinat
vibracijas iedarbibu visa ierices kalpo$anas laika.

Lai precizi noteiktu vibracijas iedarbibu, janem véra ierices
“ieslégSanas" un "izslégSanas" periodi, iznemot periodus, kad ta
tiek izmantota darbinasanai. Kopéja vibracijas iedarbiba var bat
daudz mazaka, ja visi faktori ir precizi noverteti.

Lai aizsargatu operatoru pret vibraciju, izmantojiet papildu droSibas
pasakumus, pieméram, regularu ierices un darba riku apkopi,
atbilstoSus rokas temperatiras apstaklus un pareizu darba
organizaciju.

TROKSNA UN VIBRACIJAS DATI

VIDES AIZSARDZIBA

+ |Elektroiekartas nedrikst izmest kopa ar sadzives atkritumiem. Izmetiet to|
latbilsto$as vietas. Informéaciju par utilizaciju var sanemt no izstradajumal
tirgotaja vai vietéjam iestadem. Elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi|
(EEIA) satur vielas, kas nav neitralas dabas videi. Neparstradati EEIA i
potenciali bistami videi un cilvéku veselibai.

"Grupa Topex Spotka z ierobeZong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa ar
juridisko adresi Var$ava, ul. Pograniczna 2/4 (turpmak teksta - "Topex Grupa") informé,
ka visas autortiesibas uz $is lietoSanas instrukcijas (turpmak teksta - "Rokasgramata")
saturu, tostarp, bet ne tikai uz tas tekstu, ievietotajam fotografijam, shemam, zim&jumiem,
ka arT uz tas kompoziciju, pieder tikai Topex grupai un ir paklautas tiesiskai aizsardzibai
saskana ar 1994. gada 4. februara Likumu par autortiesibam un blakustiesibam (. i.,
Likumu VéstnesT U. 2006 Nr. 90, 631. punkts ar grozijumiem). Visas Rokasgramatas, ka
arf atsevisku tas elementu kop&Sana, apstrade, publicéSana, parveidosana komercialos
noltkos bez Topex Group rakstiskas piekriSanas ir stingri aizliegta un var novest pie
civiltiesiskas un kriminalatbildibas.

EK atbilstibas deklaracija
Razotajs: Razotajs: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
Izstradajums: E+ plausanas robots
Modelis: 04-621
Tirdzniecibas nosaukums: NEO TOOLS
Sérijas numurs: 00001 + 99999
Si atbilstibas deklaracija ir izdota uz raZotaja atbildibu.
lepriek$ aprakstitais izstradajums atbilst $adiem dokumentiem:
Masinu direktiva 2006/42/EK
RED Direktiva 2014/53/ES
RoHS Direktiva 2011/65/ES, kura grozijumi izdariti ar Direktivu
2015/863/ES
Un atbilst standartu prasibam:
EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
62233:2008
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
ST deklaracija attiecas tikai uz tirgd laistajam ma&inam, un ta neattiecas uz
sastavdalam.
galalietotaja pievienoto informaciju vai vélak veiktas darbibas.
Tas ES rezidéjo$as personas vards, uzvards un adrese, kura ir pilnvarota
sagatavot tehnisko dokumentaciju:
Parakstits uznémuma varda:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
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Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kvalitates specialists
Var$ava, 2023-09-11

ES atbilstibas deklaracija

Razotajs: Razotajs: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsava

Izstradajums: Uzlades stacija

Modelis: K145455

Tirdzniecibas nosaukums: NEO TOOLS

Sérijas numurs: 00001 + 99999

i atbilstibas deklaracija ir izdota uz razotaja atbildibu.

lepriek$ aprakstitais izstradajums atbilst $adiem dokumentiem:
RED Direktiva 2014/53/ES

RoHS Direktiva 2011/65/ES, kura grozijumi izdariti ar Direktivu
2015/863/ES

Un atbilst standartu prasibam:

EN IEC 55014-1:2021; EN |IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
7 deklaracija attiecas tikai uz masinu, jo ta tika ievesta
tirgd, un taja neietilpst komponenti, ko pievienojis galalietotajs vai
vina turpmakas darbibas.

ES rezidenta, kas ir pilnvarots veikt $adu darbibu, vards, uzvards un
adrese
sagatavot tehnisko dokumentaciju:

Parakstits uznémuma varda:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
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Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kvalitates specialists
Var$ava, 2023-11-09

EE
TOLKIMISE (KASUTAJA) KASIRAAMAT
NITMISROBOT 04-621
ETTEVAATUST! ENNE ELEKTRITOORISTADE KASUTAMIST
LUGEGE HOOLIKALT KAESOLEVAT KASUTUSJUHENDIT JA
SAILITAGE SEE EDASPIDISEKS KASUTAMISEKS.

UKSIKASJALIKUD OHUTUSEESKIRJAD

NITMISROBOTITE OHUTUSJUHISED
Ohutus niitmisroboti praktilisel kasutamisel

SOOVITUSED

Lugege kasutusjuhendit hoolikalt 1abi. Tutvuge juhtimissiisteemidega ja
seadme dige t6ga.

Arge lubage seadet kasutada lastel véi isikutel, kes ei ole kasutusjuhendit
lugenud. Riiklikes eeskirjades voib olla ette nahtud minimaalne
kasutusvanus.

Arge kasutage robotit, kui Iaheduses on teisi inimesi, eriti lapsi v&i loomi.
Pidage meeles, et operaator voi kasutaja vastutab dnnetuste voi teistele
inimestele voi keskkonnale tekkivate ohtude eest.

VALMISTAMINE

e Enne niitmist kontrollige iga kord, et kdik roboti osad tootaksid
korralikult.

e Parima tulemuse saavutamiseks on soovitatav niita vihmavaba
ilmaga. Vihma ajal niitmisel vdib rohi kleepuda robotile, mis v6ib
selle tagajarjel libiseda.

e ARGE niitke halbades ilmastikutingimustes, nt tugeva vihma,
aikesetormi voi lumesaju ajal.

« Kontrollige perioodiliselt niidetud ala ja eemaldage kéik kivid, prahi,
juhtmed, luud ja muud takistused. Piiratud garantii ei hélma murule
jaetud esemete pdhjustatud kahjustusi.

« Kahjustuste véltimiseks arge niitke 1 m raadiuses sprinkleripeadest.

ETTEVAATUST! Robot ja sprinklerid El tohi olla samaaegselt sisse

llitatud.

Robot tuleks programmeerida nii, et see té6tab sprinkleritest erineval ajal.

ARGE LASKE lastel kunagi puutuda toiteallikat, laadimisjaama, eriti

kontakte, labasid, akupesa voi mis tahes osi, kus on tiihimikud, nagu

naiteks rattad.

OPERATSIOON

o Ettevaatust pddrlevate terade eest! ARGE pange oma kési véi jalgu
pborlevate terade alla.

e Ettevaatust muru niitmise ajal murule laiali pillatud esemete suhtes!
Kui robot on sisse liilitatud, hoidke ohutusse kaugusesse.

o Arge jatke seadet jarelevalveta, kui ldheduses on teadaolevalt
loomi, lapsi voi kérvalseisjaid.



« Siilitage turvaline asend. Hoidke tasakaalu ja stabiilset asendit
kallakutel. Robotiga vdi selle valisseadmetega to6tamise ajal on
lubatud kdndida, kuid mitte joosta.

« Palun lugege juhiseid selle kohta, millal, kus ja kuidas robotit ja selle
lisaseadmeid, kaableid ja pikendusjuhtmeid kahjustuste voi
kulumise  suhtes  kontrollida ning robotit  parandada.
Isemodifitseerimine, remont ei ole lubatud - sellega kaasneb garantii
tihistamise oht.

o Arge (ihendage ega puudutage kahjustatud toitekaablit enne, kui
see on vooluvdrgust lahti Uhendatud, sest on oht puutuda kokku
pinge all olevate komponentidega.

o Uhendage robot ja/véi valisseadmed ainult vooluahelatesse, mis on
kaitstud jaavoolukaitsmega, mille lulitusvool ei tleta 30 mA.

e Kui robot teeb ebanormaalset heli voi méarkab ebanormaalset
vibratsiooni v6i annab hairesignaali, vajutage kohe nuppu STOP.

e ON KEELATUD puudutada ohtlikke liikuvaid osi enne roboti voolu
valjalulitamist.

e Ohtlikke osi on keelatud puudutada enne, kui need on taielikult
peatunud.

* Robotit kasitsedes kandke alati kindlaid jalandusid ja pikki plkse.

« Katkestage toiteallikas: Enne roboti lukustamist.

« Enne katsetamist, puhastamist v&i hooldust.

PIKTOGRAMMID JA HOIATUSED
—
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Lugege kasutusjuhendit ning jargige hoiatusi ja ohutustingimusi!
Enne puhastamist vdi hooldamist Gihendage vooluvérk lahti.
Arge pange kési v&i jalgu niitmismehhanismi kaitse alla.
Poorlevad osad - vigastuste véimalus

Hoidke niitmisrobotist ohutusse kaugusesse.

Ettevaatust valatud esemete vigastamise voimalusega
Kaitske vihma eest

Hoida lastele kattesaamatus kohas.

Arge sbitke roboti peal

10. Véimalik sdrmede kaotamine, olge ettevaatlik

11. Maksimaalne maapinna kalle 14°/25%.

12. Kaitske kasi tookindadega

13. Kandke kaitseriietust

14. Kandke kaitsejalandusid

15. Arge visake koos majapidamisjaatmetega

16. Valikuline jaatmete kogumine

17. Kaitseaste

COENDOHLN =

ETTEVAATUST! Seda seadet voivad kasutada lile 8-aastased lapsed
ja piiratud fiiiisiliste ja vaimsete voimetega ning ebapiisavate
teadmiste voi kogemustega isikud, kui neid juhendatakse voi
juhendatakse nouetekohaselt seadme ohutust kasutamisest, et nad
oleksid teadlikud sellega kaasnevatest ohtudest. Lapsed ei tohi selle
seadmega mangida. Lapsed ei tohi seadet ilma jarelevalveta
puhastada ega hooldustéid teha.

GRAAFILISTE ELEMENTIDE KIRJELDUS
Seadme komponentide numeratsioon on jargmine.
naidatud kaesoleva juhendi graafilistel lehekiilgedel.

Nimetus Opis
Joonis A
1 Hadaseiskamine
2 Niitmiskdrguse reguleerija
3 Niiduki juhtpaneel
4 Niiduki toitelUliti
5 Veorattad
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6 Loiketerad
7 Ldikemehhanismi trummel
8 P&drlevad rattad
9 Kandekéaepide
10 Laadimisiihendused
11 Patareipesa kate
Nimetus Opis
Joonis B
1 Dokkimisjaama juhtpaneel
2 augud dokkimisjaama kinnitamiseks
3 Laadimistihendused
4 Dokkimisjaam
5 Dokkimisjaama kaitse
6 Toopiirkonna margistamiseks mdeldud toitekaabli
pistikud
7 Kaabliaugud toopiirkonna ja toiteallika
margistamiseks
8 Dokkimisjaama pistikupesa
9 Margistus dige kaabli marsruutimise jaoks
Nimetus Opis
Joonis D
1 Laadimisoleku margutuli
2 Signaali rikke indikaator
3 Tagasipidamiskaabli indikaator
4 Tooaeg / veateade, tuled 1-4
5 Toitenupp
6 Toitellliti
7 Dokkimisnupp
8 "Kinnita" nupp
Nimetus Opis
Joonis H
1 Kruvid
2 Akupesa kate koos transpordikdepidemega
3 Akupesa
4 Akupesa kambri kaanel
5 Laetav aku (ei kuulu komplekti)
Nimetus Opis
Joonis |
1 Muru
2 Seina
3 Dokkimisjaam
4 Jaama kaugus seinast
5 Niitmisala piiritleva joone esialgne osa
6 L&igu pikkus
Nimetus Opis
Joonis J
la Kaabel, et piirata niitmisala Algus
1b Kaabel, et piirata niitmisala L&pp
2 Tarneliin:
3 Dokkimisjaam

* Graafika ja tegelik toode voivad erineda.
TOOKS VALMISTUMINE
AKU PAIGALDAMINE

« Poorake niidukrobot Gmber, nii et robotil oleks juurdepaas alumisele

kiiljele.

Lliti joonisel A4 ja transpordikdepidemel joonisel A9 on patareipesa
kate joonisel H2, mis on kinnitatud 4 noolega tahistatud kruviga
joonisel H1.

Seejarel keerake nooltega margitud kruvid lahti.

« Eemaldage ettevaatlikult salongi kate, joonis H2, et mitte murda voi

lahti Ghendada luliti juhtmeid, joonis A4 (see on kinnitatud akupesa
kaane kulge).

Seejarel keerake kate Umber, kaane allservas on akupesa kinnitatud
Joonis H4.

Sisestage ENERGY+ seeria aku pistikupessa.

e Keerake kate koos akuga Umber ja sisestage see joonisel H3

kujutatud lahtrisse.
Pingutage katet kinnitavaid kruvisid. Keerake roboti pohi alla, seade on
valmis.

NITMISROBOTI TOOKESKKOND
Veenduge, et roboti tddpiirkonnas on taidetud jargmised tingimused:
e Rohu kérgus ei tileta 60 mm.



e ETTEVAATUST! Kui muru on pikem kui 60 mm, I8igake muru
esmalt kasitsi niidukiga.

« Seal ei ole kive, puutiikke, juhtmeid, pinge all olevaid kaableid ega
muid vdorkehi.

« Niitmiskoht on tasane ja sile, ilma kraavide ja kraavita ning kalle on
alla 25% (14°) Joonis C1.

* Paigaldamiseks on vaja jargmisi téoriistu:

e kummist haamer (tihvtide 166miseks maapinda, kui paigaldatakse
kinnituskaablit)

o Komplekti kuulub kuuskantvéti (laadimisjaama kinnitamiseks).

« tangid (t6opiirkonda piirava kaabli I16ikamiseks)

1.BASE STATION PAIGALDUS

Valige sobiv asukoht

Laadimisjaam tuleks paigutada jargmisesse kohta Joonis C3:

Suhteliselt lame ja tasane muruosa.

Muru serva lahedal.

Pistikupesa lahedal.

Asetage 10 m pikkune pikendusjuhe ja toiteallikas varjulisse,

jahedasse ja kuiva kohta.

Laadimisjaamast véahemalt 2 m kaugusel ei tohi olla takistusi.

Soovitatav on, et laadimisjaam asuks kuivas ja kaitstud kohas.

Toiteallikas peaks olema 30 cm kdrgusel maapinnast.

2. LAADIMISJAAMA KINNITUS

Kinnitage laadimisjaam 6 kinnituskruviga (G1) maapinnale (kasutades G6
kuuskantvtit).

ETTEVAATUST! ARGE seiske vdi kéndige laadimisjaama plaadil.
ETTEVAATUST! ARGE tehke laadimisjpama plaati uusi auke.
Laadimisjaam tuleb pdéranda kiilge poltidega kinnitada, kasutades
olemasolevaid auke.

3. KINNITUSKAABLI PAIGALDAMINE

Kinnituskaablit kasutatakse toopiirkonna  piiritlemiseks  ja
tagasijuhtimiseks laadimisjaama.

ETTEVAATUST! Kui teie naaber kasutab samuti robotniidukit, hoidke
mdlema roboti kinnituskaablite vahele vahemalt 1 m kaugus.

PIIRAVA KAABLI ASUKOHA PLANEERIMINE

Enne piirdekaabli paigaldamist kdige mdé6da maaratud piire ja eemaldage
koik mittevajalikud esemed, naiteks kivid.

ETTEVAATUST! Kinnituskaabli pikkus ei tohi tiletada 200 meetrit.
HOIATUS! Robot ei tohi séita lile kruusa vi muude sarnaste materjalide,
mis voivad terasid kahjustada.

KINNITUSKAABLI PAIGALDAMINE JOONIS C
Jargige alljargnevaid juhiseid, et paigaldada kinnituskaabel Umber
toopiirkonna ja takistuste. Kasutage komplektis sisalduvat moéturit, et
paigaldada piirav kaabel Gigesti.

ETTEVAATUST! Kinnituskaabel on vaga madalal pingel ja on ohutu

inimestele ja lemmikloomadele.

ETTEVAATUST! Alustage laadimisjaama tagakdiljel asuvas pistikust

Joonis B6 tommake see jaama alla (ja jatke 10 cm varu) ja pange kaabel

Umber muru vastupéeva, I6petades laadimisjaama tagakiiljel asuva "+"

pistiku juures (jatke 10 cm varu). Veenduge, et kaabel puutub "+" ja "-"

pistiku juures kokku metalliga Joonis B6 arge unustage liigset piiravat
kaablit ara I5igata.

e Jatke vahemalt 2 m vabu kohti kinnituskaabli ja laadimisjaama
vahele. Selles osas olevat kaablit kasutatakse roboti toomiseks
dokkimisjaama.

« Hoidke 30 cm kaugus kinnituskaabli ja muruserva vahel, joonis C2;
joonis C3.

« Kinnitage kinnituskaabel maapinnale kaasasolevate tuiblitega,
joonis G5. Kinnituskaabel peab olema sirge ja kergelt pingutatud.
Dudtlid peaksid olema iga 1 m tagant (seda vib muuta séltuvalt
muru kujust), joonis C4. Arge matke kaablit siigavamale kui 2 cm,
et valtida signaali nérgenemist.

« Korraldage kaabel nii, et nurgad on suuremad kui 90°, joonis C5.
Sellistel aladel asetage kinnituskaabel ornade kurvidega, mis
hélbustab robotil oluliselt niidetaval alal liikumist.

« Kui muruplatsil on lillepeenrad, tiigid voi puud, siis imbritsege need
piirava kaabli silmustega, joonis C4.

e Sailitada min. 30 cm kaugus kinnituskaabli ja takistuste servade
vahel.

ETTEVAATUST! Silmusesse ja sealt vlja liikudes ei tohi kinnituskaablid

Uksteist Uletada Joonis C4.

o Jatke niiduki toopiirkonda kitsas ruum. Veenduge, et par:

roboti

4. LAADIMISJAAMA PAIGALDAMINE

Uhendage toiteallikas

. Sisestage toitepistik 110-240 V seinapistikupessa.

. Kontrollige laadimisjaama LED-tulede olekut Joonis B1:
Roheline tuli: Ghendus on loodud (robot ei lae vdi on taielikult
laetud).
Aeg-ajalt pdlev roheline tuli: robot laadib.
Aeg-ajalt pdlev punane tuli: kdige sagedamini esinev viga on
"kinnituskaabli lahtiihendamine".
Valjallilitatud valgus: kdige sagedamini esinev viga on "100-240 V
toide puudub” v&i "puudub ihendus toiteallikaga".

TOO / SEADED

Niitmisroboti esimene kaivitamine

« Kui kaivitate robotit esimest korda, asetage seade dokkimisjaama nii,
et jaama laadimistihendused oleksid viiguga. B3 ei puutuksid kokku
niitmisroboti laadimistihendustega joon. A10.

e Kui niitmisrobot kaivitatakse esimest korda telefonirakendusest, tuleb
teostada pisivara uuendamine. Rakendusmeetodit on kirjeldatud
allpool punktis tarkvara uuendamine.

o ETTEVAATUST! Esimese Uhenduse ajal peavad telefon ja robot
olema Wi-fi vorgu levialas.

PUSIVARA UUENDAMINE ENNE ROBOTI KASUTAMIST.

Varskendamist tuleks teostada jargmiselt.

1. Asetage robot simuse sisse, kuid véljapoole laadimisjaama.

2. Lilitage llliti joonisel A4 asendisse 1.

3. Vajutage ja hoidke all liilitit Joonis D5

4. Kaivitage rakendus, skaneerige QR-kood.

5. Uhendage rakendus robotiga

6. Laiendage tarkvara seadeid, vajutades ekraani paremas (laosas

asuvat ikooni.

7. Valige valik: Firmware update.

8. Seejarel jargige ekraanil kuvatavaid juhiseid.

Parast tarkvara paigaldamist on seade kasutusvalmis.

ETTEVAATUST!

« Ekraan naitab, kas robot on Wi-fi- véi Bluetooth-piirkonnas.

e Vorguga lihendamist naitab vilkuv ikoon Uhenduse tiilibi kohta. Kui
ihendus on loodud, I6petab ikoon vilkumise.

* Robotit saab iihendada ainult (ihe telefoniga.

* Kuion vaja Ghendada veel iiks (sama niitmisrobot), tuleb esimene robot
rakendusest eemaldada. iOS-i rakenduses ka Bluetooth-seadistustest.

NITMISKORGUSE REGULEERIMINE:
Enne esimest niitmist seadke niitmiskdrgus 60 mm ja seejarel muutke
soovitud kdrgusele, kui kogu muru on suhteliselt tasane.

NP

e Niitmiskdrguse suurendamiseks keerake joonisel A2 nuppu
péripaeva.
« Niitmiskérguse véhendamiseks keerake nuppu joonisel A2

vasakule.
* Niitmiskdrgust saab reguleerida vahemikus 20 mm (MIN) kuni 60
mm (MAX).
ETTEVAATUST! Niitmismehhanismi trumli ajamimootor, joonis A7,
ltlitub sisse umbes 10 sekundit parast baasilt lahkumist, alustades t66d.

SISSE/VALJA LULITAMINE
1. Seadke liiliti joonisel A4 asendisse "O", et lilitada toiteallikas valja.
2. Seadke luliti joonisel A4 asendisse "I", et lulitada toiteallikas sisse.

ROBOTI AKTIVEERIMINE JA TOOAJA PROGRAMMEERIMINE

MANUAALSES REZIIMIS

1. Vajutage ja hoidke all toitenuppu Joonis D5, et robot kaivituks. Markus:

arge raputage robotit kaivitamise ajal, et véltida kaivitamisviga. Kui robot

ei kaivitu korralikult (kdik tuled pdlevad pidevalt), kaivitage see uuesti.

2. Sisestage parool, vajutades kaks korda nuppu joonis D6, seejérel kaks

korda nuppu joonis D7 ja iks kord nuppu joonis D8 (tehases

programmeeritud parool).

3. Programmeerige tédaeg (sh niitmisaeg ja laadimisaeg):

- Vajutage joonisel D6, et seadistada tédaeg. Uks pélev tuli tahendab 2

tundi, maksimaalne té6aeg on 8 tundi ja 4 tuld joonisel D4. Kinnitamiseks

ja roboti kaivitamiseks vajutage nuppu Fig. D8.

ETTEVAATUST! Kui tédaeg on seadistatud, jatab robot seaded meelde

ja alustab niitmist iga paev programmeeritud ajal. Niitmisaeg on vastavalt
i 1d seadistustele.

kulgevate kinnituskaablite vahemaa oleks suurem kui 1 m.

ETTEVAATUST! Veenduge, et dokkimisjaam oleks niitmisala tahistava
silmuse sees. (véljaspool / sees) Joonis B2
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* Roboti programmeeritud tédaeg 2 tundi kuni 8 tundi on niitmisaeg koos
laadimisaja arvestusega.
o T66- ja laadimisaeg soltub kasutatavast akust.



Kui soovite té6aega muuta, jargige uuesti samme 2-3.

AJA PROGRAMMEERIMINE AUTOMAATREZIIMIS, 7-PAEVANE

AJAKAVA, ON SAADAVAL RAKENDUSE SEADETE KAUDU

e Parast hadaseiskamist tuleb robot kdigepealt vabastada, jargides
eespool kirjeldatud sammu 2. Kui robot on lahti lukustatud, saame ta
nuppude vajutamisega tagasi jaama saata: Fig. D7, seejérel kinnitage
nupuga Fig. D8, et niidukit laadimisjaama tagasi saata.

e Hadaseiskamisnupu STOP vajutamine kustutab manuaalse ja
automaatse reziimi tsiikli rakendusest, kui see oli sel viisil aktiveeritud.
Selleks, et robot saaks parast hadaseiskamist uuesti todle hakata, tuleb
robot viia tagasi laadimisjaama ja seadistada uuesti kasitsi tdotamise
ajakava. Automaatse ajakava puhul tehke sama toiming rakenduse
ajakavas ja kinnitage selle seaded.

ETTEVAATUST! Automaatses ajakavas programmeeritud
kaivitamisaega ei tohiks pidada vaga tapseks. Seade vdib kaivituda
kuni mitu minutit parast seadistatud aega.

e Manuaalse reziimi aktiveerimine
programmeeritud ajakava ja vastupidi.

e Manuaalses reziimis toimub servade niitmine automaatselt iga paari

niitmiskorra jérel. See tadhendab, et muru niidetakse t66piirkonda

piirava kaabli Iahedalt. ETTEVAATUST! Tuleb jalgida, et kaabel oleks
korralikult kinnitatud, et see ei satuks juhusliku I6ikamise ohtu.

Niitmisrobot pddrdub tagasi dokkimisjaama, kui seade on tuvastanud

sademete alguse.

Kui robot puutub t66 ajal kokku takistusega, porkab ta sellest maha ja

jatkab t66d.

LAADIMISJIAAMA LAADIMISE OLEKUVALGUSTI:

Pidev roheline tuli - aku on taielikult laetud.

Ajutine roheline tuli - laadimine.

VALJASPOOL LAADIMISJAAMA:

Pidev roheline tuli - aku >=20%.

Aeg-ajalt roheline tuli - aku <20%.

kustutab rakenduses

ETTEVAATUST! Robot peatab automaatselt t66 ja naaseb
laadimisjaama, kui aku tase langeb alla 20%.
ERROR LIGHT:

Pidev roheline tuli - siisteemi uuendamine. Uuendamise teostamiseks
Uihendage rakendus.

Aeg-ajalt roheline tuli - slisteemi uuendamine on kdimas.

Aeg-ajalt punane tuli - veateade 1-5, robot taaskaivitatakse.

Pidev punane tuli - veateade 6 kuni 12, kustutamiseks vajutage "STOP"
voi "OK".

PIIRAVA KAABLI INDIKAATOR:

Pidev roheline tuli - signaal dige

Pidev punane tuli - signaal puudub

Kontrollid Joonis D4:

Katkestav valgus - robot blokeeritud.

Pidev valgus - robot lukustamata.

Tuli 1 pdleb roheliselt: 2 tundi té6aega.

Tuled 1 ja 2 pdlevad roheliselt: 4 tundi tééaega.

Tuled 1, 2 ja 3 pdlevad roheliselt: 6 tundi tédaega.

Tuled 1, 2, 3 ja 4 pdlevad roheliselt: 8 tundi tdéaega.

TARKVARA NIITMISROBOTI JUHTIMISEKS

10S allalaadimine:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Androidi allalaadimine:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Programmi juhiseid saab alla laadida aadressil:
https://bit.ly/3QBB6Gm

ROBOTI ERAKORRALINE VALJALULITAMINE
Roboti peatamiseks vajutage nuppu “"STOP" joonis AL,
véljalulitamiseks vajutage ja hoidke all toitenuppu.

ROBOTI LIIGUTAMINE
Roboti all asub tdstekdepide joonisel A10, mis véimaldab hdlpsat ihe
kaega toStamist.

HOOLDUS JA LADUSTAMINE

« Enne puhastamist ja hooldust liilitage robot alati valja.

* Enne laadimisjaama puhastamist ja hooldamist ihendage vooluvérk
lahti.

« Kandke terade vahetamisel ja roboti alumise osa puhastamisel alati
pakse kaitsekindaid.

« Kontrollige regulaarselt poltide ja mutrite pinguldatust. Kahjustatud
osad tuleb ohutuse tagamiseks parandada véi asendada.

roboti
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« Kontrollige regulaarselt, et terad saaksid vabalt pddrelda.
ETTEVAATUST! Kui keerate roboti tagurpidi, asetage see murule voi
pehmele pinnale, et mitte kahjustada véi kriimustada katet.

PUHASTUS

HOIATUS! Enne puhastamise alustamist lilitage seade valja lulitiga

Joonis A4.

e Peske roboti esiosa madalrdhupuhastusvahendi ja pehme harja voi
lapiga.

» Kasutage kdva harja, et eemaldada rohtu ja prahti teradelt, ratastelt
ja muudelt roboti allosas asuvatelt osadelt.

« Kontrollige rattaid regulaarselt, et need ei sisaldaks muda voi
murujaatmeid, ja puhastage need harjaga.

ETTEVAATUST! E Idag regul It priigi  roboti
aluspinnalt, et valtida tootlikkuse vahenemist.
TERA ASENDAMINE

HOIATUS! Esmalt lllitage vélja peavooluliliti ja pange kaitsekindad.

HOIATUS! Kasutage ainult tootja poolt heakskiidetud originaalterasid.

o Koik kolm tera ja nende kruvid tuleb vahetada lihe vahetuse kaigus,
joonis A6.

e Kruvid tuleb lahti keerata ja kruvikeerajaga kinni tommata.

« Kontrollige, et uued terad saaksid vabalt podrelda.

PROBLEEMIDE LAHENDAMINE

Alligrgnevas tabelis on toodud juhised probleemide diagnoosimiseks.

Véimaluse korral parandage seade ise. Kui probleemi ei ole voimalik

lahendada, pédrduge volitatud edasimiiiija voi teeninduskeskuse poole.

HOIATUS! Tuleb vétta kaitsemeetmeid.

Probleem Voimalikud p&hjused Lahendused

Leidke kaabli
defektne osa
ja parandada seda

Kinnituskaabli
katkestamine

Punane tuli vilgub
laadimisjaamas

Laadimisjaam ei ole

Robotil on raskusi Gigesti paigaldatud

A Vt jaotist "T6oks
laadimisjaama

dokkimisega valmistumine".
Kinnituskaabel ei ole
digesti paigutatud.
Puudub toiteallikas Kontrollige
toiteallikat
Tagasipidamiskaabel | Vahetage "+"ja
oli thendatud "-" lihendused.
tagurpidi
Kontrollige, et
Kinnituskaabel ei ole kinnituskaabel
- . . laadimisjaamaga oleks digesti
Tagasipidamiskaabli | 0 S o uhenda?ud
signaal puudub A
laadimisjaamaga
Kinnituskaabli Kontrollige kogu
katkestamine tee labi,
et kaabel ei ole
katkenud

Kontrollige, kas

Kinnipidamiskaabli Kinnituskaabel on

ristid teel silmusesse

ja sealt vélja Gigesti
paigaldatud.
Robot laheb lle piiri Tagasipidamiskaabel | Vahetage "+"ja
oli thendatud "-" (ihendused.
tagurpidi

Robot vibreerib voi
teeb ebatavalist

Kahjustatud voi

puuduv tera Kontrollida ja

mira Tera ketas on lahti pa ra_ndada t_era
pren kinnituskruvid
Vahetage tera vilja
Veakood Opis Lahendus
EO1 Initsialiseerimisviga | Asetage robot tasasele
Joonis F1 - giiroskoopandur pinnale ja kaivitage uuesti.
Reguleerige nijg_ulﬂ esitosa
R R orkeraud ja vaanderatas,
E02 ;{gfﬁ?'zﬁagg*ﬁ; Eontrollige, et need ei
Joonis F2 prike oleks lukustunud; asetage
robot tasasele pinnale ja
kéivitage uuesti.



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

E03 Niitmismootori Asetalge rokbot tasasele
i innale ja kaivitage uuesti.
Joonis F3 initsialiseerimisviga &ul probleem plsib, vtke
E04 h T%ltealllka ihendust
Joonis F4 Uhendamise viga
EO5 Vale niitmismootori Kiienditeenindusega.
Joonis F5 kiirus
Asetalge \r/obot tas?]sele
EO6 . . pinnale. Vajutage haire
Joonis F6 Kaldumise hoiatus %mlstamlseks gTOP \ll
Asetalge \r/obot tas?]sele
EO7 p . pinnale. Vajutage haire
Joonis F7 Lift hoiatus %ﬂlstamlseks gTOP \ll
Asétage robot tasasele
E08 &lnnale ja kaivitage uuesti.
Joonis F8 ADC kanali viga ui probleem plsib, votke
Uhendust
klienditeenindusega.
Vit Glalpool tabelis:
Probleem - signaal
&uudub piiravast kaablist.
ontrollige kdiki punkte
ﬂkshaaval,bseejérel I
EQ09 : asetage robot tasasele
Joonis F9 Vale signaal pinnale. Alarmi
tuhistamiseks vajutage
STOP vai OK. Kalwta?
robot uuesti. Kui probleem
E['JSib" votke lihendust
lienditeenindusega.
Asetage robot tasasele
pinnale. VaJutaé;e héire
EO010 tiihistamiseks STOP v&i
Joonis Robotimoos OK. Kaivitage robot
F10 uuesti. Kui probleem
Usib, votke tihendust
lienditeenindusega.
EOI1
; Vasaku samm- '
Joonis N i Kaivitage robot uuesti. Kui
F11 mootori vale kiirus probleem plisib, votke
E012 Vale kiirus uhendus!
Joonis Bigus kllendlteenlndusega.
F12 samm-mootor
KOMPLEKT SISALDAB:
« Niitmisrobot 1tk.
e Dokkimis- ja laadimisjaam 1tk.
* Toiteallikas ja pikenduskaabel 1tk.
* Kaabel té6piirkonna piiritlemiseks 100m
* Kaabli kinnitustulbad 100tk.
o Dokkimisjaama kinnitustapid 6tk.
o Ldiketerad 3tk.
* Kaabliihendused 2tk.
o Kuuekandiline véti 1tk.
SPETSIFIKATSIOONID
Niitmisrobot 04-621
Parameeter Vaartus
Toitepinge: 18V DC
Niitmismootori maksimaalne 50 W
nimivéimsus:
Iseliikuva mootori maksimaalne 20w
nimivdimsus:
Laadimisjaama IP-kaitseklass IPX4
Roboti IP-k IPX5
Laadimisadapteri IP-kaitseklass IP 65
Roboti kaitseklass 1]
Laadimisjaama kaitseklass I
Niitmislaius: 180 mm
L&ikekdrguse reguleerimine 20 mm - 60 mm
vahemikus
P&orlemiskiirus 3100 p/min
Kaal 10,2 kg
Tootmisaasta 2024
MURA JA VIBRATSIOONI ANDMED
Heliréhu tase Lpa =56 dB (A) K=
3dB(A)
Moddetud helivdimsuse tase Lwa = 67 dB (A) K=
3dB(A)

Teave miira ja vibratsiooni kohta

Seadme poolt kiiratava miira taset kirjeldavad: kiiratava heliréhu tase
Lpa ja helivdimsuse tase Lwa , kus K tahistab moéotemaaramatust.
Seadme poolt tekitatud vibratsiooni kirjeldatakse vibratsioonikiirenduse
an abil, kus K tahistab modtemaaramatust.

Kaesolevas kasutusjuhendis mdddetud vaartused, s.t kiiratava helirshu
tase Lpa , helivdimsuse tase Lwa ja vibratsioonikirendus an , on
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moddetud vastavalt standardile EN 62841-1:2015+A11. Antud
vibratsioonitaset an vOib kasutada seadmete vérdlemiseks ja
vibratsiooniga kokkupuute esialgseks hindamiseks.

Antud  vibratsioonitase on  representativne ainult seadme
pohirakenduste puhul. Kui seadet kasutatakse muudeks rakendusteks
voi koos teiste tddvahenditega, voib vibratsioonitase erineda. Seadme
ebapiisav vdi harv hooldamine pdhjustab kdrgemat vibratsioonitaset.
Eespool nimetatud pdhjused vodivad kogu kasutusaja jooksul
suurendada vibratsiooniga kokkupuudet.

Vibratsiooniga kokkupuute tidpseks maiaramiseks tuleb arvesse
votta seadme sisse- ja viljaliilitatud perioodid, vilja arvatud
perioodid, mil seadet kasutatakse tooks. Kui koiki tegureid on
tépselt hinnatud, voib kogu vibratsiooniga kokkupuude olla palju
vaiksem.

Operaatori  kaitsmiseks vibratsiooni eest kasutage tdiendavaid
ohutusmeetmeid, nt seadme ja tédvahendite korraparane hooldus,
nduetekohased kate temperatuuritingimused ja nduetekohane

té6korraldus.
MURA JA VIBRATSIOONI ANDMED
KESKKONNAKAITSE
i [Elektrilisi seadmeid ei tohi hévitada koos olmejaatmetega. Korvaldage|
need asjakohastes rajatistes. Teavet kdrvaldamise kohta saab toote|
ledasimiidijalt voi kohalikelt asutustelt. Elektri- ja elektroonikaseadmete|
jaatmed sisaldavad aineid, mis ei ole looduskeskkonna suhtes|
neutraalsed. Taaskasutamata elektroonikaromud kujutavad endast|
potentsiaalset ohtu keskkonnale ja inimeste tervisele.
"Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spoétka komandytowa, mille
registrijargne asukoht on Varssavis, ul. Pograniczna 2/4 (edaspidi "Topex Group") teatab,
et koik autoridigused kéesoleva kasutusjuhendi (edaspidi "kasutusjuhend") sisule,
sealhulgas, kuid mitte ainult, selle tekstile, postitatud fotodele, diagrammidele, joonistele
ning selle koostisele kuuluvad eranditult Topex Groupile ja on diguskaitse all vastavalt 4.
veebruari 1994. aasta autoridiguse ja sellega seotud Giguste seadusele (s.t. Teataja U.
2006 nr 90, punkt 631, muudetud kujul). Kogu kasiraamatu voi selle Uksikute elementide
kopeerimine, to6tlemine, avaldamine ja muutmine érilistel eesmérkidel iima Topex Groupi
kirjaliku nGusolekuta on rangelt keelatud ning vaib kaasa tuua tsiviil- ja kriminaalvastutuse.

EU vastavusdeklaratsioon
Tootja: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
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Allkirjastatud jargmiste isikute nimel:
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Kéesolev vastavusdeklaratsioon on vélja antud tootja ainuvastutusel.
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Pawet Kowalski
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BG
NPEBOQ (PbKOBOACTBO 3A NOTPEBUTENA)
POBOT 3A KOCEHE 04-621
BHUMAHUE! NPEOU OA PABOTUTE C ENEKTPOUHCTPYMEHTH,
NPOYETETE BHUMATENHO TOBA PbBKOBOACTBO 3A
YNOTPEBA U 'O 3ANA3ETE 3A BbELLM CMIPABKM.

MOAPOBHU NPABUIA 3A BE3OMNACHOCT

WHCTPYKLIUU 3A BE3OMNACHOCT 3A POBEOTU 3A KOCEHE
BesonacHOCT Npu NpaKTU4ecKkoTo U3non3saHe Ha poboTa 3a KoceHe

MPEMOPBKMN

MpoyeTeTe BHUMATENHO PLKOBOACTBOTO 3a ynotpeba. 3anosHaite ce
ChC CUCTEMUTE 3a yNpaBreHue 1 ¢ npasunHaTa paboTa Ha ypeaa.

He nossonsBaiite ypeabT Aa ce U3nonssa oT Aeua unm oT nuua, KouTo
He ca MpoYenu pbLKOBOACTBOTO 3a ynotpeba. B HauvoHanHute
pasnopeftu Moxe fja € NocoYeHa MMHUManHa Bb3pacT Ha onepaTopa.
He uanonagaite poboTa, ako HaoKOMO UMa [pYrv xopa, 0CoBeHO Aeua
WUNN XKNBOTHW.

Mons, He 3abpaBsiiTe, 4Ye onepaTopbT WNM MOTPEGUTENSAT HOCK
OTrOBOPHOCT 3a 3110M0SyKN Ui ONacHOCTK 3a Apyrn Xopa unm okonHata
cpepa.

NnoAroToBKA

e [lpean koceHe mpoBepsiBaiiTe BCeKW MbT Aany BCUYKW YacTu Ha
po6oTa paboTAT NpaBuITHO.

e 3a nocturaHe Ha Hait-0obpw pe3ynTaTu ce npenopbyBa KoceHe B
6e3abxaoBHO Bpeme. pu koceHe B AbXA TpeBaTa Moxe Aa
nonenHe no po6oTa, KOWTO B pe3ynTaT Ha ToBa MOXe Aa ce
NOAXITb3HE.

e HE KkoceTe npy noLuu MeTeopOriorvyHN YCOBUS, Hanp. No Bpeme
Ha CUNeH ObxX[, rPbMOTEBUYHA Bypsi Unn cHeroBarnex.

e [lepuoanyHo npoBepsiBaiiTe OkoCeHaTa Mol U OTCTpaHsiBaiTe
BCWYKM KaMbHW, OTNafgbLy, XWLM, KOCTU U APYrM MpensiTcTBus.
OrpaHuyeHaTa rapaHUusi He MOKpMBa MOBPeAW, MPUHYMHEHW OT
npeaMeTH, OCTaBEHU Ha TPeBHaTa MrioLL.

e 3a pga usberHeTe noBpeau, He KoceTe Ha Mo-manko oT 1 M oT
rmaBuUTe Ha NpbCKaykUTe.

BHMUMAHUE! PoGoTbT 1 npbekadkute HE Tpsibea ga ce Bkntousat

©[JHOBPEMEHHO.

PoboTbT TpsibBa fa Gbae nporpamupaH Aa paboTu no pasnuyHo Bpeme

OT TOBa Ha NMpbCKaukuTe.

HUKOTA He no3BonsiBaiTe Ha Jela Aa [AOKOCBAT 3axpaHBalums 6mok,

3apspgHaTa  CTaHUWsi, Mo-CreuManHo  KOHTakTuTe, — ocTpuetarta,

oTAeneHneTo 3a GaTepuuTe WM YacTW, B KOWTO UMa MPOMyKW, KaTo

HanpvMep konenara.

OMEPALUA

* BxumaBaiTe 3a BbpTALWY ce ocTpueTtal HE noctaBsainTe pbueTe unu
KpakaTa Cu Nnof, BbpTsilLMTe ce ocTpueTa.

e BHuMaBaiiTe 3a npeaMeTH, pasnpbCcHATU BbPXY TpeBaTa, AokaTo
kocute! Korato poboTbT e BKMOYeH, cnassaiite GesonacHo
pascTosiHue.
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e He ocraBsinte ypena 6e3 Haasop, ako e M3BecTHO, Ye B Bnunsoct
MMa XMBOTHM, leLia UInu Apyru xopa.

e [Moaabpxaite GesonacHa nosvums. Moaabpxaiite pasHoBecue W
cTabunHa nosuumsa npu HaknoHuu. Mo Bpeme Ha pa6ota ¢ po6oTa
UMW HeroBuTe mNepudepHU YCTPOMCTBA € MO3BOMEHO fAa ce
[ABWXUTE, HO He U a Tuyarte.

e Mons, npoyeTeTe WMHCTpyKUMMTE 3a ToBa kora, kbAe W kak Aa
npoBepsiBaTe poboTa 1 HeroBuUTe nepudepHn ycTpoicTaa, kabenu
M yObIKUTENW 3a NOBpeau UNM M3HOCBaHe M Aa peMoHTUpaTe
po6ota. CamocTosiTenHa MoAndUKaLWs, PEMOHT He ca paspeLLeHn
- C pucK OT 3ary6a Ha rapaHuusTa.

e He cBbp3BaiiTe M He AoKocBaliTe NoBpefeH 3axpaHsaly kaben,
[l0KaTo TOW He 6bAe M3KITIOYEeH OT 3axpaHBaHeTo, Nopaan pUck oT
KOHTaKT C KOMMOHEHT MOJ, HarnpexXeHue.

e Cabp3Bante poboTa u/unu nepudepHoTo obopyasaHe camo KbM
3axpaHBaLLy BEpUri, 3alUTEHN C NPeKbCBaY 3a OCTaTbYeH TOK C
TOK Ha U3krloyBaHe He noeeye ot 30 MA.

e Ako poboTbT u3gapge HeobwuyaeH 3ByK, 3abenexu HeobuuainHa
BUOpaLMst UNM CUrHanuavpa 3a anapma, HeaabaBHO HaTuUCHeTe
B6yToHa STOP.

e 3ABPAHSIBA CE pokocBaHeTO Ha OmacHu OBWXKELM ce 4acTti,
npeav Aa U3KMioYMTe 3axpaHBaHeTo Ha poboTa.

e 3ABPAHABA CE foKkoCBaHETO Ha OMacHM 4acTW, JoKaTo Te He
cnpat HambIHO.

e BuHaru HoceTe 3gpaBu 0ByBKM M [OBAMM NaHTarioHW, Korato
paboTuTe c poboTa.

« [pekbCcHeTe enekTposaxpaHBaHeTo: Mpeau fa 3aknounte poboTa.

e [lpepw TecTBaHe, NOYNCTBaHE UNN NOAAPBXKKA.

MUKTOrPAMU U NPEAYNPEXAEHNA

12| i1
®) D) | & [¥

i

12

¥ |[IPX5

16 17

1. MNpoyeTeTe pbKOBOACTBOTO 3a eKCMnoaTauusa u cnassaTe
npenynpexaeHnsita n ycrosusita 3a 6esonacHocT!

2. MNpeau nouncTBaHe UK NOAAPHXKKA UKIIOYETe OT 3axpaHBaHETO
3. He nocTaBsiiTe pblLeTe Unu kpakaTa cu nog, npeanasutens Ha
MexaHu3Ma 3a KoceHe.

4. BupTALWM Ce YacTH - Bb3MOXHOCT 3a HapaHsBaHe

5. Cna3sBaiite 6e3onacHo pa3ctosiHue oT poboTa 3a KoceHe

6. MNaseTe ce OT BL3MOXHOCTTa 3@ HapaHsiBaHe OT XBbpIIeHN
npegmeTu

7. 3awuTa oT AbXA

8. [la ce CbXxpaHsiBa Ha MSCTO, HEAOCTBLIHO 3a Aeua.

9. He ce kauBaiiTe Bbpxy poboTa

10. Bb3amoxHa e 3aryba Ha NpbCTW, BHUMaBaTe

11. MakcmaneH HaknoH Ha TepeHa 14°/25%.

12. 3awwmTeTe pbLeETe CU C paboTHN pbKaBULM

13. HoceTe 3awuTHO obnekno

14. HoceTe 3almTHM 0ByBKYM

15. He naxebpnsaiTe 3aegHo ¢ GuToBUTE OTNaabLM

16. CenekTMBHO CbbUpaHe Ha oTnagbun

17. CTeneH Ha 3awmTa

BHUMAHMUE! To3u ypen Moxe Aa ce nanonssa oT Aewia Ha Bb3pacTt
Hag 8 roguHM M nMuUa C OrpaHUYeHu (U3NYECKU U YMCTBEHM
CMoco6GHOCTH, KAaKTO U C HeOCTaTbYHU 3HAHWUS UMK OMMUT, aKo Te ca
NoA HafA3op MMM ca MHCTPYKTUPaHW MO MoAXoAslly HauuH 3a
6e3onacHOTO U3Non3BaHe Ha ypeAa, Taka Ye [a Ca HasCHO CbC
cblyecTByBalmTe puckoBe. C To3n ypea He TpsiGBa Aa cu UrpasT
feua. [fleyata He TpsAGBa Aa nouucTBaT MM Aa M3BbLPLIBAT
noaapLXKa Ha ypeaa 6e3 Haasop.

OMUCAHUE HA TPA®UYHUTE ENEMEHTU
CregHaTa HoMepaLumsa ce 0THacA 3a KOMMOHEHTUTe Ha ypeaa



nokasaHu Ha rpacuyH1TE CTPaHNULIM Ha TOBa PbKOBOACTBO.

O6o3HaueHne Onucanue
ur. A
1 ABapuiiHo cnvpaxe
2 PerynaTtop Ha BUCOYMHAaTa Ha KOCeHe
3 KoHTponeH naHen Ha kocadkata
4 MpeBknioyBaTEN Ha 3aXpaHBAHETO Ha Kocaykata
5 3agBwxBaLLy konena
6 OcTpueTta 3a psizaHe
7 BapabaH Ha pexeLums MexaHM3bm
8 BbpTsim ce konena
9 [pbxka 3a HoceHe
10 CbeavHutenu 3a 3apexagaHe
11 Kanak Ha otaenenueTo 3a 6arepum
O6Go3HaueHne Onucanune
ur. B
1 KoHTponeH naHen Ha JOKVUHI CTaHLmsITa
2 OTBOpY 3a 3aKpenBaHe Ha JOKVHI CTaHUMsTa
3 CbeauHuTeny 3a 3apexaaHe
4 [OKWHT cTaHums
5 3almTa Ha AOKUHT CTaHLMsTa
6 CbeauHuTen 3a  3axpaHBal, kaben 3a
MapkupaHe Ha pa6oTHaTa 3oHa
7 OTBOpU 3a Kabenu 3a MapkupaHe Ha paboTHaTa
30Ha U 3aXpaHBaHEToO
8 3axpaHBalL KOHTAKT Ha JOKVHI CTaHUmsiTa
9 Mapk1poBka 3a NpaBWITHO BoAeHe Ha kabenute
O6Go3HaueHne OnucaHue
®ur. D
1 MHanKaTop 3a CbCTOSHMETO Ha 3apexaaHe
2 VHankaTop 3a rpelka Ha curHana
3 WMHavkaTop 3a 3agbpaly kaben
4 Pa6oTHu Yacose / cbobLLeHVe 3a rpeLuka,
cBeTnmHmn 1-4
5 ByTOH 3a 3axpaHBaHe
6 MpeBkntoyBaTen 3a 3axpaHBaHe
7 ByToH 3a JOKUHT
8 ByToH "MoTtBbpXaaBaHe"
O6Go3HaueHne OnucaHue
ur. H
1 BuHToBE
2 Kanak Ha oTgeneHueto 3a Gatepun c
[pbXKa 3a TpaHCropTUpaHe
3 Otgenenue 3a 6atepumn
4 Hesgo 3a GaTepusi Ha Kanaka Ha kamepaTa
5 AkymynaTtopHa 6atepusi (He e BKIYeHa)
O6Go3HaueHne OnucaHue
Dur. |
1 TpeBHM nnom
2 Crena
3 [OKVHT cTaHuus
4 Pa3scTosiH1e Ha CTaHUusiTa oT cTeHaTa
5 Hauanex y4acTbk Ha TMHKSTa,
orpaHMyaBallia 30HaTa 3a KOCEeHe
6 [bmKuHa Ha cekuusiTa
O6o3HaueHue | OnwucaHue
dur. J
la Kaben 3a orpaHuyaBaHe Ha mnowTa 3a
KoceHe Havano
1b Kaben 3a orpaHuyaBaHe Ha 3oHaTa 3a
KOCeHe
2 JIvHus 3a JocTaBeka:
3 [OKVHT cTaHums

* Bb3MOXHO € Aa UMa pa3nuku mexay rpacdukara u AeicTBUTENHUA
npoaykT
NOArOoTOBKA 3A PABOTA

WHCTANUPAHE HA BATEPUATA

* O6bpHeTe poboTa 3a KoceHe, Taka Ye Aa MMaTe AOCTbN [0 JonHaTa
yacTt Ha pobora.

e Ha msctoTto Ha npeBknoyBatens cur. A4 1 Ha TpaHcropTHaTa
Apbxkka dour. A9 ce Hamvpa KanakbT Ha OTAeneHueTo 3a Gatepun
chur. H2, 3akpeneH ¢ 4 BUHTa, 0603Ha4YeHN CbC CTpesku dumr. H1.

o Crep ToBa OTBUITE BUHTOBETE, OTOENSA3aHN CbC CTPESKU.
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e BHumaTenHo cBaneTe kamaka Ha oTaeneHueTo cur. H2, 3a ga He
npeKkbCHeTe UK paseanHuTe kabenute Ha NpesktoyBaTens dumr. A4
(TOl € NpuKpeneH KbM Kanaka Ha oTAeneHuneTo 3a 6atepum).

e Crieg ToBa ObGbpHETE Kamaka, OT AOMHaTa CTpaHa Ha kamaka e
ukcmpaHo rHeafoTo 3a batepusta ®dur. H4.

* [locraBeTe 6aTepusita ot cepusita ENERGY+ B rHe3foTo.

e OObpHeTe kanaka C npukpeneHata GaTepusi U ro nocraeeTe B
oTAeneHveTo Ha dour. H3.

* 3aTerHeTe BMHTOBETE 3a 3aKpernBaHe Ha kanaka. O6bpHeTe poboTta ¢
[BHOTO Hafony, ypeabT e roToB.

PABOTHA CPE[JA HA POBOTA 3A KOCEHE

YBepete ce, Ye B 30HaTa, B KOSTO paboT pobOTLT, ca W3MbIHEHU

crneHuTe yCroBums:

e BucounHaTa Ha TpeBaTa He HageuvLwwaea 60 Mm.

o BHWUMAHMUE! Ako TpeBaTa e no-Abnra ot 60 MM, NbpBO A OKOCeTe
C pbYHa Kocayka.

e Hsima kambHU, NapyeTa AbpBO, XULM, kKabenw nog HanpexeHne unu
APYTA YyXAW MpeaMeTy.

e MsicToTO 3a KoceHe e paBHO W paBHO, Ge3 kaHaBkM U M3Komu, a
HaKIOHBbT e No-mManbk oT 25 % (14°) dur. C1

e 3a uHcTanauusita ca Heo6XoAUMMU CreJHUTE MHCTPYMEHTH:

o [ymeH Yyk (3a 3abuBaHe Ha WMdTOBE B 3eMsiTa NpK NnonaraHeTo Ha
orpaHu4uTenHus kaben)

e LllecToCTEHHMAT KMtOY (3a 3aKkpenBaHe Ha 3apsaHaTta cTaHuusi) e
BKITIOYEH B KOMIMeKTa

e Kneww (3a pa3aHe Ha kabena, orpaHnyaBaly paboTHaTa 30Ha)

1.BASE STATION INSTALLATION

M3bepeTe noaxomsiLo MACcTo

CraHuusiTa 3a 3apexgaHe TpsibBa Aa ce MocTaBW Ha CNeAHOTO MSICTO

®ur. C3:

e CpaBHUTENHO Nrocka v paBHa YacT OT TpeBHaTa NoLy.

e bBnu3so po pvba Ha Mopaearta.

e B 6nmsocT no enekTpuyecky KOHTaKT.

e [loctaBeTe yabnxuTenHus kaben ¢ AbmkuHa 10 M 1 3axpaHBaHETo
Ha CeHYecTo, XN1aAHO U CYXO MSICTO.

e Ha pascrosiHue Han-manko 2 m oT 3apsifHaTa CTaHuus He Tpsibea
[a vMa npensTcTBus.

o [penopbunTenHo e 3apsigHaTa cTaHuust Aa 6bae pasrnonoxeHa Ha
CYXO ¥ 3aLLMTEHO MSCTO.

e 3axpaHBaHeTo TpsibBa Aa e Ha 30 cM Haj HMBOTO Ha 3emsTa.

2. 3AKPEMBAHE HA CTAHLIUA 3A 3APEXOAHE

3akpeneTe 3apsiaHaTa CTaHUMA KbM 3emsTa ¢ 6 dukcnpalym BuHTa (G1)
(c nomoLLTa Ha LIeCTOCTEeHeH Kitod G6).

BHWUMAHME! HE 3acTaBalite 1 He xoaeTe BbpXy Nnovata Ha 3apsigHaTa
cTaHums.

BHUMAHUE! HE npaBeTe HOBM OTBOpM B nrioyata Ha 3apsigHata
cTaHuus. CTaHuusTa Tpsbea Aa 6bhe 3akpeneHa KbM nofa ¢ noMoLlTa
Ha CblUecTByBalLUnTE OTBOPU.

3. MONArAHE HA OFTPAHUMUTENHUA KABEN

OrpaHnunTenHusT kaben ce u3nosnsea 3a ovepTaBaHe Ha paboTHaTa
30Ha U1 33 HacouBaHe Ha po6oTa oGpaTHO KbM 3apsiaHaTa CTaHUMS.
BHUMAHWUE! Ako cbcebT BM CbLLO M3Mon3Ba poboTtuanpaHa kocauyka,
cnasBaiiTe pa3cTosH1e OT NoHe 1 M Mexzay orpaHuuUTenHUTe kabenu Ha
nBsata pobota.

MNAHUPAHE HA MONOXEHUETO HA 3A0BLPXALLIUA KABES
Mpeav fia NonoxuTe orpaHYMTENHUS kaben, MUHeTe Mo onpeaeneHara
rpaHuLa W OTCTpaHeTe BCUYKWA HEHYXHW MpeaMeTy, Kato Hampuvep
KaMbHW.

BHUMAHME! [bmxkuHaTta Ha orpaHuuuTenHus kaben He Tpsioea aa
Hapsvwaea 200 meTpa.

NPEAYNPEXAEHUE! PoboTbT He TpsibBa Aa ce ABWKMU MO Yakbn Unm
nopo6HU MaTepuanu, KoMTo MoraT Aa NoBpedsiT ocTpueTarTa.

MONArAHE HA OFPAHUMUTENHUA KABEN ®Ur. B

CreaBaiiTe  WHCTpyKUMWTE  mo-gony, 3a fda  pasnonoxute
obesonacutenHus kaben okono paboTHaTa 30Ha U NpensTcTBUsTa.
M3nonseaitte u3MepBaTernHWs ypefd, BKIIOYEH B KOMMMEKTa, 3a Aa
NonoXuTe NPaBUIHO OrpaHMYUTENHUS kaber.

BHUMAHMUE! KabGenbT 3a 3agbpxaHe ce 3axpaHBa C MHOMO HUCKO
HanpexeHue 1 e 6esonaceH 3a xopa v JOMaLLHU SoGUMLN.
BHWUMAHME! 3anoyHeTe oT kOHekTopa "-" B 3aAHaTa YacT Ha 3apsigHaTa
cTaHuus ®ur. B6, nusabpnaiite ro noa craHuusTa (1 octasete 10 cm
peseps) v npokapaiite kabena okono TpeeaTa B Mocoka, obpaTHa Ha
YacoBHMKOBATa CTperika, KaTo 3aBbplUMTe C KOHeKTopa "+" B 3agHaTa
yacT Ha 3apsigHaTa cTaHuums (octaete 10 cm pesepB). YBepeTe ce, ye



KabenbT BNM3a B KOHTAKT C MeTarn npu koHekTopute "+" 1 "-" dur. B6 He

3abpaBsiiTe Ja OTPEXETe UNULLHUSA 3aabpxaLl kaben.

e OcTaBeTe NOHE 2 M Npa3HO NPOCTPAHCTBO MeXAY OrpaHNYUTENHNS
kaben u 3apsigHaTa cTaHuyusi. KabenmbT B TO31 y4acTbk ce U3nonasa
3a npuBexgaHe Ha poboTa KbM JOKUHI CTaHLMSITA.

o [loapgbpxante pasctosHue oT 30 cm MexXay 3aAbpXalLloTO BbXe U
pbba Ha TpeBaTa ®ur. C2; dur. C3.

e 3akpenete 3apbpxawys kaben KbM 3emsiTa C nomowTa Ha
npepoctaBeHute gobenn ®ur. G5. OrpaHnunTenHuaT kaben
TpsibBa da e nmpaB M neko 3aTerHaT. [iobenute Tpsbea aa ca
pasnonoxeHn Ha Bcekn 1 m (ToBa Moxe [Ja Ce NPOMeHW B
3aBMCUMOCT OT hopmMaTa Ha TpeBHaTa nnoly) ®ur. He 3apassite
kabena no-abNGoko oT 2 cm, 3a Aa He ce oTcnabu curHambT.

« PasnonoxeTte kabena Taka, Ye brnuTe Aa ca no-ronemm ot 90° dwur.
C5. B Tak1Ba 30HM pa3nosioxeTe orpaHNuMTENHUS kaben B NnaBHM
KPMBM, KOETO LLie YNECHWU 3HAUMTENHO MpUABMXKBAHETO Ha poboTa
13 KoceHaTa 30Ha.

e AKo B TpeBHaTa Nmoly WMa LIBETHW Nexu, esepua unu AbpBeTa,
obrpapeTe rn ¢ npumku oT obesonacsiealy, kaben ®ur. C4.

e [Moapbpxante MUH. 30 cm pascTosiHUe Mexay 3aabpxallums kaben
1 pbboBeTe Ha NpensTCTBUSATA.

BHMMAHME! Mo nbTa KbM M OT NpyUMKaTa OrpaHUYUTENHUAT kaben He

TpsibBa Aa ce npecuya dur. C4.

e OcTaBeTe TACHO NPOCTPAHCTBO B paboTHaTa 30Ha Ha KocaukaTta.
YBepeTe ce, Ye pa3CTOSHUETO MeXay YCNOpeaHOo ABukeluuTe ce
orpaHu4nTenHu kabenu e no-ronsiMo ot 1 m.

BHMMAHMUE! YBepete ce, Ye AOKMHI CTaHUMSITA € BbTPe B NpuMKaTa,
Mapkupalla 3oHaTa 3a koceHe. (OTBbH/OTBBbTPE) Pur.B2

4. UHCTANIUPAHE HA 3APSAQHA CTAHLIUA

Cpbp3BaHe Ha 3axpaHBaHeTo

1. MocraeeTe Liencena 3a 3axpaHBaHe B CTEHEH koHTakT 110-240 V.

2. TlpoBepeTe CBLCTOSHUETO Ha CBETOAVOAHWTE WHAMKATOPU Ha

cTaHuusiTa 3a 3apexgaHe ®wur. B1:

e [locTosiHHa 3eneHa CBeTNvHa: Bpb3akaTa e ycTaHoBeHa (poGoThT He
Ce 3apexaa Unu e HambHO 3apeneH)

e [pekbcBalla 3eneHa cBeTnnHa: poGoTLT ce 3apexaa.

o [pekbcBalla YepBeHa CBETIIMHA: HAN-4ECTO cpellaHaTa rpeLuka e
"npekbCBaHe Ha orpaHnuMTenHus kaben".

e VsknioyeHa CBETNMHA: Hal-4ecTo cpellaHata nospeda e "Hama
3axpaHBaHe 100-240 V" wnu "Hama Bpb3ka C W3TOYHUK Ha
3axpaHBaHe".

PABOTA / HACTPOUKHU

MupBo nyckaHe Ha po6oTa 3a KoceHe

o KoraTo craptupate po6oTa 3a MbpBU MbT, NOCTaBETE ypeaa BbpXy

[OKVHF CTaHLMSATa Taka, Ye KOHEKTOpUTE 3a 3apeXaaHe Ha CTaHLusiTa

a curypupat. B3 He BNM3aT B KOHTaKT C KOHEKTOpUTE 3a 3apexaaHe

Ha po6oTa 3a koceHe cour. A10.

Korato poboTbT 3a KoceHe ce cTapTMpa 3a MbpBM NbT OT

NpUNoXeHNeTo Ha TenedoHa, TpsibBa [a ce U3BLPLUM aKTyanusaums

Ha bpMyepa. MeToabT Ha M3MbIIHEHWE € ONUCaH Mo-AosTy B pasgen

"AKTyanusaums Ha codtyepa”.

e BHUMAHME! Mo Bpeme Ha MbpBOTO CBbLp3BaHe TenedOHLT 1
poboTbT TpsibBa Aa ca B o6xBaTa Ha Wi-Fi mpexara.

AKTYAIIM3AUMA HA O®BPMYEPA, NPEOU OA WU3NON3BATE
POBOTA.

AxTyanusauusita TpsiGBa Aa ce U3BBLPLUM MO CreAHUNA HauMH.

1. MocTaBeTe po6oTa B NpyMKaTa, HO U3BLH 3apsigHaTa CTaHLs.

2. MpeskntoyeTe npeBkntoyBaTens cwur. A4 B nonoxeHuve 1.

3. HatucHete 1 3agpbxTe npesknioyBatens ®ur. D5

4. CTapTupaiiTe NpUnoXeHneTo, ckaHupanTe QR-koaa

5. CBbp3aBaHe Ha NpuroxeHueTo ¢ pobota

6. PaswwupeTe HacTpoikuTe Ha codpTyepa, KaTo HaTUCHETe WMKoHaTa B
TOPHUSI A€CEH BIbJ1 HA eKpaHa.

7. N3bepeTe onuumsi: AkTyanuampaHe Ha hbpmyepa.

8. Cnep ToBa cnepBaiiTe UHCTPYKUMUTE Ha ekpaHa.

Cnep kaTo cohTyepbT € MHCTanMpaH, ypeabLT e roToB 3a padoTa.

BHUMAHUE!

e [lucnnest nokassa ganu poboTsT e B 0bxsaT Ha Wi-Fi unu Bluetooth

* CBbp3BaHETO KbM Mpexa ce 0603Ha4aBa C Muralla UkoHa 3a Tuna Ha
Bpb3kaTa. Crieq kaTo ce CBbpPXeTe, MKoHaTa cnvpa Aa Mura.

e Po6oTbT MOXe fja Ce CBbpXe Camo C eanH TenedoH.

e Ako e HeobxoauMo fa ce CBbpXe ApYr (CbMAT poboT 3a KoceHe),
MbPBUAT TpsibBa @ Ce OTCTPaHMU OT NpuUroxeHneTo. B npunoxexneto
3a i0S cbLuo oT HacTpoiikuTe Ha Bluetooth.
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PEFYNUPAHE HA BUCOYUHATA HA KOCEHE:

Mpean MbPBOTO KOCEHe HACTPOWTE BUCOYMHATA Ha KOCeHe Ha 60 MM 1

Crep ToBa NPOMEHETE Ha XenaHaTa BUCOUMHA, KOraTo Lsnata Mopasa e

CPaBHUTENHO paBHa.

. 3aB'preTe Kon4yeTo Ha Q)Mr. A2 no nocoka Ha YacoBHWKOBaTa
CTpernka, 3a fa yBenuynte BUCOYNHaTa Ha KOCeHe.

e 3aBbpTeTe konuyeTo Ha dmr. A2 HansBo, 3a Aa Hamanute
BUCOYMHATA Ha KOCEHE.

e BucounHaTa Ha koceHe Moxe aa ce perynupa ot 20 mm (MIN) fo 60
MM (MAX).

BHUMAHME! 3agsuxBalumsT apuraten Ha 6apabaHa Ha MexaHu3ma 3a

KoceHe ®ur. A7 ce BknouBa npubnuautenHo 10 cekyHau cnep

HanyckaHe Ha 6a3aTa, kaTo 3anoysa padota.

BKNMIOYBAHE/M3KINIOYBAHE

1. MocraBeTe npeskntoyBaTens Ha ¢mr. A4 B nonoxenve "O", 3a ga
M3KIIOYMTE 3aXpaHBaHETo.

2. MocTaBeTe npeBkntoyBatens Ha ¢wmr. A4 B nonoxexue "I, 3a pa
BKIIOYMTE 3aXpaHBaHETO.

AKTUBUPAHE HA POBOTA U MPOrPAMUPAHE HA PABOTHOTO

BPEME B PbYEH PEXUM

1. HatucHeTe u 3agpbxTe GyToHa 3a 3axpaHBaHe ®wur. D5, 3a ga

cTapTupate poboTta. 3abenexka: He pasknallaite pobota no Bpeme Ha

cTapTupaHe, 3a fa usberHeTe rpeluka npu ctapTupaHe. Ako poboTbT He
ce cTapTupa npaBUMHO (BCUYKM CBETNMHW CBETST HEMPEKbCHATO),
pecrapTupainTe ro.

2. BbBepeTe naponara, kato HaTucHeTe ByToH dour. D6 asa nbTw, cneq,

ToBa GyToH ¢our. D7 gBa nbTu 1 GyToH cour. D8 BeaHBX (Naponara e

nporpamupaHa abpuyHo).

3. TMporpamupaiite BpeMeTo 3a paboTa (BKMOYUTENTHO BPEMETO 3a

KOCEHe 1 BpeMeTO 3a 3apexzaHe):

- HatucHeTte dour. D6, 3a fa 3apgageTe paboTHoTo Bpeme. EfHa ceTella

namnuyka o3HavaBa 2 Yaca, MakcManHoTo Bpeme 3a pabota e 8 yaca u

4 namnuykn Ha dour. D4. HatucHete GyToHa Ha cbur. D8, 3a ga

noTBbLPAUTE U Aa cTapTupate po6ota.

BHUMAHMUE! Cnen kato 3apagete paboTHOTO Bpeme, poboTwbT Lue

3anoMHu HaCTpOI;lKMTe 1 We 3ano4ea fa Kocu B NporpamMmpaHoTo Bpeme

BCeku ieH. BpemeTo 3a koceHe Lie 6bae B CbOTBETCTBUE C BbBEAEHUTE

HacTPOMKK.

e [lporpamupaHoTo Bpeme 3a pabota Ha poGota oT 2 fo 8 vaca e
BPEMEeTO 3a KOCEHe, BKITIOUNTENHO BPEMETO 3a 3apexzaaHe.

e Bpemeto 3a pafota u 3apexgaHe Bapupa B 3aBUCUMOCT OT
u3nonasaHarta 6artepus.

Ao nckate [a npoMeHuTe pasOTHOTO Bpeme, n3nbHeTe OTHOBO CThIKU

2-3.

NPOrPAMUPAHE HA BPEMETO B ABTOMATUYEH PEXWUM, 7-

OHEBEH TPA®UK, E OOCTBMHO YPE3 HACTPOWKUTE B

MNPUNOXEHUETO

o Cnep aBapuiiHo cnivpaHe poboTbT TpsibBa NbpBO Aa 6bae OTKIoYEH,
KaTo criegpate CTbnka 2 no-rope. Cnep kato poGoTLT € OTKIOUEH,
MOXeMm [a ro msnpatum OﬁpaTHO KbM CTaHUUATa, KaTo HaTUCKkame
ByToHuTe: ®dur. D7, cnep koeTo noTebpAeTe ¢ GyToHa dwur. D8, 3a na
BbpHETE KOCaykaTa B 3apsigHaTa CTaHuusA.

* HatuckaHeTo Ha 6yToHa 3a aBapuiiHo cnupaHe STOP u3TpvBa UvKbna
Ha pbYyHUA U aBTOMaTUYHNA PEXUM OT NMPUMOXEHNETO, ako TO e 6uno
aKTMBMPAHO MO TO31 HauuH. 3a Aia MoXe poBOoTLT Aa 3aroyHe OTHOBO
pabota crnea aBapuiiHO CnvpaHe, Toi TpsibBa Aa ce BbpHe B
3apsigHaTa CTaHuWsi U OTHOBO Aa ce 3ajafe rpacvkbT 3a pbyHa
pabota. B cnyvait Ha aBTOMaTu4eH rpacuk, M3BbLPLLETE CbHLUIOTO
,qeﬁCTBIAe B rpa(bvn(a Ha NpunoXxeHWeTo 1 NoTBbpaeTe HaCTpOﬁKMTe

my.
BHUMAHUE! T[porpamupaHoto Bpeme 3a CcTapTupaHe B
aBTOMaTUYHUS rpachuk He TpsbBa [Ja ce cuMTa 3a MHOMO TOYHO.
YpeabT MoXe Aa ce CTapTvpa [0 HSKOMKO MUHYTU crief 3a4afeHoTo
Bpeme.

e AKTVBMpPAHETO Ha PpbYeH pPeXuM W3TpUBa MporpamupaHvst B
NpUNoXeHNEeTo rpacuk 1 obpaTHo.

e B pbueH pexuM KaHTMpaHeTo Ce U3BbLPLUBA aBTOMATUYHO Ha BCEKU
HSIKOITKO LiMKbI1a Ha koceHe. To BKIoYBa KoceHe Ha TpesaTa B 6rin3ocT
Ao kabena, koiiTo onpefenst paboTtHata 3oHa. BHUMAHUE! Tpsibea
[fa ce BHMaBa kabembT [ja e NpaBUHO 3aKpeneH, 3a Aa He Ce U3NOoXu
Ha cny4aiiHo psisaHe.

e PoGOTBT 3a KoCeHe Lie Ce BbPHe B [OKWHI CTaHUMsTa, cref kaTo
YCTPOICTBOTO 3aceye Ha4anoTo Ha Banexure.

* Ao o BpemMe Ha paboTa po6oTbT ce conbeka C NpensTcTeme, TOM Lie
TO OTCKOYM U LU NPOABIKM Aa paboTu.



WHOWUKATOPA 3A CBLCTOAHMETO HA 3APEXOAHE B
CTAHLUATA 3A 3APEXOAHE:

HenpekbcHaTa 3eneHa ceeTnuHa - 6atepusTa e HaMbiHO 3apeaeHa.
MpekbCBalla 3erneHa CBeTNMHA - 3apexaaHe.

M3BBH CTAHLIMATA 3A 3APEXXOAHE:

HenpekbcHaTa 3eneHa ceeTnuHa - 6atepus >=20%

MpekbeBalla 3eneHa ceeTnvHa - 6atepus <20%

BHUMAHME! PoGoTbT aBTOMaTu4HO cnupa paboTa U ce Bpblua B
3apsigHaTa CTaHuus,, ako HUBOTO Ha 6aTepusita nagHe noa 20%.

CBETJIMHA 3A IPELLIKA:

HenpekbcHaTa 3emeHa cBeTnMHa - akTyanuaupanTe cuctemara.
CBbpXeTe ce C NPUNOXEHNETO, 3a fia U3BBPLUMTE aKTyanu3aumsTa.
MpekbCcBallia 3eneHa CBETNMHA - akTyanuaaLms Ha cucTemata e B Xof.
MpekbcBalla YepBeHa cBeTNMHa - cbobLlueHve 3a rpeluka ot 1 go 5,
pectapTupaiite poboTa.

HenpekbcHaTta YepBeHa CBETNMHA - CbobLLUEHMe 3a rpeluka oT 6 o 12,
HaTucHeTe "STOP" unn "OK", 3a ga usuncture.

WHAOUKATOP 3A 3AABPXALL KABEN:

HenpekbcHaTa 3eneHa CBETIMHA - CUTHANMBLT € NpaBuneH

HenpekbcHaTta YepBeHa CBETIIMHA - HAMa CUrHan

KoHTponu ®urypa D4:

MpekbcBalla cBeTnvHa - 6riokmpaH poGoT.

HenpekbcHaTa cBeTMHA - POGOTLT € OTKITIOHEH.

CeeTnuHa 1 cBETU B 3eneHo: 2 Yaca paborta.

CBETNMHHWUTE UHAMKaTopy 1 U 2 cBeTAT B 3eneHo: PaboTHo Bpeme 4
Yaca.

CBeTnuHHUTE nHAMKaTopu 1, 2 1 3 ceeTAT B 3eneHo: PaboTHo Bpeme 6
yaca.

CeeTnuHHWTE nHaukatopu 1, 2, 3 n 4 ceeTAaT B 3eneHo: PaboTHo Bpeme
8 vaca.

CO®TYEP 3A YNPABJIEHUE HA POBOTA 3A KOCEHE
WaternsaHe Ha IOS:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
Waternaxe Ha Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
WIHCTpyKUMWTE 3a nporpamaTa MOXeTe Aa U3TernuTe oT:

https:/bit.ly/3QBB6Gm

ABAPUWHO U3KITIOYBAHE HA POEOTA
HatucHete 6yToHa "STOP" cour. Al, 3a aa cnpete po6oTa, HaTUCHeTe 1
3apbxTe GyToHa 3a 3axpaHBaHe, 3a a uaknouuTe poboTa.

NPUABUXBAHE HA POBOTA
Mop poGoTa e pasnonoxeHa Apbxka 3a nosauraHe dour. A10 3a necHo
yrpasrieHue C ejHa pbKa.

NoAAPBXKA U CbXPAHEHUE

e BuHaru usknioyaiite pobota npeau NoYMcTBaHe U NOAAPBHXKKA.

e [lpeau pa nouuctBate W noaabpxate 3apsgHaTa  CcTaHuus,
u3KnioyeTe 3axpaHBaHeTo.

e BuHarm Hocete neﬁenm 3alWUTHN pbKaBUUK, KOraTto CMeHsATe
ocTpueTaTa U no4YucTeaTe AonHaTa 4YacT Ha pOGOTa.

e [poBepsiBaiiTe penoBHO 3aTAraHeTo Ha GONTOBETE U ravkuTe.
MoBpeneHnTe YacTu TpsibBa Aa@ Ce PeMOHTUPAT WK 3aMEHAT OT
cbobpaxeHus 3a 6eaonacHoCT.

e PepoBHO npoBepsiBaiiTe fanu ocTpuetata MoraT [a ce BbpTAT
cB06GOAHO.

BHUMAHME! Korato obpbliate poboTa ¢ rmasata Hafony, nocraBeTe

ro Ha TpeBaTa WM Ha MeKa MOBbPXHOCT, 3a Aa He noBpeguTe unu

HagpackaTe kanaka.

MOYUCTBAHE

NPEAYNPEXOEHUE! MNpean faa 3anoyHeTe NOYMCTBAHETO, UKIIOYETE

3axpaHBaHETO C npeBKIloyBaTensi ¢ur. A4.

* M3muitTe npegHata YacT Ha poboTa ¢ npenapat 3a nouMcTBaHe noj,
HWCKO HansiraHe 1 Meka YeTka unuv kbpna.

e l3nonseaiiTe TBbpAA YeTKa, 3a Aa OTCTpPaHUTE OKOceHaTa TpeBa u
3amMbpcsiBaHUsITa OT ocTpueTaTta, korenara M ApyrM 4act oT
[onHaTa cTpaHa Ha poboTa.

« PepoBHO npoBepsiBaiiTe konenara 3a karn Ui okoceHa Tpesa 1
MOYNCTBAIATE C YeTKa.

BHMMAHUE! PegoBHo oTcTpaHsiBaiiTe pacTUTENHUTE OCTaTbLU OT
pornHata cTpaHa Ha po6oTa, 3a ga usberHete HamansiBaHe Ha
Npov3BOAUTENHOCTTA.

CMSAHA HA OCTPUETO
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NPEAYNPEXAEHUE! Mbpeo u3kntoyeTe rnaBHUSI MNpekbeBay Ha

3axpaHBaHETO W CIOKETE 3aLLUMTHU PbKaBULN.

NPEAYNPEXAEHUE! V3nonssaiiTe camMo MNOCOYEHUTE OPUrMHANHU

ocTpueTa, ofobpeHn OT NPOU3BOAUTENS.

e W TpuTe ocTpueTa 1 TexHUTe BUHTOBE TpsibBa Aa 6bAaT CMeHeHu ¢
efHa onepauus 3a cMsiHa dur. A6.

e BuHTOBeTe TpsibBa Aa ce pa3BMAT U 3aTerHaT ¢ OTBepTKa.

o [poBepeTe Janu HOBUTE OCTpMeTa MoraT Aa ce BbpTAT CBOGOAHO.

PELUABAHE HA MNMPOBJIEMU

B Tabnuuarta no-gony ca AafeHM Hacokv 3a AMarHoCTULMpaHe Ha
npo6nemu.

AKO e Bb3MOXHO, MomnpaBeTe YCTPOWCTBOTO camu. AKO NpoBnembT He
Moxe Aa 6bae OTCTpaHeH, CBbPXeTE Ce C OTOPU3MPaH TbProBeL, Unn
CepBYU3EH LIEHTBP.

NPEAYNPEXOEHUE! Tpa6bBa aa ce B3emar 3alUTHUA MEPKU.

MNpobnem Bb3MOXKHM NPUYUHN PeweHuna
YepseHaTa
P MpekbcBaHe Ha HamepeTe gedektHus
CBeT/INHA mura
orpaHU4nTenHUs y4acTbK Ha kabena
Ha CTaHUuATa 3a
kaben W ro nonpaserte
3apexjaHe
CraHuusiTa 3a
3apexgaHe He e
Po6oTbT TpyaHO VHCTanuMpaHa
PyA P Bwxre pasgen
ce CBbp3Ba CbC npasuiHoO "
MoarotoBka 3a
CTaHUvsiTa 3a a6oTa"
sapexaare OrpaHu4nTenHUaT p .
kaben He e
npaBunHoO
pasnonoxeH
Hsima 3axpaHBaHe MpoBepeTe
M3TOYHMKA Ha
3axpaHBaHe
OrpaHu4nTenHUaT Pa3msiHa Ha
kaben e cBbp3aH B cbeguHuTenute "+"' n
obpaTtHa nocoka
OrpaHu4nTenHusT MpoBepeTe ganu
kaben He e OrpaHNYUTENHUAT
Hsma cvrHan ot
CBbp3aH KbM kaben e npaBuUHo
orpaHu4uTenHus
«aben CTaHUvsiTa 3a CBbp3aH CbC
3apexaaHe 3apsigHa CTaHums
MpekbcBaHe Ha MpoBepeTe Lenust
OrpaHUYnTenHUs nbT,
kaben Ye kabernbT He e
npeKkbCHaT
OrpaHunyaBaHe Ha MpoBsepeTe gann
KPBCTOCBAHETO Ha OrpaHNYUTENHUAT
BbXeTaTa Mo nbTs kaben e npaBuIHo
KbM 1 OT NpuMKaTa MOHTUpPaH
Po6oTbT OrpaHu4nTeNnHUsT Pa3msHa Ha
npemmHasa kaben e cBbp3aH B cbeauHuTenute "+"' n
rpaHvuara obpaTtHa nocoka
PoGotbT MoBpeneHo nnu
BUGpUpa U NMNCBaLLo ocTpue MpoBepka 1 peMoHT
v3gasa [OnckbT Ha Ha BUHTOBETE 3a
HeobnyanHu ocTpreTo e 3aKpenBaHe Ha
3ByLIM pasxnabeH ocTpueTo
CwMsiHa Ha OCTpUETO
Kop 3a Onuca P
rpewka
MpeLuka npu MocTtaBeTe poboTa Ha
paBHa NOBbPXHOCT M ro
EO1 vHUynanusauusaTa pecrapTvpaiiTe.
®urypa F1 - KMPOCKOMMUYeH
CeHsop
Perynupaiite
cbrbekBallaTa LwaHra u
Mospena Ha TOPCUOHHOTO KOMerno B
E02 ceHsopa 3a npepgHaTa yacT Ha
®urypa F2 noBAuraHe UNn Ha | kocaykata, npoBepeTe
yP ceHsopa 3a fanum He ca briokupanu;
cOnbCbK noctaeeTe poboTa Ha
paBHa NOBbPXHOCT M ro
cTapTupanTe OTHOBO.
EO03 TpeLuka npu MocTtaseTe poboTa Ha
®urypa F3 MHMLMANM3aLnsiTa | PABHA MOBBPXHOCT 1 1o



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

pecTapTupaiiTe. Ako

Ha ABuraTtens 3a
npo6rneMbT NpoAbIXaBa,

- kocene cBbpXeTe ce ¢ oTaena 3a
E04 peLuka npu 0BCnyXBaHe Ha KITMEHTU.
®urypa F4 CBbP3BAHETO Ha
3axpaHBaHeTo
HenpaswunHa
EO5 CKOpOCT Ha
®urypa F5 fBvratens 3a
KOCeHe
MocTaBeTe poboTa BbpXY
aBHa MOBLPXHOCT.
® E06 Fe Mpeaynpexaexme ﬁaTVICHeTe TOP nnu OK,
mrypa 3a HaKnoH 3a 1a OTMeHNTe
anapmara.
MocTaBeTe poboTa BbpXY
aBHa MOBLPXHOCT.
EO7 Mpeaynpexpexme ﬁaTVICHeTe TOP nnu OK,
®urypa F7 3a nosauraxe 3a fla OTMeHUTe
anapmara.

MocTaBeTe poboTa BbpXY
paBHa NOBLPXHOCT U FO
pecTapTupaiiTe. Ako
npoGnemMbT NpoAbikasa,
CBBbPXKETE Ce C oTAena 3a
obcnyxBaHe Ha KIUEHTU.

EO8 Ipelwka B kaHana
®urypa F8 Ha ALM

BuxTe no-rope B
Tabnuuara: npobnem -
HsIMa curHan ot
orpaHu4uTenHus kaden.
MpoBepeTe BCUYKM TOYKK
efjHa no egHa, cref KoeTo
nocrasete poboTa Ha
Henpasunen ﬂaBHa NOBBbPXHOCT.
curHan aTtucHeTe STOP unu OK,
3a fa oTMeHuUTe
anapmarta. Pectaptupaite
po6ota. Ako npobnembT
npoAbIixasa Aa
CbLLECTBYBA, CBbpXETe ce
¢ otaena 3a obcnyxaaHe

EO09
®urypa F9

Ha KIMEHTH.
MocTaBeTe poboTa BbpXY
ﬂaBHa NOBBLPXHOCT.

atucHete STOP nnn OK,
EO010 3a fa oTMeHuTe
®durypa 336%%%’13 Ha anapwmara. PectapTupaiite
F10 P po6ota. Ako npobnembT
npoAbxaea, CBbPXETe ce
¢ otaena 3a obcnyxaaHe
Ha KINEHTH.
EO11 Henpasunxa
®durypa CKOPOCT Ha nesust PecTapTtupaiite po6ota.
F11 CTbNKOB ABuraten Axko npobnembT
HenpasunHa npoAbIKaBa, CBbPXETe ce
E012
Durypa cKopocT ¢ otaena 3a obcnyxsaHe
F1y2p Ha npaBoTo Ha KIMeHTH.
CTBIKOB ABUraTen

KOMMNEKTBbT CbAbPXA:

e Po6ot 3a koceHe 16p.

e JIOKVHI CTaHUMS 1 CTaHUUS 3a 3apexaaHe 1 6p.

e 3axpaHBaHe 1 yabnxuTen 16p.

e Kaben 3a oueptaBaHe Ha paboTHaTta 30Ha100m

o [lo6enu 3a 3akpensaHe Ha kabenu 100 6p.

e [lio6enu 3a 3akpensaHe Ha JOKUHT CTaHUusITa 6 6p.

e OcTpuerTa 3a pasaHe 3 6p.

o KabenHu cbeanHnTenu 2 6p.

e LllecTobrbneH ko4 1 6p.

CMELUUOUKALIUK

PoGoT 3a koceHe 04-621
Nay Thp CroiHoCcT
3axpaHBaLLlo HanpexeHue: 18V DC
MakcvumarnHa HoMrMHanHa MoLLHOCT 50 W
Ha [iBUraTens 3a koceHe:
MakcumanHa HoMUHanHa MoLHOCT 20w
Ha caMOXO/IHWS ABuraTen:
CTeneH Ha 3awuTa IP 3a ctaHuuaTa IPX4
3a 3apexagaHe
CreneH Ha 3awwmra IP 3a poboTa IPX5
CreneH Ha 3awwmTa IP 3a apantepa IP 65
3a 3apexaaHe
Knac Ha 3awuTa 3a po6ota 1
Knac Ha 3awwTa 3a 3apsigHata 1
cTaHuus
LnpnHa Ha koceHe: 180 Mm
PerynupaHe Ha BUCouMHaTa Ha 20 mm - 60 mm
psisaHe B AvanasoHa
CKOpOCT Ha BbpTeHe 3100 06/MuH
Terno 10,2 kr
'oavHa Ha Npou3BOACTBO 2024
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OAHHU 3A LLYMA U BUBPALUUUTE

HuBo Ha 3BykOBO HansiraHe Lpa = 56dB (A) K=
3dB(A)

M3mepeHo HVBO Ha 3ByKOBa Lwa = 67dB (A) K=

MOLLIHOCT 3dB(A)

WHdopmauusa 3a wyma n BuGpauumute

HWBOTO Ha LWyMma, U3NbYBaH OT YCTPOICTBOTO, CE ONUCBA OT: HUBOTO
Ha W3MbYBAHOTO 3BYKOBO HamnsiraHe Lpa M HMBOTO Ha 3ByKoBaTa
MOWHOCT Lwa , kbaeTo K obo3HayaBa HeompedeneHocTta Ha
nsmepBaHeTo. Bubpauuute, n3nbyBaHn OT YCTPOWUCTBOTO, Ce onuceat
OT YCKOpeHWeTo Ha BuOpaummte an , kbaeto K o3Hayasa
HeonpefeneHoCcT Ha U3MepBaHeTo.

CTOMHOCTUTE, M3MEPEHU B TOBA PBKOBOACTBO 3a ekcnnoaTauus, T.e.
HUBOTO Ha U3NbYBAHOTO 3BYKOBO HansiraHe Lpa , HUBOTO Ha 3BykoBaTa
MOLLHOCT Lwa W BWUOPaLMOHHOTO YCKOPEHWe an , Ca U3MEPEHW B
cvoTBeTcTBME C EN 62841-1:2015+A11. [ageHoTo HMBO Ha
BuGpaLn1Te an MOXe [ja Ce U3MOr3Ba 3a CPaBHsIBaHE Ha ycTpolicTBata
1 3a npe/BapuUTenHa OLieHKa Ha eKcrosnuusTa Ha Bubpaumm.
[lageHoTo HMBO Ha BUGPaLMM € NPeACTaBUTENHO CaMo 3a OCHOBHUTE
NPUMOXEHUsT Ha YCTPOMCTBOTO. AKO YCTPOWCTBOTO Ce M3Mon3ea 3a
ZPYr MPUMOXEHUST UMK C APYrM paboTHU WHCTPYMEHTU, HUBOTO Ha
BuGpaLuunTe MOXe Aa ce pasnuyaBa. HeapekBaTHaTa unv psiaka
noaapbxka Ha yCTPOWCTBOTO BOAM A0 MO-BUCOKM HUBA Ha BUGpaLmM.
[opecnomeHaTUTe MpUYMHKM MoraT Aa yBenuyaT WanaraHeTo Ha
BUGpaLMM Npea Lienusi ekcrroaTtauyoHeH nepuoga.

3a pa ce onpeageny TO4YHO eKCNO3MLUUATA Ha BUGpaumm, TpAaGBa aa
ce B3emart npeABuA nepuoauTe Ha BKIIOYBaHE U U3KIIOYBaHe Ha
YCTPOWCTBOTO, KaTo ce W3KNuaT nepuoauTe, Korato To ce
u3nonsea 3a pa6ora. O6wara ekcno3uuma Ha BUGpauumn Mmoxe aa
6ble MHOro MNO-HUCKa, KoraTo BCHUYKM (PaKTOpU ca OLEeHeHu
TOYHO.

3a pa npeanasuTe onepatopa OT  BuGpauuu, U3nonasanTe
[IOMbITHUTENHW Mepky 3a 6e30MacHOCT, Hanp. peAoBHa NoAApbXKa Ha
YCTPOICTBOTO U paBOTHUTE MHCTPYMEHTW, NOAXOASLLN TeMnepaTypHu
YCIOBUS 3a pbLieTe 1 NpaBuUHa opraHusaums Ha paboTarta.

OAHHU 3A LLYMA U BUBPALIMUTE
OMNA3BAHE HA OKONIHATA CPEOA

. [Enextpudeckoto oopynsaHe He TpsibBa Aa Ce M3XBLPMS 3a€AHO C
GuToBMTE OTMagbUM. V3xBbprsiiTe ro B NOAXOOSLUN CHOPLKEHWS,
MHcbopmaLms 3a M3XBBLPNSHETO MOXETE Aa MOMy4uTe OT Thprosewa Haj
NpoflyKTa Nk OT MecTHUTE BracTh. OTNaabLUUTE OT ENEKTPUHECKO U
lenekTpoHHo oGopyasaHe (OEEO) cbabpkat BellecTsa, koUTo He ca
HeyTpanHu 3a npupopHata cpepa. Hepeuwknupanoto OEEO|
INpe/ICTaBnsBa NOTEHLManNHa ONacHOCT 3a OKOMNHaTa CPeAa 1 HOBELLKOTO|
3apase.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spétka komandytowa cbc
cenanvule BbB Baplasa, yn. Pograniczna 2/4 (HapudyaHa no-Hatatbk "pyna Topex”)
MHOPMIPa, Ye BCUUKM aBTOPCKM NpaBa BbpXY CbAbPXaHMETO Ha ToBa PbKOBOACTBO 3a
ynotpe6a (HapyyaHo No-HaTaTbk "PbKOBOACTBOTO"), BKITHOUMTESHO, HO HE CaMO, HETOBUS!
TEKCT, NYGNMKYBaHUTE CHAMKA, AMarpamm, YepTexu, KakTo U HeroeaTa KOMMO3NLNS,
npuHagnexar u3kiouuTenHo Ha Mpyna Topex M ca oGekT Ha npaeHa 3akpuna B
CbOTBETCTBME CbC 3akoHa oT 4 heBpyapy 1994 r. 3a aBTOPCKOTO NPABO U CPOAHUTE My
npasa (T.e. AB, 6p. 90 or 2006 r., nosuuma 631 c uameHenusTa). Konmpareto,
obpaboTBaHeTo, nybGnukyBaHeTo, MOAWUCULMPAHETO C TbProBCKa LN Ha LsAnoto
PBKOBOACTBO, KakTO M Ha OTAEMNHW HEroBU erieMeHTH, Ge3 MUCMEHOTO Cbinacue Ha
Topex Group, € CTPoro 3aGpaHeHo 1 Moxe f1a 0Be/ie /10 IPaXAaHCKa U HakasaTenHa
OTFOBOPHOCT.

EO peknapaums 3a cboTBeTCTBUE

Mpoussoauten: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Bapliasa

MpopykT: Po6oT 3a koceHe E+

Mogen: 04-621

Tbproecko HaumeHoBaHue: NEO TOOLS

CepueH Homep: 00001 + 99999

HacTosiwara Aeknapauus 3a CbOTBETCTBUE Ce U3/jaBa Ha MbiHaTa
OTrOBOPHOCT Ha MPOVN3BOAUTETS.

MpoayKTBT, onMcaH no-rope, CLOTBETCTBA Ha CIEHUTE JOKyMEHTU:
[vpekTusa 3a mawmHute 2006/42/EO

[OupektuBa 2014/53/EC 3a YepBeHUA LBAT

AOupektuBa 2011/65/EC, usmeHeHa c fiupekrmea 2015/863/EC

M oTroBapsi Ha U3uckBaHUsiTa Ha CTaHAapTUTE:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
62233:2008
EN |EC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-

2:2019/A1:2021, EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 vV2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Hacrosiwara aeknapaunsi ce OTHacs camo 3a MalMHaTta, Kakto e

nycHaTa Ha nasapa, ¥ He BKNtoYBa KOMMOHEHTU.

EN  61000-3-3:2013/A2:2021;



nobaBeHn OT KpalHUs NoTpebuTen Unu AeNCTBUS, U3BBLPLLEHN OT HEro
BrocneacTeue.
Wme v agpec Ha nuueTo, npebusasallo B EC, koeTo e ynbHOMOLLEHO
[la U3roTBU TEXHUYECKOTO AOCHe:
MognucaHo oT UMeTo Ha:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Yn. Pograniczna 2/4
02-285 BapluaBa
d e o

Masen KoBanckn
OTroBopHUK No kavectBoto Ha TOPEX GROUP
BapuiaBa, 2023-09-11

EC peknapauums 3a cboTBeTCTBUE
Mpoussoauten: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Bapwasa
MpopaykT: 3apsigHa cTaHums
Mogen: K145455
Toproscko HaumeHosanune: NEO TOOLS
CepueH Homep: 00001 + 99999
Hacrosiata feknapaLys 3a CbOTBETCTBYE Ce U3[aBa Ha mbriHaTa
OTrOBOPHOCT Ha MPOU3BOAUTENS.
MpoayKTsT, onncaH no-rope, CbOTBETCTBA Ha CIEAHNTE JOKYMEHTU:
Aupektusa 2014/53/EC 3a yepBeHUs UBAT
AunpektnBa 2011/65/EC, usmeHeHa c fiupektmea 2015/863/EC
W oTroBapsi Ha M3uckBaHUsITa Ha CTaHAApTUTE:
EN IEC 55014-1:2021; EN |IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 vV2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Hacrosiata feknapaLys ce 0THacs euHCTBEHO 3a MalLMHaTa, KakTo
e BbBeJeHa B
nasapa v He BKIoYBa KOMMOHEHTH, Jo6aBeHm OT kpaiHus noTpetuTen
unm
rocrneasalumuTe My AeMHOCTU.
Wwme 1 agpec Ha ynbnHomoLlleHoTo nvue ot EC
U3rOTBsIHE Ha TEXHUYECKOTO fjocHe!
MopnucaHo oT UMeTo Ha:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Yn. Pograniczna 2/4
02-285 BapLuasa
3 e . T

AN LS A D AV,

Masen KoBancku
OTroBopHuK no kayecTBoto Ha TOPEX GROUP
Bapuuasa, 2023-11-09

HR
PRIRUCNIK ZA PRIJ EVOD (KORISNIK)
ROBOT ZA KOSNJU 04-621
OPREZ! PRIWJE RADA S ELEKTRICNIM ALATIMA PAZLJIVO
PROCITAJTE OVE UPUTE ZA UPORABU | SACUVAJTE H ZA
BUDUCU UPOTREBU.

DETALJNA SIGURNOSNA PRAVILA

SIGURNOSNE UPUTE ZA ROBOTE ZA KOSNJU
Sigurnost u prakti¢noj upotrebi robota za kosnju

PREPORUKAMA

Pazljivo procitajte upute za uporabu. Upoznajte upravijacke sustave i

ispravan rad uredaja.

Ne dopustite da uredaj koriste djeca ili bilo tko tko nije procitao upute za

uporabu. Nacionalnim propisima mozZe se navesti minimaina dob

operatera.

Nemojte Koristiti robota ako su u blizini prisutni drugi ljudi, posebno djeca

ili Zivotinje.

Imaijte na umu da je operater ili korisnik odgovoran za nesrece ili opasnosti

za druge ljude ili okolis.

PRIPREMA

« Prije koSnje svaki put provjerite rade li svi dijelovi robota ispravno.

e Za najbolje rezultate preporucuje se kosnja po vremenu bez kise.
Prilikom ko$nje po kisi, trava se moze zalijepiti za robota, $to moze
skliznuti.
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e NEMOJTE kositi u losim vremenskim uvjetima, npr. tijekom jake
kiSe, grmljavinskih oluja ili snjeznih padalina.

* Povremeno pregledajte poko$eno podrudje i uklonite sve kamenje,
krhotine, Zice, kosti i druge prepreke. Ograni¢eno jamstvo ne
pokriva Stetu uzrokovanu predmetima ostavljenim na travnjaku.

e Da biste izbjegli oStec¢enja, nemojte kositi unutar 1 m od glava
prskalica.

OPREZ! Robot i prskalice NE smiju se istovremeno ukljucivati.

Robot bi trebao biti programiran da radi u razli¢ito vrijeme od prskalica.

NIKADA ne dopustite djeci da dodiruju napajanje, stanicu za punjenje,

posebno kontakte, ostrice, pretinac za baterije ili bilo koje dijelove gdje

postoje praznine kao $to su kotaci.

OPERACINA

* Pazite na rotiraju¢e ostrice!l NEMOJTE stavljati ruke ili noge ispod
rotirajucih o$trica.

« Pazite na predmete razbacane po travnjaku tijekom ko$nje! Kada je
robot uklju€en, drzite se na sigurnoj udaljenosti.

* Ne ostavljajte uredaj bez nadzora ako se zna da su zivotinje, djeca
ili prolaznici u blizini.

« Odrzavajte siguran polozaj. Odrzavajte ravnotezu i stabilan polozaj
na nagibima. Dok upravlja robotom ili njegovim perifernim
uredajima, dopusteno mu je hodati, ali ne i tréati.

* Proditajte upute o tome kada, gdje i kako provijeriti robota i njegove
periferne uredaje, kabele i produzne kabele na ostecenja ili
istroSenost te popraviti robota. Samoizmjena, popravak nije
dopusten - uz rizik ponistenja jamstva.

* Nemojte spajati ili dodirivati oSteceni kabel za napajanje dok se ne
iskljudi iz napajanja zbog opasnosti od kontakta s komponentama
pod naponom.

e Robota ifili perifernu opremu prikljucite samo na strujne krugove
zasticene prekidaéem diferencijalne struje s okidnom strujom ne
vecom od 30 mA.

e Ako robot proizvodi nenormalan zvuk ili se primijeti abnormalna
vibracija ili signalizira alarm, odmah pritisnite tipku STOP.

e ZABRANJENO JE dodirivati opasne pokretne dijelove prije
isklju¢ivanja napajanja robota.

e ZABRANJENO JE dodirivati opasne dijelove dok se potpuno ne
zaustave.

e Uvijek nosite ¢vrstu obuéu i duge hlace kada rukujete robotom.

o Iskljucite napajanje: Prije zaklju¢avanja robota.

» Prije ispitivanja, ¢i¢enja ili odrzavanja.

PIKTOGRAMI | UPOZORENJA

—
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1. Procitajte upute za uporabu i pridrzavajte se upozorenja i
sigurnosnih uvjeta!

Prije ¢iS¢enja ili odrzavanja, iskljucite iz napajanja

Ne stavljajte ruke ili noge pod $titnik mehanizma za ko$nju
Rotirajuci dijelovi - moguénost ozljeda

Drzite se na sigurnoj udaljenosti od robota za ko$nju
Cuvajte se moguénosti ozljeda od lijevanih predmeta
Zastitite od kise

Cuvati izvan dohvata djece.

. Nemojte se voziti na robotu

10. Moguéi gubitak prstiju, pazite

11. Maksimalni nagib tla 14°/25%.

12. Zastitite ruke radnim rukavicama

13. Nosite zastitnu odje¢u

14. Nosite zastitnu obucu

15. Ne bacati s kuénim otpadom

16. Selektivno prikupljanje otpada

17. Stupanj zastite

©CRND O RN



OPREZ! Ovaj uredaj mogu koristiti djeca starija od 8 godina i osobe
s ograni¢enim fizickim i n Ini posob kao i s
nedovoljnim znanjem ili iskustvom ako su pod nadzorom ili su
pravilno upuéeni u sigurnu uporabu uredaja kako bi bili svjesni
uklju€enih rizika. Djeca se ne smiju igrati s ovim uredajem. Djeca ne
smiju Cistiti ili odrzavati uredaj bez nadzora.

OPIS GRAFICKIH ELEMENATA
Sljede¢e numeriranje odnosi se na komponente uredaja
prikazano na grafickim stranicama ovog priru¢nika.

Oznakasl. A Opis
1 Zaustavljanje u nuzdi
2 Regulator visine kosnje
3 Upravljacka plo¢a kosilice
4 Prekida¢ za napajanje kosilice
5 Pogonski kotaci
6 Ostrice za rezanje
7 Bubanj mehanizma za rezanje
8 Okretni kotaci
9 Rucka za noSenje
10 Priklju€ci za punjenje
11 Poklopac pretinca za baterije
Oznakasl. B Opis
1 Upravljacka plo¢a prikljuéne stanice
2 Rupe za pri¢vr§¢ivanje prikljuéne stanice
3 Priklju€ci za punjenje
4 Prikljuéna stanica
5 Cuvar prikljugne stanice
6 Konektori za kabel za napajanje za oznaavanje
radnog podrucja
7 Otvori za kabele za oznacavanje radnog podrucja
i napajanja
8 Uti¢nica priklju¢ne stanice
9 Oznacavanje za ispravno usmjeravanje kabela
Oznaka SI. D Opis
1 Svjetlo indikatora statusa punjenja
2 Indikator kvara signala
3 Indikator sigurnosnog kabela
4 Radno vrijeme / poruka o pogresci, svjetla 1-
4
5 Gumb za ukljucivanje
6 Prekida¢ za napajanje
7 Gumb za spajanje
8 Gumb "Potvrdi"
Oznakasl. H Opis
1 Vijke
2 Poklopac pretinca za baterije s transportnom
ru¢kom
3 Pretinac za baterije
4 Uti¢nica za baterije na poklopcu komore
5 Punijiva baterija (nije uklju¢ena)
Oznaka sl. Ja Opis
1 Travnjak
2 Zid
3 Priklju¢na stanica
4 Udaljenost stanice od zida
5 Pocetni dio linije koji ograni¢ava podrucje
ko$nje
6 Duljina presjeka
Oznakasl. J Opis
la Kabel za ograniCavanje podrucja kos$nje
Podetak
1.b Kabel za ograniavanje podrucja koSnje Kraj
2 Opskrbni vod:
3 Prikljuéna stanica

* Mogu postojati razlike izmedu grafike i stvarnog proizvoda
PRIPREMA ZA POSAO

UGRADNJA BATERIJE

o Obrnite robota za ko$nju tako da postoji pristup donjoj strani robota.

e Umjesto prekidaca Sl. A4 i transportne ru¢ke Sl. A9 nalazi se poklopac
pretinca za baterije Sl. H2 pri¢vr§¢en s 4 vijka oznacena strelicama Sl.
H1.

Zatim odvijte vijke oznacene strelicama.
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* Pazljivo uklonite poklopac pretinca Sl. H2 kako ne biste prekinuli ili

odspoijili Zice prekidaca Sl. A4 (priévrScen je na poklopac pretinca za
baterije).

e Zatim okrenite poklopac, na donjoj strani poklopca privré¢ena je

utiénica za bateriju SI. H4.

* Umetnite bateriju iz serije ENERGY+ u uti¢nicu.
e Okrenite poklopac s pricvr§éenom baterijom i umetnite ga u pretinac

nasl. H3.

o Pritegnite vijke koji pricvrS¢uju poklopac. Okrenite robota odozdo

prema dolje, uredaj je spreman.

RADNO OKRUZENJE ROBOTA ZA KOSNJU

Provjerite jesu li ispunjeni sljede¢i uvjeti u podrucju u kojem robot radi:
Visina trave ne prelazi 60 mm.

OPREZ! Ako je trava duza od 60 mm, travnjak prvo porezite ruénom
kosilicom.

Nema kamenja, komada drveta, Zica, kabela pod naponom ili drugih
stranih predmeta.

Mjesto kos$nje je ravno i ravno, bez jaraka i rovova, a nagib je manji
od 25% (14°) SI. C1

Za instalaciju su potrebni sljedeci alati:

Gumeni ceki¢ (za zabijanje igle u zemlju prilikom polaganja
sigurnosnog kabela)

Sesterokutni kljué (za priévrééivanje stanice za punjenje) ukljuéen je
u komplet

Klijesta (za rezanje kabela koji omeduje radno podrudje)

INSTALACIJA BAZNE STANICE

Odaberite prikladno mjesto

Stanicu za punjenje treba postaviti na sliedecu lokaciju Sl. C3:

Relativno ravan i ravan dio travnjaka.

Blizu ruba travnjaka.

U blizini zidne uti¢nice.

Postavite produzni kabel od 10 m, napajanje na zasjenjeno, hladno
i suho mjesto.

U krugu od najmanje 2 m od stanice za punjenje ne smije biti
prepreka.

Preporucuje se da se stanica za punjenje nalazi na suhom i
zastiéenom mjestu.

Napajanje treba biti 30 cm iznad razine tla.

2. PRIKLJUCAK STANICE ZA PUNJENJE

Pri¢vrstite stanicu za punjenje na tlo sa 6 pri¢vrsnih vijaka (G1) (pomodéu
Sesterokutnog kljuc¢a G6).

OPREZ! NEMOJTE stajati ili hodati po plo¢i stanice za punjenje.
OPREZ! NEMOJTE praviti nove rupe na plo¢i stanice za punjenje.
Stanicu treba pricvrstiti vijcima za pod pomo¢u postojeéih rupa.

3. POLAGANJE SIGURNOSNOG KABELA

Sigurnosni kabel koristi se za ocrtavanje radnog podrudja i vodenje robota

natrag do stanice za punjenje.

OPREZ! Ako i va$ susjed koristi robotsku kosilicu, drZite razmak od

najmanje 1 m izmedu sigurnosnih sajla oba robota.

PLANIRANJE POLOZAJA SAJLE ZA ZADRZAVANJE

Prije polaganja sigurnosnog kabela, hodajte duz oznaCene granice i

uklonite sve nepotrebne predmete, poput kamenja.

OPREZ! Duljina sigurnosnog kabela ne smije biti ve¢a od 200 metara.

UPOZORENJE! Robot ne smije voziti po Sljunku ili sli¢nim materijalima

koji bi mogli ostetiti ostrice.

POLAGANJE SIGURNOSNOG KABELA SL.C

Slijedite upute u nastavku kako biste poloZili sigurnosni kabel oko radnog

podrucja i prepreka. Upotrijebite mjera€ koji se nalazi u kompletu kako

biste pravilno poloZzili sigurnosni kabel.

OPREZ! Sigurnosni kabel napaja se na vrlo niskom naponu i siguran je

za ljude i kuéne ljubimce.

OPREZ! Zapocnite s "-" konektorom na straznjoj strani stanice za punjenje

Sl. B6 povucite ga ispod stanice (i ostavite rezervu od 10 cm) i polozite

kabel oko travnjaka u smjeru suprotnom od kazaljke na satu, zavrSavajuci

s "+" konektorom na straznjoj strani stanice za punjenje (ostavite rezervu

od 10 cm). Uvjerite se da kabel dode u kontakt s metalom na konektorima

"+"i"-" Sl. B6 ne zaboravite odrezati vi§ak sajle za zadrzavanije.

» Ostavite najmanje 2 m prazno izmedu sigurnosnog kabela i stanice
za punjenje. Kabel u ovom odjeljku koristi se za dovodenje robota
do prikljuéne stanice.

e Odrzavajte razmak od 30 cm izmedu sigurnosnog kabela i ruba
travnjaka Sl. C2; Slika C3.

e Pri¢vrstite sigurnosni kabel na tlo pomoc¢u priloZenih tipli SI. G5.
Sigurnosni kabel treba biti ravan i lagano zategnut. Tiple treba
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razmaknuti svakih 1 m (to se moze mijenjati ovisno o obliku
travnjaka) SI. C4. Nemojte zakopavati kabel dublje od 2 cm kako
biste izbjegli slabljenje signala.

« Rasporedite kabel tako da kutovi budu veci od 90° SI. C5. U takvim
podrucjima polozite sigurnosni kabel u blagim zavojima, $to ce
robotu znatno olaks$ati kretanje po podrucju koje treba pokositi.

* Ako na travnjaku postoje cvjetne gredice, ribnjaci ili drvece, okruzite
ih petliama sigurnosnog kabela SI. C4.

e Odrzavajte razmak od najmanje 30 cm izmedu sigurnosnog kabela
i rubova prepreka.

OPREZ! Na putu do i od petlje, sigurnosni kabel ne smije se medusobno

krizati SI. C4.

« Ostavite uski prostor u radnom podruéju kosilice. Uvjerite se da je
udaljenost izmedu paralelnih sigurnosnih kabela ve¢a od 1 m.

OPREZ! Provjerite je li prikljuéna stanica unutar petlie koja oznacava
podrucje kosnje. (izvana / iznutra) Slika B2

4. UGRADNJA STANICE ZA PUNJENJE

Spojite napajanje

. Umetnite utika€ u zidnu utinicu od 110-240 V.

2. Provjerite status LED svjetala na stanici za punjenje Sl. B1:

* Stalno zeleno svjetlo: veza uspostavljena (robot se ne puni ili je
potpuno napunjen)

« |sprekidano zeleno svjetlo: robot se puni.

e Povremeno crveno svjetlo: najées¢a pogreska je "odspajanje

sigurnosnog kabela".

Svjetlo isklju¢eno: najées¢a greska je "Nema napajanja 100-240 V"
ili "Nema veze s izvorom napajanja”.

RAD / POSTAVKE

Prvo pokretanje robota za ko$nju

Kada prvi put pokrecete robota, postavite uredaj na prikljuénu stanicu

tako da konektori za punjenje na stanici sl. B3 nemojte do¢i u kontakt s

konektorima za punjenje na robotu za kosnju sl. A10.

Kada se robot za kodnju prvi put pokrene iz telefonske aplikacije,

potrebno je izvrsiti azuriranje firmvera. Nacin implementacije opisan je

u nastavku pod azuriranjem softvera.

e OPREZ! Tilekom prvog povezivanja, telefon i robot moraju biti u
dometu Wi-Fi mreze.

AZURIRANJE FIRMVERA PRIJE UPOTREBE ROBOTA.

Azuriranje treba izvrsiti na sljedeci nacin.

1. Postavite robota unutar petlje, ali izvan stanice za punjenje.

2. Prebacite prekida¢ Fig. A4 u polozaj 1.

3. Pritisnite i drzite prekida¢ SI. D5

4. Pokrenite aplikaciju, skenirajte QR kod

5. Povetzite aplikaciju s robotom

6. Prosirite postavke softvera pritiskom na ikonu u gornjem desnom kutu

zaslona.

7. Odaberite opciju: Azuriranje firmvera.

8. Zatim slijedite upute na zaslonu.

Nakon instaliranja softvera, uredaj je spreman za rad

OPREZ!

o Zaslon pokazuje je li robot u Wi-Fi ili Bluetooth dometu

e Povezivanje s mrezom oznaceno je trepéu¢om ikonom za vrstu veze.
Nakon povezivanja, ikona prestaje treptati.

e Robot se moze upariti samo s jednim telefonom.

o Ako je potrebno spojiti drugi (isti robot za ko$nju), prvi se mora ukloniti
iz aplikacije. U aplikaciji za iOS takoder iz Bluetooth postavki.

PODESAVANJE VISINE KOSNJE:

Prije prve ko$nje postavite visinu ko$nje na 60 mm, a zatim promijenite na

Zeljenu visinu kada je cijeli travnjak relativno ravan.

e Okrenite gumb Fig. A2 u smjeru kazaljke na satu kako biste
povecali visinu ko$nje.

e Okrenite gumb Fig. A2 ulijevo kako biste smanjili visinu kosnje.

* Visina kosnje moze se podesiti od 20 mm (MIN) do 60 mm (MAX).

OPREZ! Pogonski motor bubnja mehanizma za ko$nju Sl. A7 ukljucuje

se otprilike 10 sekundi nakon napustanja baze, zapocinjuéi rad.

UKLJUCIVANJE/ISKLJUCIVANJE

1. Postavite prekidac na sl. A4 u polozZaj "O" kako biste iskljucili napajanje.
2. Postavite prekida¢ na sl. A4 u polozaj "I" za ukljuc¢ivanje napajanja.
AKTIVIRANJE ROBOTA | PROGRAMIRANJE RADNOG VREMENA U
RUCNOM NACINU RADA

1. Pritisnite i drZite tipku za uklju¢ivanje Sl. D5 za pokretanje robota.
Napomena: nemojte tresti robota tijekom pokretanja kako biste izbjegli
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pogresku pri pokretanju. Ako se robot ne pokrene ispravno (sva svjetla

neprekidno svijetle), ponovno ga pokrenite

2. Unesite lozinku pritiskom na tipku Sl. D6 dva puta, zatim tipku SI. D7

dva puta i tipku Sl. D8 jednom (lozinka je tvorni¢ki programirana).

3. Programirajte vrijeme rada (uklju€ujuci vrijeme koSnje i vrijeme

punjenja):

- Pritisnite SI. D6 za podeSavanje vremena rada. Jedno upaljeno svjetlo

znaci 2 sata, maksimalno vrijeme rada je 8 sati, a 4 svjetla na slici D4.

Pritisnite gumb SI. D8 za potvrdu i pokretanje robota.

OPREZ! Nakon $§to je vrijeme rada postavljeno, robot ¢e zapamtiti

postavke i poceti kositi svaki dan u programirano vrijeme. Vrijeme ko$nje

bit e u skladu s unesenim postavkama.

* Programirano vrijeme rada robota od 2 sata do 8 sati je vrijleme kosnje
ukljuéujuéi vrijeme punjenja.

* Vrijeme rada i punjenja ovisit ¢e o koristenoj bateriji.

Ako Zelite promijeniti vrijeme rada, ponovno slijedite korake 2-3.

PROGRAMIRANJE VREMENA U AUTOMATSKOM NACINU RADA, 7-

DNEVNI RASPORED, DOSTUPNO JE PUTEM POSTAVKI U

APLIKACIJI

« Nakon zaustavljanja u nuzdi, robot se prvo mora otkljucati slijedeci

gorniji korak 2. Nakon $to je robot otklju¢an, moZzemo ga poslati natrag

na stanicu pritiskom na tipke: SI. D7 zatim potvrdite sa sl. D8 gumb za
vra¢anije kosilice na stanicu za punjenje.

Pritiskom na tipku za zaustavljanje u nuzdi STOP briSe se ciklus ruénog

i automatskog nacina rada iz aplikacije, ako je aktiviran na ovaj nacin.

Da bi robot ponovno poceo raditi nakon zaustavljanja u nuzdi, robot se

mora vratiti na stanicu za punjenje i ponovno postaviti ruéni raspored

rada. U sluaju automatskog rasporeda, izvedite istu radnju u

rasporedu aplikacija i potvrdite njegove postavke.

OPREZ! Programirano vriieme pokretanja u automatskom rasporedu

ne treba smatrati vrlo preciznim. Uredaj se moZze pokrenuti do nekoliko

minuta nakon postavljenog vremena.

e Aktiviranjem ruénog nacina rada briSe se raspored programiran u
aplikaciji i obrnuto.

o Obrubljivanje u ruénom nacinu rada vrsi se automatski svakih nekoliko
ciklusa kosnje. Ukljucuje ko$nju trave u blizini kabela koji definira radno
podru¢je. OPREZ! Morate paziti da je kabel pravilno pri¢vrs¢en kako
ga ne biste izlozili slu¢ajnom rezanju.

* Robot za ko$nju vratit ¢e se na prikljuénu stanicu nakon $to uredaj
otkrije pocetak kise.

« Ako robot naide na prepreku tijekom rada, odbit ¢e se od nje i nastaviti
s radom.

SVJETLO STATUSA PUNJENJA U STANICI ZA PUNJENJE:
Kontinuirano zeleno svjetlo - baterija je potpuno napunjena.
Povremeno zeleno svjetlo - punjenje.

IZVAN STANICE ZA PUNJENJE:

Kontinuirano zeleno svjetlo - baterija >=20%

Isprekidano zeleno svjetlo - baterija <20%

OPREZ! Robot automatski zaustavlja rad i vra¢a se na stanicu za
punjenje ako razina baterije padne ispod 20%

SVJETLO POGRESKE:

Kontinuirano zeleno svjetlo - aZurirajte sustav. PoveZite se s aplikacijom
da biste izvrSili aZuriranje.

Povremeno zeleno svjetlo - aZuriranje sustava u tijeku.

Povremeno crveno svjetlo - poruka o pogresci 1 do 5, ponovno pokrenite
robota.

Neprekidno crveno svjetlo - poruka o pogresci 6 do 12, pritisnite "STOP"
ili "OK" za brisanje.

INDIKATOR SUZDRZAVAJUCEG KABELA:

Kontinuirano zeleno svjetlo - ispravan signal

Kontinuirano crveno svijetlo - nema signala

Upravljanje SI. D4:

Isprekidano svjetlo - robot blokiran.

Kontinuirano svjetlo - robot otkljugan.

Svjetlo 1 svijetli zeleno: 2 sata radnog vremena.

Svjetla 1 i 2 svijetle zeleno: 4 sata radnog vremena.

Svjetla 1, 2 i 3 svijetle zeleno: 6 sati radnog vremena.

Svjetla 1, 2, 3 i 4 svijetle zeleno: 8 sati radnog vremena.

SOFTVER ZA UPRAVLJANJE ROBOTOM ZA KOSNJU
10S preuzimanje:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Android preuzimanje:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

Upute za program mozete preuzeti na:
https://bit.ly/3QBB6Gm

HITNO ISKLJUCIVANJE ROBOTA
Pritisnite tipku "STOP" Sl. Al za zaustavljanje robota, pritisnite i drzite
tipku za ukljucivanje da biste iskljucili robota.

PREMJESTANJE ROBOTA
Ispod robota nalazi se ru¢ka za podizanje Sl. A10 za jednostavno
rukovanje jednom rukom.

ODRZAVANJE | SKLADISTENJE

« Uvijek iskljucite robota prije ¢iS¢enja i odrzavanja.

« Iskljucite napajanje prije ¢iS¢enja i odrzavanja stanice za punjenje.

* Uvijek nosite debele zastitne rukavice prilikom zamjene oStrica i
CiSéenja donje strane robota.

* Redovito provjeravajte nepropusnost vijaka i matica. OSteceni
dijelovi moraju se popraviti ili zamijeniti iz sigurnosnih razloga.

« Redovito provjeravajte mogu li se ostrice slobodno okretati.

OPREZ! Kada robota okrenete naopako, stavite ga na travnjak ili meku

povrsinu kako ne biste ostetili ili ogrebali poklopac.

CISCENJE

UPOZORENJE! Prijle nego pocnete s ciS¢enjem, iskljuCite napajanje

prekidacem SI. A4.

* Operite predniji dio robota niskotlacnim ¢istaéem i mekom cetkom ili
krpom.

e Tvrdom Eetkom uklonite pokoSenu travu i ostatke s noZeva, kotaca
i drugih dijelova s donje strane robota.

« Redovito provjeravajte ima li na kotacima blata ili pokoSene trave i
ocistite ih etkom.

OPREZ! Redovito uklanjajte biljne ostatke s donje strane robota kako

biste izbjegli smanjenje produktivnosti.

ZAMJENA OSTRICE

UPOZORENJE! Prvo iskljucite glavni prekida¢ za napajanje i stavite

zastitne rukavice.

UPOZORENJE! Koristite samo naznacene originalne ostrice koje je

odobrio proizvodac.

* Sve tri ostrice i njihovi vijci moraju se zamijeniti u jednoj zamjeni SI.
A6.

* Vijke treba odvrnuti i zategnuti odvijacem.

* Provjerite mogu li se nove ostrice slobodno okretati.

RJESAVANJE PROBLEMA

Tablica u nastavku sadrZi smjernice za dijagnosticiranje problema.

Ako je moguce, sami popravite uredaj. Ako se problem ne moze rijesiti,

obratite se ovla§tenom zastupniku ili servisnom centru.

UPOZORENJE! Treba poduzeti zastitne mjere.

Problem Mogudi uzroci Rjesenja
Crveno svjetlo Pronadite neispravan
treperi na Prekid sigurnosnog X P
- dio kabela
stanici za kabela  popraviti ga
punjenje pop 8
. Stanica za punjenje
Robot ima " ]
oteskoca s nie pr: avilno
p A instalirana Pogledajte odjeljak
priklju¢ivanjem e "
N Priprema za rad".
na stanicu za - -
punjenje S_l_gurnognl kabel
nije pravilno
postavijen
Nema napajanja Provijerite izvor
napajanja
Sigurnosni kabel Zamijenite konektore
spojen je obrnuto T
Nema signala Sigurnosni kabel Provlvente e l.' kabel za
. i ) zadrZavanje ispravan
iz sigurnosnog nije spojen na . "
) - spojen na stanicu za
kabela stanicu za punjenje -
punjenje
Prekid sigurnosnog Provjerite do kraja,
kabela da kabel nije prekinut
Ograni¢avanje Provjerite je li
kabelskih krizeva na sigurnosni kabel
putu do i od petlie pravilno postaviien
Robot prelazi Sigurnosni kabel Zamijenite konektore
granicu spojen je obrnuto B

Robot vibrira ili Ostecenaiili Provierite i it
ispusta nedostajuca oStrica “r:()werl € !POP@VI e_
neobitne Disk ostrice je labav ;Ié‘jcza pricvrscivanje
zvukove Zamijenite odtricu
Kod Opis Otopina
pogreske
Pogreska Postavite robota na ravnu
Al o i povrsinu i ponovno
EO1 SI. F1 mﬁuahzacug pokrenite.
ziroskopski
senzor
Podeslitel‘(smku za sugar i
& torzijski kota¢ na prednjoj
E02 SI. F2 Greosgiazasr?_r;ziﬁra strani kosilice, provjerite da
: sepr.\zora sludara nisu zakljucanl Postavite
robota na ravnu povrsinu i
ponovno pokrenite.
Pogreska Postavite robota na ravnu
inicitalizacii povrsinu i ponovno
EO3 SI. F3 inicijalizacije pokrenite. Ako se problem
motora za nastavi, obratite se
kos$nju konsmcko; sluzbi.
Pogreska
E04 SI. F4 priklju¢ka
napajanja
Neispravna
EO5 SI. F5 brzina motora
za ko$nju
: Postavite robota na ravnu
E06 SI. F6 Upozorenie o | poyrginu. Pritisnite STOP i
9 OK za ponistavanije alarma.
Postavite robota na ravnu
E07 SI. F7 Upozorenie o | poyrginu. Pritisnite STOP i
J OK za ponistavanije alarma.
Postavite robota na ravnu
povrsinu i ponovno
E08 SI. F8 Pogreasnlée}aADC pokrenite. Ako se problem
nastavi, obratite se
korisnickoj sluzbi.
Po %edajte gore u tablici:
lem - nema signala iz
5|gurnosnog kabela.
Provijerite sve tocke jednu
pobjetdnu a zatim postavite
x : robota na ravnu povrsinu.
E09 SI. F9 Netocan signal | pyitisnite STOP ili OK za
E’ niStavanje alarma.
onovno pokrenite robota.
Ako se problem nastavi,
obratite se korisnickoj
sluzbi.
Postavite robota na ravnu
%o&/rsmu Pritisnite ST|OP ili
za ponistavanje alarma.
E(l)(l)o Sl. Zagrlg\éljolvaanje Ponovno pokrenite robota.
Ako se problem nastavi,
obratite se korisnickoj
sluzbi.
Neispravna
EO011 SI. brzina lijevog
F11 koraénog Ponovno pokrenite robota.
motora Ako se problem nastavi,
Neispravna obratite se korisni¢koj
EO012 SI. brzina sluzbi.
F12 desnice
koraéni motor
KOMPLET SADRZI:
e Robot za kosnju 1kom.
e Prikljuéna stanica i stanica za punjenje lkom.
* Napajanje i produzni kabel 1kom.
* Kabel za ocrtavanje radnog podrudja 100m
e Tiple za pri¢vré¢ivanje kabela 100 komada.
e Prikljuéna stanica za pri¢vrscivanje tipli 6 kom.
e Ostrice za rezanje 3 kom.
o Kabelski konektori 2 kom.
o Sesterokutni klju¢ 1kom.
SPECIFIKACIJE
Robot za koSnju 04-621
Parametarski Vrijednost
Napon napajanja: 18 V istosmjerne
struje
nazivna snaga motora za ko$nju: 50 W
Maksimalna snaga samohodnog 20w
motora:
IP stupanj zastite za stanicu za IPX4
punjenje
IP stupanj zastite za robota IPX5
IP stupanj zastite adaptera za IP 65
punjenje



https://bit.ly/3QBB6Gm

Klasa zastite za robota 1}

Klasa zastite stanice za punjenje 1l

Sirina kodnje: 180 mm
Podesavanje visine rezanja u 20 mm — 60 mm
rasponu
Brzina vrtnje

3100 okretaja u

minuti
TezZina 10,2 kg
Godina proizvodnje 2024

PODACI O BUCI | VIBRACIJAMA
Razina zvuénog tlaka

LpA= 56dB (A) K=
3dB(A)
LwA= 67dB (A) K=
3dB(A)

|Izmjerena razina zvuéne snage

Informacije o buci i vibracijama

Razina buke koju emitira uredaj opisana je: razinom emitiranog
zvuénog tlaka LpA i razinom zvuéne snage LWA, pri ¢emu K oznacava
mjernu nesigurnost. Vibracije koje emitira uredaj opisane su ubrzanjem
vibracija ah, gdje K oznacava mjernu nesigurnost.

Vrijednosti izmjerene u ovom priru¢niku s uputama, odnosno razina
emitiranog zvuénog tlaka LpA, razina zvuéne snage LWA i ubrzanje
vibracija ah, izmjerene su u skladu s normom EN 62841-1:2015+A11.
Zadana razina vibracija ah moze se Koristiti za usporedbu uredaja i za
preliminarnu procjenu izloZenosti vibracijama.

Navedena razina vibracija reprezentativna je samo za osnovne
primjene uredaja. Ako se uredaj koristi za druge primjene ili s drugim
radnim alatima, razina vibracija moze se razlikovati. Neadekvatno ili
rijetko odrzavanje uredaja uzrokuje viSu razinu vibracija. Gore navedeni
uzroci mogu povecati izloZzenost vibracijama tijekom cijelog vijeka
trajanja.

Da bi se precizno odredila izloZzenost vibracijama, moraju se uzeti
u obzir razdoblja "ukljuéivanja" i “iskljucivanja" uredaja,
iskljuéujuc¢i razdoblja kada se koristi za rad. Ukupna izlozenost
vibracijama moze biti mnogo niza ako se svi ¢imbenici toéno
procijene.

Da biste zastitili rukovatelja od vibracija, koristite dodatne sigurnosne
mjere, npr. redovito odrzavanje uredaja i radnog alata, odgovarajuce
temperaturne uvjete ruku i pravilnu organizaciju rada.

PODACI O BUCI | VIBRACIJAMA
ZASTITA OKOLISA

+ |Elektriéna oprema ne smije se odlagati s kuénim otpadom. Odlozite ga u|
lodgovarajuce objekte. Informacije o odlaganju mogu se dobiti od|
prodavaca proizvoda ili lokalnih viasti. Otpadna elektricna i elektronickal
loprema (WEEE) sadrZi tvari koje nisu neutralne za prirodni okolis |
Nereciklirani OEEQ potencijalna je opasnost za okoli§ i ljudsko zdravlje.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spotka komandytowa sa
sjediStem u VarSavi, ul. Pograniczna 2/4 (u daljnjem tekstu: "Topex Grupa") obavjestava
da sva autorska prava na sadrzaj ovog priruénika s uputama (u daljnjem tekstu:
"Priruénik"), ukljucujudi, ali ne ogranicavajuci se na, njegov tekst, objavljene fotografije,
dijagrame, crteze, kao i njegov sastav, pripadaju isklju¢ivo Topex Grupi i podlijezu pravnoj
zaétiti u skladu sa Zakonom od 4. veljace 1994. o autorskom pravu i srodnim pravima (tj.
Kopiranje, obrada, objavijivanje, izmjena u komercijalne svrhe cijelog priruénika kao i
njegovih pojedinih elemenata, bez pisanog pristanka Topex Grupe, strogo je zabranjeno
i moZe rezultirati gradanskom i kaznenom odgovorno$éu.

EZ izjava o sukladnosti

Proizvodaé: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Var$ava

Proizvod: E+ robot za ko$nju

Model: 04-621

Trgovacki naziv: NEO TOOLS

Serijski broj: 00001 + 99999

Ova izjava o sukladnosti izdaje se na isklju¢ivu odgovornost
proizvodaca.

Gore opisani proizvod u skladu je sa sliede¢im dokumentima:

Direktiva o strojevima 2006/42/EZ

Direktiva 2014/53/EU o direktivi iz obnovljivih izvora

Direktiva RoHS 2011/65/EU kako je izmijenjena Direktivom
2015/863/EU

| ispunjava zahtjeve standarda:
EN 60335-1:2012/A15:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 vV2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Ova se izjava odnosi samo na strojeve kako su stavljeni na trziste i ne
ukljuéuje sastavne dijelove

dodao krajniji korisnik ili radnje koje je naknadno izvrsio.

EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
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Ime i adresa osobe s boravistem u EU-u ovlastene za pripremu tehnicke
dokumentacije:
Potpisano u ime:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsava
iy e 1 i,
A KspwdA 2y

Pawet Kowalski
Sluzbenik za kvalitetu TOPEX GRUPE
Var$ava, 2023-09-11

EU izjava o sukladnosti
Proizvodac¢: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Var$ava
Proizvod: Stanica za punjenje
Model: K145455
Trgovacki naziv: NEO TOOLS
Serijski broj: 00001 + 99999
Ova izjava o sukladnosti izdaje se na isklju€ivu odgovornost
proizvodaca.
Gore opisani proizvod u skladu je sa sliede¢im dokumentima:
Direktiva 2014/53/EU o direktivi iz obnovljivih izvora
Direktiva RoHS 2011/65/EU kako je izmijenjena Direktivom
2015/863/EU
| ispunjava zahtjeve standarda:
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Ova se izjava odnosi samo na stroj kako je uveden u
trzistu i ne ukljuéuje komponente koje je dodao krajniji korisnik ili
njegove daljnje aktivnosti.

Ime i adresa osobe s boravistem u EU-u koja je ovlastena
pripremiti tehni¢ku dokumentaciju:

Potpisano u ime:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 VarSava

3 = | 2

il Ao .H

Pawet Kowalski
Sluzbenik za kvalitetu TOPEX GRUPE
VarSava, 2023-11-09

SR
NPEBO[ (KOPUCHUK) YNYTCTBO
KOLUEHE POBOT 04-621
OMNPE3! NMPE PAOA CA ENEKTPUYHUM AJNIATUMA, NAXIBUBO
MNPOYUTAJTE OBA YNYTCTBA 3A YNOTPEBY U YYBAJTE UX 3A
BYOYRY YNOTPEBY.

OETAJbHA BE3BEAAHOCHA NPABUNA

BE3BEIHOCHA YINYTCTBA 3A POBOTE 3A KOLLUEHE
BesbenHocT y npakTyHoj ynotpebn poboTa 3a KoLUky

NPEMNOPYKE

MaxrbyBO MpouMTajTe ynyTcTBO 3a ynoTpeby. YNosHajTe KOHTpOIiHe
cucTeme 1 npasunaH pag ypehaja.

He nossonute pa ypehaj kopucTe Aelia unm GUNo Ko KO Huje NpounMTao
ynyTcTBOo 3a ynoTpe®y. HauwoHanHu nponucu Mmory ykasveaTu Ha
MUHWUMarHy CTapoCT 3a onepartepa.

Hewmojte kopucTuth pooTa ako cy NpucyTHW ApYru by au, nocebHo Aeua
WInNn XNBOTUH-E.

MmajTe Ha ymy Aa je onepaTtep unu KOPUCHWK OAroBOpaH 3a Hecpehe nunn
OMNacHOCTU 3a Apyre rbyae UNn >XMBOTHY CpeavHy.

MNPUNPEMA

« [lpe koweka, NpoBepuTe CBaKM NyT 1a N CBU AenoBm poboTa paae
UCMpaBHO.

e 3a Hajborbe pesynTaTe npenopyyyje ce Kollewe y BpemeHy 6e3
kuiwe. Kaga kollewse Ha kulu, TpaBa Moxe [a ce 3anenu 3a
po6oTa, LUITO MOXe [la CKNU3HE Kao pe3ynTar.

e HEMOJTE KkocWTW y NMOLUIMM BPEMEHCKUM YCroBUMa, HMp. TOKOM
jake kuLe, rpMIbaBUHE U CHEXHUX NaJaBuHa.



« [loBpemeHo npernejajTe NOKOLEHO NoApYYje U YKIOHUTE KaMehse,
KPXOTUHe, XuLle, KOCTU U Apyre npenpeke. OrpaHnyeHa rapaHumja
He MOKpMBa LUTETY MpOy3pOKOBaHy nMpeAMeTMMa OCTaBIbeHWUM Ha
TpaBH-aKky.

e [la 6ucte nsbernu owTehewa, HemMojTe KOCUTU y Kpyry og 1 M of
rmaBa npckanuua.

OMPE3! Po6ot 1 npckanuue HE cMmejy GUTH YKIby4YeHM y UCTO Bpeme.

Po6ot Tpeba na Gyne nporpamupaH Aa paau y pasnuuuto Bpeme of

npckanua.

HUKALA He possonuTe Aeuun Aa Aoavpyjy Hanajakwe, cTaHuuly 3a

nyherbe, NocebHO KoHTaKTe, nonaruue, ofersak 3a 6atepuje unu 6uno

Koje AenoBe rae nocToje NPasHUHE Kao LUTO Cy TOYKOBM.

OMEPALUUJA

e [lasute Ha poTupajyhe nonatuue! HE cTaBrbajte pyke unu Hore
ncnoa potupajyhux nonatuua.

« [lasuTte Ha npegmeTe pasbaLiaHe No TpaBHaky TOKOM kowrbe! Kaga
je poboT yKkrbyyeH, ApXKUTE Ce Ha CUrYPHO] yaarbeHoCTH.

e He ocrtaBrbajTe anapat 6e3 HaA30pa ako ce 3Ha fa Cy XUBOTUHE,
Aela unv nocmMaTpayn y 6nmsmHu.

e OppxaBajte curypHy nosuuujy. OpfpxaBajTe paBHOTEXY W
crtabunaH nonoxaj Ha Harmbuma. [lok ynpaerbate po6oTom unu
HeroBuM nepucepHum ypehajuma, JO3BOLEHO My je XoAaTw, anu
He U TpyaTy.

e Monumo Bac Aa npounTaTe ynyTcTBa O TOMe kaga, rae U kako Ja
nposepuTe pobota u Heroe nepudepuje, kabrnoee n NpoayxHe
kabnose 3a owTeherwe unu xabare U nonpasute pobota. Camo -
MoaudmKaumja , nonpaeka Huje A03BOSbEHA - Y3 PU3NK NOHULITEHA
rapaHuuje.

* HewmojTe cnajatv unu goampveaTy owTeheHn kabn 3a Hanajarbe 40K
Cce He MCKbY4M W3 Hanmajawa 360r pusnka of KoHTakTa ca
KOMMOHEHTama Mof, HarnoHoM.

e [osexute camo po6oTa v / unn nepudepHy onpeMy Ha CTpyjHa
kona 3sawTuheHa npekuagadem 3aocTane cTpyje ca CTpyjom
okuaarea He Behom of 30 MA.

* Axo po6oT npaBv HeHopmanaH 3Byk unu ce npumehyje abHopmanHa
BuGpauuja unu curHanuavpa anapm, ogmax MpUTUCHWUTE AyrMe
cTon.

e 3ABPAWBEHO je poavpuvBarbe onacHWX NOKPeTHWX Aenosa npe
Hero LUTO UCKIby4nTe Hanajarbe poboTa.

e 3ABPAWBEHO je poavpusaTu onacHe Aenose [OK Ce NOTNYHO He
3aycTaBe.

e YBek HocuTe 4BpCTy OGyhy W Ayre naHTanoHe kafa pykyjeTe
po6oTom.

e Uckrbyunte Hanajare: Mpe 3akrbyyaBara poboTa.

o [pe TecTupatba, YiLwhetbe U oapxaBae.

MUKTOMPAMU U YNO3OPEHA
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1. MpouuTajTe ynyTcTBO 3a YNoTpeby n NnpuapxasajTe ce ynosopera
n 6e3beaHocHMx ycnosa!l
2 . Mpe unwheka nnu oapxasaksa, UCKIbYYUTE U3 Hanajaka
3. He cTaBrajTe pyke unu Hore nog CTpaxy MexaHu3ma 3a KoLy
4 . Potupajyhn genosu - moryhHocT nospepge
5 . [ipXuTe cUrypHy yaarbeHocT of poboTa 3a KOLUky
6 . YyBajTe ce MmoryhHOCTV noBpeae oA NMBeHUx npeaMeTa
7 . 3awTnTUTE OA KULLE

8 . UyBaTu BaH gomaluaja geue.

KCHYMKC . He BosuTe ce Ha po6oTy

10 . Moryhu rybutak npcTujy, BoguTe padyHa

11 . Makcumanum Harub tna 14 °/25%.

12 . BawTutute pyke pagHUM pykasuuama

13 . Hocute 3awtutHy opehy

14 . Hocute 3awTuTHY obyhy
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15 . He oanaxwre ca kyhHWM oTnagom
16 . CeneKkTVBHO cakynrbake oTnaga
17 . CTeneH 3awTnTe

ONPE3! OBaj anapaT Mory KOpUcTUTU Aelia cTapuja oA 8 roagnHa u
oco6e ca orpaHMYeHUM (PU3NYKUM U MEHTaNIHUM CNOCOGHOCTUMA,
Kao M ca HefOBOJLHWM 3HaleM UMM MCKYCTBOM ako cy nop
HafA3opom unu npaBunHo ynyheHu y 6e36eaHy ynotpeby ypehaja,
TaKo Aa cy CBEeCHM pu3umKa Koju cy ykibyyeHu. OBaj anapaT He 6u
Tpe6ano fa ce urpa ca AeloM. [lelia He CMejy YUCTUTU UNU BPLUMTH
oapxaBae Ha ypehajy 6e3 Hagsopa.

OMUC rPA®UYKUX ENEMEHATA
Cnepehe Hymepucare OAHOCK Ce Ha KOMMOHEHTe ypehaja
npukasaHo Ha rpadykUM cTpaHuLama oBor NPUPYYHUKa.

OsHaka Cn. A MpeTpara

3aycTaBrbame y cryyajy Hyxae

Koluetbe noaelliaBak-e BUCUHE

Kocauka koHTponHa Tabna

Kocauyka npekugay 3a Hanajake

MOroHcKkM To4KoBM

CeuuBa 3a ceverbe

MexaHun3am 3a cevetse bybars

OKpETHU TOYKOBU

Pyuka 3a Hollehe

KoHeKkTopu 3a nyH-ete

Moknonay 3a 6atepyje
Mpetpara
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OsHaka Cn. b

1 [OLKMHI CTaHWUa KOHTponHa Tabna
2 Pyne 3a o6e3behuBate NpukibyyHe cTaHuue
3 KoHekTopy 3a nytere
4 MpukrbyyHa cTaHnua
5 YyBap NpuKIbyyHe CTaHuLe
6 KoHekTopy 3a kabn 3a Hanajawe fda obenexwu
pagHy MoBpLUMHY
7 OtBopy 3a kabrnose 3a obenexaBawe pagHOr
nogpyja u Hanajawa
8 MpukrbyyHa cTaHnua yTuyHULa
9 ObenexaBake 32 NPaBUMHO  yCMepaBake
kabnosa
OsHaka ®ur. MpeTpara
a
1 MHavkaTopcka namnuua cTatyca nytbetba
2 WHavkaTop rpeLuke curHana
3 O6y3naBake kabn nHaukaTop
4 PagHo Bpeme / nopyka o rpeLuum, ceetna 1-
5 [yrme 3a Hanajake
6 Mpekvpay 3a Hanajake
7 [yrve 3a npuctajawe
8 fyrve &qyort;oTepan&qyorT;
OsHaka Cn. X MpeTpara
1 Ibpacosa
2 Mokrnonay npetvHua 3a Gatepuje ca
TPaHCMOPTHOM pPY4KOM
3 Operbak 3a 6atepyje
4 YTnuHMua 3a 6atepuje Ha NOKIOnLy KoMope
5 MNyrvBa Gatepyja (HUje ykrbyyeHa)
OsHaka Cn. MpeTpara
Ja
1 TpasHak
2 3ug
3 MpukrbyyHa cTaHuua
4 Ypar-eHocT CTaHuLe o 3uaa
5 MoyeTHn [deo nuHWje  pasrpaHuyaBa
NOBPLUMHY KOLLEHa
6 [yxuHa cekumje
OsHaka Cn. J MpeTpara
la Kabn 3a orpaHuyaBat-e KoLLeHe NOBPLUMHY
MoveTak
1b Kabn ga orpaHuym kowekne obnact Kpaj
2 JInHnja cHabaeBara:
3 MpukrbyyHa cTanuua

* Mory nocrojaTtu pa3nuke usmely rpachuke u ctBapHor npovssoga
MNPUNPEMA 3A PALL



WHCTANAUWJA BATEPUJE

o O6pHuTe poboTa 3a KolleHe Tako Aa NOCTOjU NPUCTYN [OH0j CTPaHu
po6ora.

e Ywmectonpekupgada Cn. A4 uTpaHcnopTHe pyyke Cn. A9 Hanasu
ce noknonauy npeTuHua 3a 6atepuje Cn. H2 dukeupaH ca 4 Bujka
O3HayeHa cTpenvuama Cn. H1 .

o 3aTum oaBpHUTE BUjKe O3HAYEHe CTpenuuama.

e [MaxrbyBO YKMOHWTE noknonal, opjerska Cn. H2  kako He Bucrte
MPEKUHYIIN UIN UCKIbYYMUIn xuLe npekugada Cn. A4 (npuuspliheH
je Ha nokronal, ogjerska 3a 6atepuje).

e 3aTuM OKpeHuMTe MokronaLl, Ha AOH0j CTPaHU MoKIonLa yTuiH1La 3a
6atepuje je dukepaHa Cn. H4 .

e Y6auute 6atepujy us cepuje EHEPTU + y yTuyHuuy.

« OxpeHuTe Nokronal, ca npuKrby4eHoM 6aTepujom n ymeTHuTe y dur.
H3 opemak.

e 3aTerHute 3aBpThe KOju NpuuBpLuiyjy noknonay. OkpeHute po6oTta
0[10370 Ha/Jore, anapar je cripeMaH.

PAHO OKPY>KEH-E POBOTA 3A KOLLEHE

YBepuTe ce Aa cy ucnyweHu cneaehu ycnosu y obnactu y kojoj po6ot
papu:

e BucuHa TpaBse He npenasn 60 mm.

e OINPE3! Axo je TpaBa ayxa og 60 MM, NpBO Nnopexute TpaBHak
PYYHOM KOCMMNLIOM.

Hewma kamena, koMaga ApBeTa, Xuua, kabrnosa nog HanoHoMm unu
APYTUX CTpaHuX npegmeTa.

MecTo KoleHa je paBHO 1 paBHO, 6e3 japaka 1 poBoBa, a Harub je
MamK of 25% (14 °) Cn. C1

3a nHcTanauujy cy notpebHu cnegehu anatu:

FymeHu Yekuh (3a yBnayere urme y 3emrby Npunvkom nonaraka
kabna 3a 3apgpxaBatbe)

Xek Krbyd (3a chuKcupare CTaHuue 3a Nyketbe) je yKibydeH y
Komnnet

KnujewTa (3a ceverse kabna Kkoju orpaHW4aBa pagHy NoBpPLUMHY)

.BACE CTATMOH UHCTANALIMJA

W3abepute oarosapajyhy nokauujy

CraHuua 3a nyetse Tpeba Aa 6yae noctaerbeHa Ha cneaehoj nokauwmju

Cn.C3 :

e PenaTtvBHO paBaH 1 paBaH Aeo TpaBHaka.

e bnu3y nBuue TpaBhaka.

o bBnunsy augHe yTuuHuLe.

e [octaBute npopyxHu kabn of 10 M, Hanajabe Ha OCEHYEHOo,
XJlagHo 1 CyBO MeCTO.

e He cme 6uTK npenpeka y Kpyry o HajMakwe 2 M of CTaHuue 3a
nyteme.

o [penopy4yje ce Aa ce CTaHWLa 3a MyHeHe Hanasu Ha CyBOM U
3awTnheHom MecTy.

* Hanajawe Tpe6a aa 6yae 30 um nsHaa HMBOa Tna.

2. MPUKIbYYAK 3A NYHEHWE CTAHULA

MpuyBpcTUTE CTaHULy 3a Nykete Ha 3emrby nomohy 6 Bujaka 3a
npuuspwhyuearee ( G1 ) (nomohy LwecTepoKyTHOr kiby4ya G6 ).
ONPE3! HEMOJTE crtajaTv unu xoaati Ha Nio4n CTaHuLE 3a NyHere.
OMNPE3! HEMOJTE npaBvTK HOBE pyne y Nno4u CTaHuLe 3a Nykehse.
CraHuua Tpeba fa 6yae npuuBpLuheH 3a nop kopuctehu noctojehe pyne.

3. NONArAHKE CUIYPHOCHOT KABIA

CurypHocHu kabn ce KOPUCTY 3a oLpTaBake paHor nogpyyja 1 Bohetse
po6oTa Hasaj Ha CTaHWLY 3a NyHeHse.

OMPE3! Ako BaLl KoMLumja Takohe KopncTi poBoTCKy KOCUMNLY, ApXUTe
Hajmare 1 M paamak namehy kabnosa 3a obyspasarbe ob6a poboTa.
NIAHUPAHE NONOXAJA KABJA 3A OBY3[ABAHKE

Mpe nonaratba kabna 3a 3agpxaBakbe, XoAajTe Ayx oapeheHe rpaHule
U YKIOHMTE CBe HernoTpeGHe npeaMeTe, Kao LUTO je KaMetbe.

ONPE3! [yxvHa kabna 3a 3agpxaBate He cme 6uTn Beha op 200
meTapa.

YMNO3O0PEHKE! Po6oT He cvme Aa BO3W NPeKO LUTbYHKA WNK CIIMYHKX
mMaTepujana koju 61 Mornu oLITeTUTH nonaTuue.

MONArAHE BE3HOI KABNA CI. L

MpatuTte ynyTcTBa y HAacTaBKy Aa G1CTe NOCTaBUM CUrYPHOCHM Kab oko
pagHor noapydja v npenpeka. Kopuctute mepady Koju je yKIbyuyeH y
KOMMIET 4@ NPaBUMHO NOSIOXMUTE CUTYPHOCHW Kabn.

OMPE3! CurypHocHu kabn ce Hanaja Ha BeOMa HWCKOM HaroHy
6es3benaH je 3a rbyae v kyhHe rbybumLe.

ONMPE3! MouHnte ca &QyoT;-&QqyOT; KOHEKTOPOM Ha 3afH0j CTpaHu
CTaHuLe 3a nykwetbe Cn. B6 noByumTe rancnop craHuue (1 ocraeute
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pesepsy oA 10 um) 1 nonoxwTe kabn oko TpaBHaka y cMepy CyrnpoTHOM

oA kasarbke Ha caty, 3aBpLluaBajyhu ca &qyoT;+&qyoT; KOHEKTOpoM Ha

3apAH0j CTPaHU CTaHuue 3a nykewe (octaBute pesepy of 10 um).

YBepute ce fa kabn gofe y KOHTaKT ca MeTarioM Ha KOHeKTopuma

&qyoT;+&qgyoT; u &qyoT;-&qyoT; Cn. B6 He 3abopaBuTe Aa ofceveTe

BULLIAK kabna 3a orpaHuyaBatbe.

e OcrtaBuTe Hajvawe 2 M npasHo u3mely curypHocHor kabna wu
cTaHuue 3a nywete. Kabn y oBOM oferbky ce KOpPUCTU 3a
poeohere poboTa 40 NPUKIbYYHE CTaHULe.

e OgppxaBajte pasmak og 30 um nsmehy kabna 3a 3agpxaBate u
mBuLe TpaBkaka Cn. C2; dur.C3 .

e [IpuuBpCTUTE CUrypHOCHM Kabn Ha 3eMrby Nomohy TUNMKW Koje cTe
obesbegunu  Cn. G5. CurypHocHu kabn Tpeba aa 6yae pasaH u
6naro 3aTterHyT. Mosroeu Tpeba aa 6yay pacnopehenu ceakux 1 m
(oBO ce MOXe MoAUcMKOBATM y 3aBUCHOCTU o obnuka TpaBH-aka)
Cn. C4 . He 3akonaBajte kabn aybree of 2 UM kako 6ucrte nsdernu
cnabrberse curHana.

e PacnopeauTe kabn Tako aa cy yrnosu Behn og 90 ° Cn. C5. Y
TakBMM noApyyjuma MOMoXWUTe CUrypHOCHW kaben y 6narum
KpMBMHaMa, WTo he poBoTy 3HATHO OnakLLaTV KpeTarbe No NoapyYjy
koje Tpeba nokocuTu.

e AKo Ha TpaBH-aKy Nnocroje LBeTHe rpeauue, pubkaum unu gpeehe,
OKpYXXUTe UX NeTrbama 3a orpaHuyaBare kabna Cn. C4.

e OppxaBajte MuH. 30 UM pa3mak u3mely curypHocHor kabna u
vBMLa npenpeka.

ONPE3! Ha nyTty oo v of netrbe, curypHocHu kabn He cMe Aa npenasun

jepHn opyre  ®wur. C4.

e OcTtaBuTe ycku NPOCTOP y pagHOM noapysdjy kocunuue. YBepute ce
fAa je pacTojake u3MeNy napanenHux kabnoea 3a orpaHWyaBar-e
sehe og 1 M.

OMPE3 ! Yeepute ce fa je NpukibyyHa CTaHuUa yHyTap netrbe Koja
03HavaBa noapyuje KoLLke. (crorba / usHytpa) Cnwuka B2

4 . UHCTANALIMJA CTAHULIE 3A NMYHEHE

MpukrbyunTe Hanajake

1. Y6auute yTukay y augHy ytudnuuy 110-240V.

2 . Mposepure cTatyc JIE[ ceeTna Ha cTaHnuym 3a nywewe Cn.B1 :

e YBpCTO 3eMeHOo CBETNO: YCrocTaBrbeHa Be3a (po6oT ce He MyHW unu
je noTnyHo HanyreH)

o [loBpemeHo 3eneHo CBETMO: POBOT ce NyHU.

e [loBpemeHO LpBEHO CBETNO: Hajyewha
je&qyoT;uckrbyumnBame kabna 3a 3agpxaBare&qyoT;.

e CseTno wuckrbyyeHo: Hajyewha rpewka je&gyoT;Ho 100-240 B

rpeLuka

Hanajake&qyot; unm  &qyoT;Hema Bese ca  u3Bopom
Hanajarka&gyor;.
OMEPALIMJA | NOAELLABAHKA

MpBo nokpeTakse po6oTa 3a Kolueke

« Kapa npBu nyT nokpeHeTe poGoTa, noctasuTe ypehaj Ha NpUKIbyyHY
CTaHULYy Tako Ja KOHEKTOpM 3a Nykete Ha ctaHuum cn. BKCHYMKC
He [orase y KOHTaKT Ca KOHeKTopuMa 3a Mytere Ha poboTy 3a
Koweme cn. A10.

e Kapga ce poboT 3a Kkollewe MpBM NyT MOKpeHe W3 annvkauuje
TenedoHa, Mopa Ce W3BpLUIMTU axypupawe dupmeepa. HaumH
MMMNemMeHTaumje je onucaH y HacTaBKy Nof axypuparse codTeepa.

* ONPE3! Tokom npBse Be3e, TenecdoH 1 poboT Mopajy 61utn y aomeTy
Bu-du mpexe.

AXYPUPAHE ®UPMBEPA MNPE YNOTPEBE POBOTA.

pake Tpeba TU Ha cnepgehun HaumH.

1. MNoctaBuTe po6oTa yHyTap NeTrbe, anv U3BaH CTaHULIE 3a NyHEeHe.
2 . MNpebauute npekvpad ®ur. A4 Ha nosuumjy 1.

3 . MputucHute 1 gpxute npekngady  ®wur. D5

4 . MNokpeHuTe annukauujy, ckeHmpajte KP-kop

5 . MosexwTe annvkaumjy ca po6otom

6 . MpowwupnTe noctaske codTBepa MPUTUCKOM Ha WKOHY Y TOpH-em
[IECHOM YTy ekpaHa.

7 . 3abepuTe onumjy: Axypupare upmeepa.

8 . 3aTuM crieauTe yryTCTBa Ha ekpaHy.

HakoH wro je codpTBep MHCTanupaH, ypehaj je cnpemaHx 3a pag

OMPE3!

e Ha ekpaHy ce npwukasyje ga nv je pobot y Bu-®u unu Bnyetootx
novety

o [loBesvBare Ha Mpexy je o3HayeHo Tpenhyhom WKOHOM 3a BpCTy
Bese. Kaga ce noexe, MkoHa npecTaje Aa Tpenepu.

e Po6oT ce MoXe ynapuTi camo ca jeaHUM TeniedoHoM.

A
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o Axo je noTpebHO noBe3aTt joL jeaaH (MCTM poBoT 3a KoLLeHe), NPBK
Mopa GuTK ykrnoweH u3 annvkauuje. Y uOC annukaumy v u3
BnyeTtooTx nogellasaksa.

MNOAELWABAHE BUCUHE KOLLIHGE:

Mpe npBe KoL NOAECUTE BUCMHY KoWhe Ha 60 MM, a 3atum

NPOMEHMTE Ha XerbeHy BUCUHY kafa je Lieo TpaBHaK penaTuBHO paBaH.

e OkpeHuTe aOyrme ®ur. A2 y cMmepy kasarbke Ha caTy Aa bucte
nosehanu BUCKHY KOLLHE.

e Okpenute pyrme ®ur. A2 yneso Aa GUCTE CMawbUNK BUCKHY
KOLLHE.

e BucuHa kowera Moxe ce nogecutt og 20 mm (MUH) oo 60 mm
(MAKC).

OMPE3! MoroHckn moTop GyOHa MexaHuama 3a kowwy  dur. A7

yKrbyuyje ce oko 10 cekyHam HakoH HanyLwTara 6ase, 3anounkbyhu pag.

YKIbYYNBAKE / UCKIbYYUBAHE

1. MNogecute npekupay ®ur. A4 y nonoxaj &qyot;0&qyoT; Aa Gucte
VCKIbYUUIM Harnajakse.

2 .Mopecute ®ur. A4 npekuaad y nonoxaj &qyot;1&qyoT; aa 6ucre
YKIbYYWIW Hanajarbe.

AKTUBUPAHKE POBOTA U MPOrPAMUPAHE PAOIHOI BPEMEHA
Y PYYHOM PEXUMY

1 . MpuTUCHUTE 1 OpxuTe OyrMe 3a Hanmajawe Cn. D5 pa Bucre
nokpeHynn po6oTta. HamnomeHa : He TpecuTe po6oTa TOKOM MokpeTar-a

KaKko BucTe U3Gernu rpeLky npu nokpeTaky. Ako ce poBoT He nokpeHe

1CnpaBHO (CBa CBETMNA HEMPEKUAHO YKIby4YeHa), MOHOBO ra MokpeHuTe

2 . YHecuTe No3unHKy npuTcKkoM Ha Ayrme ®wur. D6 ABa nyTa, 3aTm

ayrme  ®ur. D7 gsa nyta u gyrme  ®wur. D8 jeaHom (nosuHka

nporpamvipaHa y catbpuum).

3 . Mporpamupajte Bpeme pada (yKibydyjyhu Bpeme kollewa v Bpeme

nytbekba):

- MputucHute ®ur. D6 fa nogecuTe BpeMe paga. JeoHo CBeTno Ha
3Haum 2 caTa, MaKcumanHo Bpeme paga je 8 catu n 4 ceetnaHa cn. D4

. MpuTucHute ®ur. D8 ayrMe 3a NOTBPAY W MOKpeTate poboTa.

ONPE3! Kaga ce nogecy Bpeme paaa, poboT he 3anamTTi noctaeke u

NoYeTn KoLeHe y MporpamupaHo Bpeme CBakor AaHa. Bpeme koluerba

hie 6UTU y cknagy ca yHeCeHUM NoAaeLlaBakuma.

o [porpamvpaHo Bpeme paga poboTta op 2 cata o 8 caTu je Bpeme
KOLLIeHsa, YKIbydyjyhu Bpeme nykersa.

* Bpewme paga u nywetba he BapupaTtv y 3aBUCHOCTY of, BaTepuje koja
ce KOpUCTU.

Ao xenuTe Aa NpoMeHuUTe Bpeme paja, CneanTe Kopake 2-3 MoHOBO.

BPEMEHCKO MPOrPAMUPAKGE Y AYTOMATCKOM PEXWUMY, 7-

AOHEBHW PACMOPEA, AOCTYNHO JE MPEKO MOAELLUABAHA Y

AMJIMKALWUIN

e HakoH 3aycTaBrbata y Criyvajy Hyxage, poBoT ce npso Mmopa
oTkrbyydat cnvjegehn kopak KCHYMKC wsHap. Kapga ce poGot
OTKIby4ya, MOXEMO ra MOCNaTV Hasaj, Ha CTaHWLy NpUTUCKOM Ha
pyrmag: Cn. D7 3atum notBpgute ca Cn. D8 ayrme 3a Bpahawe
KOCMINLIE Ha CTaHULLY 3a MyHbetbe.

o [lpuTtuckom Ha ayrme 3a 3aycTaBrbamse y criyyajy Hyxxae CTOlMN 6puwe
ce LMKIYC pyyHOr W ayTomaTckor pexuma U3 annvkauuje, ako je
aKTUBMPaH Ha 0Baj HaumH. [la 61 poGoT NOHOBO NOYEO Aa paan HaKoH
3aycTaBrbakba y cryyajy Hyxae, poboT Mopa 6uTi BpaheH Ha cTaHuLy
3a nyketbe W MOHOBO NOCTaBILEH PYYHW pacrioper paga. Y crydajy
ayTomaTtckor pacriopefa, M3BpLUMTE WCTy papawy Yy pacnopegy
annuKkaumja 1 NoTBpANTE HeHa NoAeLlaBaksa.

OMPE3 ! [porpamvpaHo Bpeme rMoKpeTawa Yy ayToMaTCKoM
pacrniopegly He Tpeba cMaTpaTi Beoma npeLusHiM. AnapaT ce Moxe
MOKPEHYTH 40 HEKOIMKO MUHYTa HaKOH MOAELLEHOr BpeMeHa.

e AKTVBMpare pyyHOr pexuma 6Gpuiie pacrnopen nporpamupaH y
annvkaumju u o6pHyTo.

e EATMHr y py4yHOM pexviMy ce BpLUM ayTOMAaTCKUM CBAKWUX HEKOIMKO
LpMKnyca Kowetrse. To yKIbyuyje Kolewe TpaBe y 6113nHu kabna koju
AecduHuLe papHy noepluvHy. OMPE3 ! Mopa ce BoauTu padyHa aa
ce ocurypa Aa je kabn npaBunHo npuyBpLIReH Kako ra He 61 3noxunm
Cny4ajHOM cevetsy.

e Po6oT 3a kowky he ce BpaTUTU Ha NPUKIbYYHY CTaHuuy kagda ypehaj
OTKpUje noyeTak nagaBuHa.

e Ako poboT Haufe Ha npenpeky Aok paau, oH he ce onbuTun of e 1
HacTaBUTU Ca pafioM.

JIAMIMULIA CTATYCA NYHEHA Y CTAHULIU 3A NYHEHE:

KoHTuHynpaHo 3eneHo cBeTsio - 6atepuja je NoTNyHO HanykeHa.

MoBpemeHO 3eN1eHO CBETIIO - NyHEeHe.
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W3BAH CTAHULIE 3A NYHEHE:

KoHTuHyupaHo 3eneHo ceeTno - 6atepuja &rT; = 20%

MoBpemeHo 3eneHo ceeTno - 6atepuja &nT;20%

OMPE3! Po6ot ayTomaTcku 3aycTasrba paj v Bpaha ce Ha CTaHuuy 3a
nyk-er-e ako HMBO 6atepuje nagHe ucrog 20%

CBETNNO rPELLUKE:

KoHTWMHYMpaHo 3eneHo CBETNo - axypupajte cuctem. MNosexwuTe ce ca
annvkauujom aa 6ucrte U3BPLUMIK axypupake.

VHTEpMUTEHTHO 3eM1eHO CBETIIO - axypupaHe cucTema y TOKy.
NoBpemeHo LpBEHO CBETNO - Nopyka o rpeluun 1 4o 5, NOHOBO NokpeHuTe
po6orta.

KoHTWHYMpaHo LpBEHO CBETNO - Nopyka o rpewuy 6 Ao 12, nputucHnte
&qyoT;CTOMN&qyoT; unu &qyot;OK&qyoT; 3a Gpucarse.

OBY3[0ABAHE KABN MHOAUKATOP:

KOHTUHYMpaHO 3eMeHo CBETIIO - CUrHar ucrpaeaH
KOHTUHYMpaHO LIpBEHO CBETIIO - HEMa cUrHana

KoHTpone ®wr.D4 :

WHTepMUTEHTHO CBETNO - poboT GrokmpaH.

KOHTUHYMpaHO CBETIO - po6OT OTKIby4aH.

CseTno 1 cBeTnn 3eneHo: 2 cata pagHor BpemeHa.

CeeTna 1 v 2 cBeTne 3eneHo: 4 cata pagHor BpemeHa.
CeeTna 1, 2 n 3 cBeTne 3eneHo: 6 caTv pagHor BpemeHa.
Csetna 1, 2, 3 n 4 cBeTne 3eneHo: 8 caTu pagHor BpemeHa.

CO®TBEP 3A KOHTPOJ1Y POBOTA 3A KOLUEHE

MNOC npeysumatse:
XTTNC://annc.annne.uom/un/ann/Toyalid6449251720

AHapoua npeysumatbe:
XTTnc://nnay.roorne.uom/crope/annc/aeTannc?vna=Lom.Toya.pobot
YnyTcTBa 3a nporpam MoxeTe npey3eTu Ha:

xTTnc:/6ut.ny/3QBB6GmM

XWUTHO FALLEHE POBOTA

Mputuchute gyrme &qyot;CTOM&qyoT; Cn. Al pa Gucte 3aycrasunm
poboTa, NPUTUCHWTE 1 ApXUTe AyrMe 3a Hanajake Aa Gucte Uckrbyunnm
po6orta.

MPEMELLUTAHE POBOTA
Wcnop poboTta pyyka 3a noausawe @dur. A10 ce Hanasu 3a nako
pyKOBaH-€ jeAHOM PYKOM.

O[PXXABAHE U CKNAOULLTEHRE

e YBek uckrbyunte pobota npe unwhera n ogpxasatba.

e Vckrbyunte Hanajare npe yuwhera M ogpxasarba CTaHuue 3a
nyHetbe.

e VYBek Hocute febene 3alTUTHE pykaBWLE MPUITMKOM MPOMeHe
ceunBa n ynwherba Aoke cTpaHe poboTa.

* PeposHo npoBepaBajTe HenponycHoCT Bujaka 1 matuua. OwTteheHn
AenoBn  Mopajy GWTU  MOMpaBrbeHW WU 3aMeHEeHU U3
6e36enHOCHUX pasnora.

e PegoBHO npoBepaBajTe fJa M ce rnonatuue Mory crobogHo
poTtupaTu.

ONMPE3! Kaga okpeHeTe poGoTa Haonako, CTaBuTe ra Ha TpaBHak Unu

MeKy MOBPLUMHY KaKo He BucTe oLuTeTunm unu orpebanu nokrionad.

WUIBXEHE

YMNO3O0OPEKE! lNpe Hero LWTO noyHeTe ca uyunwherem, UCKIbyuuTe

Hanajake npekmgadem Cn. A4 .

e OnepuTe npeamu feo poboTa YMcTayem HUCKOT MPUTUCKA U MEKOM
YETKOM MIK KProM.

o Kopuctute TBpAY 4YeTky Aa GUCTe yKMoHWNM TpaBy M ocTaTke ca
ronaTuua, TOYKOBa U ApYrvixX AernoBa Ha [OoH0j CTpaHu poboTa.

* PeposHo npoBepaBajTe TOUKOBE Ha BnaTy Unu TpaBu 1 OYNCTUTE UX
YEeTKOM.

OMPE3! PenoBHO yknawajTe ocTtaTke Ourbaka ca [AOH€e CTpaHe
po6oTa Kako 6UcTe U3Gernu cmareHe NPOAYKTUBHOCTY.

BNALE 3AMEHA

YNO3O0PEHSE! NpBo nckrbyumTe rMaBHKU Npekuaay 1 cTaBuTe 3aluTuTHe

pykaBuLie.

YNO3O0PEHKE! Kopuctute camo Ha3HayeHe OpurvHanHe HoXeBe

opobpeHe o cTpaHe npovasohava.

e CBa TpM ceumBa 1 HUXOBM BUjLM MOpajy BUTU 3amMereHu Y jeaHoj
onepauuju 3ameHe Cn. A6 .

e Bujke Tpeba oaBpHYTU 1 3aTErHyTV oABUjadem.

« [lpoBepuTe fa N1 Ce HOBU HOXEBM MOry crno6oaHO poTupaTu.

PELLABAHE MPOBJIEMA
[owa Tabena Aaje cMepHuLe 3a nomoh y AnjarHo3un npobnema.


https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

Axo je moryhe, camn nonpasute ypehaj. Ako ce npobrnem He Moxe
peLumTy, obpaTuTe ce oBnawheHoM NpoAaBLY UM CEPBICHOM LIEHTPY.

YNO30PEHKE! Tpeb6a npeayseTy 3aluTUTHE Mepe.

Npo6nem Moryhu y3pouu Pewera
LipseHo cseTno MpoHahuTe
Tpenepu Ha Mpexug
HeucnpasaH aeo Kabna
CTaHuuyM 3a CUTYpHOCHOT kabna
nnonpasu ra
nykere
CraHuua 3a
PoGot uma nyrere Huje
noteLukoha y npasunHo Mornepajte opersak
NpUKIbY4YMBatby MHCTanupaHa &qyor;Mpunpema 3a
Ha CTaHuLy 3a pan&qyor;.
nyHbetbe O6y3naBatse kabn

HUWje NpaBunHo
NOCTaBIbEH

Hema curHana
13 kabna 3a
oby3naBare

Hewma Hanajarwa

MpoBepwuTe nsBop
Hanajaka

je nosesaH y

O6yspaBatse kabn

3ameHute
&qyoT;+&qyoT;

0BpHyTOM CMepy &QqyoT;-&qyorT;
KOHEKTope
Mposepute ga nu je
OrpaHuyaBame posep| o )
A CUTYPHOCHM Kabn
kabn Huje nosesaH
MCNpaBHO
ca CTaHULIOM 3a
roBesaH ca CTaHWLOM
nytbetbe
3a Nnytbetbe
Mpekna MpoBepuTe A0 Kpaja,

curypHocHor kabna

[fa kabn Huje
NPEKNHYT

OrpaHuyaBate MposepuTe ga nu je
KabnoBCKUX CUTYPHOCHM Kabn
npenasa Ha nyTy Ao npaBunHo
1 13 NeTrbe VHCTanMpaH

Po6ot npenasu O6y3naBatse kabn 3ameHute

rpaHuLy je noBesaH y &qyoT;+&qyoT; n
0bpHyTOM CMepy &QqyoT;-&qyorT;
KOHEKTope
Po6ot Bubpupa | OwrteheH unm MpoBsepuTe n
unu cteapa HeJoCTaje ceunBo nonpasuTe Bujke 3a
HeobnyHe [uck Hoxa je nabas npuysphneame
3ByKOBE 3ameHuTe ceumBo ceuvBa
Kon MpeTtpara Peweme
rpewike
Tpeluka MocTaBuTe poboTa Ha
; ; paBHY MOBPLLWHY 1 MOHOBO
E01 ®wur. uHMUvjanusaunie | nondre.
F1 - >KMPOCKOMNCKMN
CeH3op
MopecwTe Wunky 3a cygap
1 TOP3UjCKM TOYaK Ha
Ipelka ceHsopa npear0j CTpaHu kocunuue,
3a nogmsake npoBepuTe Aa HUCY
E02 Cn. F2 Unmn ceHsopa 3aKkrbyyaHu; Mocrasute
cymapa poboTa Ha paBHy
MOBPLUVHY U MOHOBO
NOKpeHuTe.
E03 ® peluka MocTaBuTe poboTa Ha
wr. - : aBHY MOBPLUMHY U MOHOBO
F3 nHuunanisaunie goxng I/ITe‘.) Ako yce
M°|I°Pa kolwersa ngoﬁneM HacTasu,
peLuka npu obpaTuTte ce KOPUCHNYKO]
EO04 Cn. F4 NPUKIbYYKy 3a CJ'I)‘/)M(GM. P )
Hanajawe
MorpelwHa
EO5 Cn. F5 6p3nHa moTopa
33 KOLUHY
MocTaBuTe poboTta Ha
E06 ®wr. Ynosopeke o aBHY I'IOBpLLIl/IHg).
F6 Harnby putcHuTe CTOM nnm OK
na bucte oTkasanu anapm.
fu MoctaBuTe poboTta Ha
net aBHY MOBPLUMHY.
E07 Cn. F7 ynosopete pUTUCHUTE CTg)I'] vnn OK
fa bucte oTkasanu anapm.
MoctaBuTe poboTta Ha
paBHY MOBPLLVHY 1 MOHOBO
E08 ®wur. Mpewka AQL| nokpeHwuTe. Ako ce
F8 KaHana npobnem HacTasm,
obpaTtute ce KOPUCHNYKO]
cryxou.
Mornenajte rope y Tabenu:
E09 Cn. F9 HeTauaH curHan NpOBHEM - Hema oMrHana
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13 kabna 3a oby3naBatrbe.
MpoBepuTe cBe Tauyke jegHy
no jeaHy, a 3aTum
nocraBuTe po6ota Ha

aBHY MOBPLLVHY.

puticHuTe CTOM nnn OK
na 6ucte oTkasanu anapm.
[NoHoBO nokpeHuTe poboTa.
Ako ce npobnem HacTaeu,
obpaTnTe ce KOPUCHUYKO]
cnyxoéu.

MoctaBuTte poboTa Ha
aBHY MOBPLLMHY.
putucHuTe CTOM nnn OK

E010 Cn. fa 6vcTe oTkasanu anapm.
F10 PoGot Lem ToHOBO NoKpeHuTe poGoTa.
Ako ce npobnem HacTasum,
obpaTtuTe ce KOPUCHUYKO]
Cnyxo6u.
MorpewHa
EO011 Cn. 6p3nHa nesor
F11 KopayHor MoHoBoO nokpeHuTe pobota.
MoTopa Ako ce npobrem HacTaBu,
MorpewHa obpaTuTe ce KOPUCHNYKO]
E012 Cn. 6p3nHa cnyx6u.
F12 necHuue
cTennep MoTop
KOMMMET CAAPXMW:
o Kowere poboTa 1pc.
o [lpykrby4Ha CTaHuLa 1 CTaHMLA 3a Nykerbe 1pc.
¢ Hanajare 1 npoayxHu kabn 1pc.
o Kabn 3a pasrpaHuyerbe pagHor noapysja 100m
e Kabn 3a ukcupare KnMHoBM 100pc.
e [pukrbyyHa cTaHuua 3a prKcUpare Mo3roBa 6pc.
e CeuvBa 3a cevere 3pc.
e KabnoBcku KoHeKkTopu 2pc.
e LllectoyraoHu krby4 1pc.
CMELUUPUKALINJIE
KoleHe po6oT 04-621
NapameTtap BpeaHocTt
HanoH Hanajara: 18 B AU
Mak . HoMnHanHa cHara moTopa 3a 50N
KOLLIeH-€:
Mak . cHara caMoxofHor MoTopa: 20N
WM cTeneH 3awwtuTe 3a cTaHWLUy 3a IPKS4
nyketbe
WM cTeneH 3awtute 3a poboTta IPKS5

WM cTeneH 3awTute agantepa 3a
nyH-etbe

Mana cajra 65

Knaca sawTuTe 3a po6oTa i
Knaca 3awTute 3a ctaHuuy 3a mm
nywewe

LLinpunHa Kowwkse: 180 mm
Mopewasare BUCKHE Cevera y 20 MM — 60 Mm
oncery

BpauHa potauvje 3100 obpTaja
Tehuny 10 .2 kr
oavHa nponssoaHe 2024

nogAuu o bYUU U BUBPALIULJAMA
HwnBo 3BYy4HOr NpuTUCKa

TINA = 560B (A) K =
3dB (A)

NwA = 67dB (A) K =
3dB (A)

M3mepeHu HUBO 3BY4HE CHare

WHdopmauuje o 6yum n Bubpaumjama

HwuBo 6yke Kojy emutyje ypehaj onvcaH je: HUBOOM EMUTOBaHOT 3BY4HOT
nputucka JINA n HuBoOM 3By4yHe cHare JIBA, rge K osHavaBa
HeusBecHOCT Mepeta. BubGpauuje koje emutyje ypehaj onucaHe cy
y6p3arem Bubpaumja ax, rae K osHauaBa HEM3BECHOCT Mepeksa.
BpenHocT uM3MepeHe y OBOM YmyTcTBY 3a ynoTpeby, Tj. HMBO
emMUTOBaHOr 3By4HOr npuTucka JINnA, HuBO 3By4He cHare JIBA, un
ybp3awe BUGpaLmja ax, mepeHe cy y cknagy ca EH 62841-1:2015 +
A11. latn HMBO BMOpauMja ax MOXe ce KOpPUCTUTU 3a ynopehvBarse
ypehaja v 3a npenMmnHapHy NpoLeHy U3noxeHocTy Bubpauunjama.
[aTu H1BO BMBpauvja je penpe3eHTaTMBaH CaMO 3a OCHOBHE MpUMeHe
ypehaja. Ako ce ypehaj kopuCTu 3a Apyre annukauuje unn ca apyrum
pagHMM anatuma, HuBo Bubpauuja Moxe gOa ce pasnukyje.
HeapekBaTHO unu peTko oapxasate ypehaja y3pokyje Behe HuBoe
Bubpauuja. ope nomeHyTn yspouu mory nosehatn W3NOXEHOCT
Bubpauujama TOKOM Lienor Beka Tpajaksa.

[a 61 ce npeunsHo oapeAuna U3nNoXeHocT BuGpauujama, Mopajy
ce y3eTm Yy o063Mp nepuoau  &QyOT;yKIbyueHoO&(yoT;u
&qgyoT;uckrbyyeHo&qyot; ypehaja, uckrbyyyjyhu nepuoge kapa



ce KOpUCTK 3a paA. YKynHa U3noxeHocT BuUbpauujama Mmoxe 61tn
MHOTO HWXa Kafia ce CB1 (haKTOpu Ta4yHO Npoueksyjy.

[a 6ucte 3awTUTMNM onepaTtepa of BUGpauuja, KOpUCTUTE AoAATHE
mepe 6e3begHocTw, HMP. pefoBHO ofpxaBawe ypehaja v pagHux
anata, oproBapajyhe TemnepaTypHe YycrioBe Ppyky W npaBuriHy
opraHusauvjy paga.

MOAALM O BYLIU U BUBPALIUJAMA

3ALUTUTA XXKUBOTHE CPEOVHE

+ |EnekTpuuHy onpemy He Tpeba oanarati ca kyhHum otnagom. OanoxuTe]
ra y oarosapajyhum objektuma. MHdopmauuje o oanarakwy Mory ce
lnobutn on npoaaBua Mpou3BoAa MMM fokanHux Bnacti. OTnaawHay
lenekTpuiHa 1 enekTpoHcka onpema (WEEE) cagpxw cyncTaHue koje|
HUCY HeyTpanHe npema NpUPOAHOM OKpyxetsy. Hepeumknupaxn OEE3
NpesicTaBrba NoTeHLMjanHy OnacHoCT MO XVBOTHY CPEAUHY U Ibyackd
[3npasree.

&qyot;Fpyna Tonex Cnélka 3 orpaHWL3oHg opnowuneaunanHosuma&gyot; Cnodtka
KomaHayTowa ca ceauwTem y Bapwasw, yn. MorpanuusHa 2/4 (y parbem TekcTy:
&qyor;Tonek Mpyna&qyot;) obaBelwTaBa Ja cBa ayTopcka npaBa Ha caapxaj OBOr
ynyTcTBa 3a ynotpeby (y Aarbem TekcTy: &qyoT;MpupyqHUK&qyoT;), ykibyuyjyhu, anu He
orpaHuyaBajyhn ce Ha, HeroB TekcT, objaBrbeHe oTorpaduje, avjarpame, LpTexe, kao
W HEroB cacTas, Npunaaajy uckbyuneo Tonek Mpynu v noanexy NpaeHoj 3alwTuTn y
cknagy ca 3akoHom of 4. cebpyapa 1994. roauHe, 0 ayTOpCKUM NpaBnMa U CPOAHUM
npasuma (1j. Yaconuc 3akoHa Y. 2006 6p. 90 Tauka 631 ca uameHama). Kormpatbe,
obpapa, objaBrbuBatre, MoandUKoBake y komepLmjarnHe CBpXe LIeNor NpUpyYHIKa, Kao
W HEroBUX MojeAnHaqHUX enemenata, 6e3 nucMeHe carnacHocTy Tonek rpyne, CTporo je
3aGpar-eHO 1 MOXe A0BECTU A0 rpafjaHCKe v KpUBUYHE OAFOBOPHOCTH.

GR
EFXEIP1AIO META®PAZHX (XP'HETH)
POMMOT KOITHX 04-621
MPOZOXH! MPIN AMMO TO XEIPIZMO HAEKTPIKQN EPFAAEIQN,
AIABAZITE MPOZEKTIKA TO MAPON ErXEIP1AIO OAHIIQN KAI
OYAAZTE TO A MEAAONTIK'H ANA®OPA.

AENTOMEPE1Z KANONEZ AZQAAEIAZ

OAHIMIEZ AZOAAETAZ MNA TA POMITOT KOITHE

Aoc@daAeia KaTd TNV TTPAKTIKA XPAGN TOU POUTIOT KOTITG

IYITAZEIZ

AiaBaoTe TTPOCEKTIKG TO Eeyxelpidlo odnyiwv xprong. MvwpioTe Ta
OUOTAHOTA EAEYXOU Kal TN OWOTHA AEITOUPYia TNG OUCKEUNAG.

Mnv emTPETTETE TN XPAON TNG OUCKEURG OTTO TTaidId 1) aTrd GTopa TToU Sev
€xouv diaBdaoel To eyxelpidio odnyiwv xprong. Or ebvikoi Kavoviopoi
EVOEXETAI VO UTTODEIKVUOUV pia EAGXIOTN NAIKIa yia TOV XEIPIOTH.

Mnv XPNnOIPOTTOIEITE TO POUTIOT EGV UTTAPXOUV YUPW Tou GAA GTopa, IBiWG
TTaIdIG 1 {wa.

Na BupdoTe 611 0 XEIPIOTAG 1} 0 XPAOTNG €ival UTTEUBUVOG yia ATUXAKATA 1
KIvOUvoug yia GAAoug avBpwTToug i To TrEPIBAAAOV.

MPOETOIMAZIA

o [piv atré 1o koUpepa, eEAEyETE KABE Popd OTI OA Ta €PN TOU POUTTOT
Aeitoupyolv owaoTd.

e Ta kaAUTEPQ aTTOTEAEOPATA, CUVIOTATAI TO KOUPEPD O€ KAIPO XWPIG
Bpoxn. Katd 1o koUpepa aTn Bpoxr, To ypacidl YTTopei va KOAAGCE!
OTO POMTTAT, TO OTTOI0 UTTOPEI VA YAIOTPATE.

e MHN koupeUeTe O€ KAKEG KAIPIKEG OUVONKEG, TI.X. KATA TN SIGPKEIX
£vrovng BPoxng, Karayidag fi XIoveTrTwong.

e EmBewpeite TeEPIOBIKA TN BepIopévn TTEPIOXT) KAl QTTOPOKPUVETE
TUXOV TTETPEG, GUVTPIPMIA, KOAWDIa, ooTd Kal GAAa eumodia. H
TIEpIOPIoHEVN €yyUnon Bev KAAUTITEl {NUIEG TTOU TTPOKAAOUVTAI aTTd
QVTIKEIPEVA TTOU TTAPAUEVOUV OTO YKaov.

e [a va amo@uyete {NUIEG, unv KoupeleTe o€ améoTacn 1 m atéd Tig
KEPAAEG WEKATTAPWV.

MPOZOXH! To poumér

£VEPYOTTOIOUVTAI TAUTOXPOVA.

To pouTrdT Ba TIPETTEI VO TIPOYPAMMATIOTE VA AEITOUPYEI OE DIGPOPETIKO

XPOVO OTTO TOUG WEKAOTAPEG.

NOTE pnv emmpémete oTa Taidid va ayyigouv To Tpo@odoTIKd, To aTaBU6

POPTIONG Kal IB10iTEPQ TIG ETTAPEG, TIG AETTIOEG, TN BrKN TNG WTTarapiag f

OTTOIAdNTTIOTE PéPN OTTOU UTTEPXOUV KEVE, OTTWG Ol TPOXOI.

AEITOYPTIA

o [Mpooégte TIg TepIoTpePOpEVEG Aettideg! MHN BadeTe Ta Xépia 1 Tat
T8I0 0ag KATW aTTd TIG TIEPIOTPEPOUEVEG AETTIOEG.

e [pooégTe Ta avTikeipeva Tou BpiokovTal SidoTTapTa oT0 YKAdoV
KaTd TO KoUpepa! OTav TO POUTTOT Eival EVEPYOTTOINKEVO, VO KPATATE
améoTaon aoPaAEiag.

e Mnv a@rivete Tn ouoKeur Xwpig ETTIBAEWN €dv gival yvwaoTd 6T oTNV
Teploxn Bpiokovtal wa, TTaIdIA ) TTAPEUPIOKOHEVOI.

kai ol yekaotipeg AEN Tmpémel  va
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e AlatnprioTe pia ac@aAr Béon. AlaTnpAoTE 1I00pPOTTIa KAl OTABEPN
Béon og kAioeig. Katd Tov XEIPIOPO TOU POUTIOT I} TWV TTEPIPEPEIAKWV
OUOCKEUWV TOU, ETTITPETTETAI VO TIEPTTATAEI, AAAG OXI VO TPEXEL.

o AlaBdoTe TIG 0dNYiEG OXETIKA YE TO TTOTE, TTOU KAl TTWG VA EAEYXETE
TO POUTTOT KAl Ta TTEPIPEPEIAKE TOU, TO KOAWDIA Kal TO KOAWdDIA
TIPOEKTAONG VIO CNUIEG 1) POOPEG KAl VA ETTIOKEUALETE TO POUTTOT. Agv
ETMTPETIETAI N QUTOTPOTTOTTOINON, N ETTIOKEUR - ME Kivduvo va
akupwei n eyyunon.

e Mnv ouvdéete | ayyileTe éva KATECTPAUPEVO KAAWDIO TpoYodoaiag
MéXpl va atroouvdeBei ammé Tnv Tapoxr pelpatog, Adyw Tou
KIVOUVOU ETTAPAG PE NAEKTPOPOPA EEAPTANATA.

e YUVOEeTE TO POUTIOT R/KaI TOV TTEPIPEPEIAKS €EOTTAIONO poOvo Of
KUKAWMOTA PEUUATOG TTOU TTPOCTATEUOVTAI ATTd SIOKOTITN PEUMATOG
UTTOAEITTOPEVOU PEUPATOG PE pEUPa evepyoTTOiNONG TO TTOAU 30 mA.

e Edv 10 popTroT KAVEl évav Pn QUGIOAOYIKG AXO 1| TTapaTtnenBei pia
N @ualoAoyikr d6vnan f av oNUAvel CUVAYEPHO, TTATAOTE AUECWS
T0 koupTri STOP.

e AIMAIOPEYETAI va ayyitete emkivduva KivoUueva pépn TIpIv
QTTEVEPYOTTOINOETE TO POUTIOT.

e AMNATFOPEYETAI va ayyigete
OTAUATAOOUV EVTEAWS.

o ®opdre TAVTA AVOEKTIKE UTTOdAUATA Kal PAKPIA TTavTEAGVIa OTav
XEIPICETTE TO POUTTOT.

o Kowrte TNV TTapoxr peUNaToG: MNpiv KAEISWOETE TO POUTTOT.

e [piv a1md Tn dokipr, Tov KaBapIoPo 1 TN ouvTAPNON.

EIKONOrPAMMATA KAI MPOEIAOMOIHZEIZ
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1. AlaBdoTe TO gyXEIPIBIO 0dNYIWV XPAONG KAl TNPACTE TIG
TTPOEIDOTTOINTEIG KaI TOUG OPOUG aoPaAsiag!

2. Mpiv atd Tov KaBapIopo 1 TN CUVTAPNAOT, OTTOOUVOEDTE aTTd TNV
TTaPOXT PEUPATOG

3. Mnv Badete Ta xépia i Ta TOSIA 0aG KATW ATTd TO TTPOOTATEUTIKO
TOU UNXQvIoPOoU KOTTAG.

. MepioTpe@dpeva pépn - MOAVOTNTA TPAUPATIONOU

. KpatrioTe amméoTaon ao@aAgiag atré 1o poUTIOT KOTIAG.

. Mpoooxn oTnv mBavoeTnTa TPAUPATIGHOU aTTd XUTA QVTIKEIEVD

. MpooTacia atmé tn Bpoxr

. Na guAdooetal pakpid atméd maidid.

. Mnv aveBaivete oTo pouTrdT

10. MBavh amwAeia dSoKTUAWY, TTPOCEETE

11. MéyioTn kAion edagoug 14°/25%.

12. MNpooTatéyTe Ta Xépia Ye yavTia epyaaciog

13. PopdTe TTPOOTATEUTIKO POUXIOHO

14. ®opdre TPOOTATEUTIKA UTTOBHHATA

15. Mnv ammoppiTITeTe padi Pe Ta OIKIOKG aTToppippaTa

16. EmIAekTIKA GUAAOYT aTTOBAATWY

17. BaBuog mpooTaciag

©CoO~NO U A

MPOZOXH! AuTi n CUCKEUN PTTOPEi VO XPNOIHOTIOINBET aTrd TTaudid
Avw TwWV 8 €TV KOl A0 GTOHA HE TTEPIOPICUEVEG CWHATIKEG Kal
TIVEUHOTIKEG IKAVOTNTEG KOBWG KAl ME AVETTAPKI YVWON 1| EPTTEIPia;,
epooov emiBAETovTal 1) éxouv AdBel KatdAAnAeg odnyieg yia TV
ao@aAn XPRon TNG CUCKEUNG, WOTE VO YVWPIiouv Toug KIvauvoug
Trou evéxel. AUTH N CUoKeun Bev TIPETTEN va TTaideTan atrd Taidid. Ta
Taidid Sev Tpémel va kaBapijouv 1| va eKTEAOUV epyacieg
OUVTIAPNONG TG CUCKEUNG XWPig ETTIBAEYN.

MNEPIFPA®'H TQN MPA®IKQN ZTOIXETQN

H ak6Aoubn apiBunon avagépetal oTa EEAPTAHATA TG CUOKEUNG

TToU gpavidovTal oTIG OeAIBEG YPAPIKWY TOU TTAPAVTOG EYXEIPIDiOU.



Ovopaoia Opis
Ixnua A
1 AiakoTT €KTAKTNG avAyKNg
2 PuBpioTrig Uyoug KoTTAg
3 IMivakag eAéyxou XAOOKOTTTIKOU
4 Aigk6TITNG TPOPOd0Tiag XAOOKOTITIKOU
5 Tpoxoi kivnong
6 NeTTidES KOTTAG
7 TUOPTTAVO UNXaVvIoHOU KOTTAG
8 MepioTpepOpEVOl TpoxOi
9 Aapn peTagopdg
10 ZuvdéoEIg POPTIoNG
11 KdAuppa Siapepiopatog prrarapiog
Ovouagia Opis
Ixnpa B
1 Mivakag eAéyxou aTabpou olvdeong
2 Omrég yia T oTEPEwaon Tou oTaBuoU ouvdeong
3 2UVOEDEIG POPTIONG
4 Z108u6G oUvdEONG
5 MpooTaTeuTIKAG OTOBPOG oUVDETNG
6 2Uvdeopol yia To KaAWdIO Tpogodoaiag yia Tn
onfpavon TG TTEPIOXNS EPYaTiag
7 AvoiypaTa KaAwdiwv yia TN OAPAVGN Tou XWPEou
£PYOTIag Kal TNV TTAPOXT) PEUPATOS
8 YTodoxr peUpaTog oTabuol ouvdeong
9 Zpavon yio owoTh SpopoAdynon kaAwdiwv
Ovopaoia Opis
IX.
1 EvdeIKTIKA Auyvia katdoTaong @épTiong
2 ‘EvOeIEn 0QAAUQTOC OrUATOg
3 ‘Evdeign kaAwdiou ouykpdtnong
4 Qpeg  Aermoupyiag /  pAvupa  o@AAPATOG,
Auyvieg 1-4
5 KoupTri Aeitoupyiag
6 AigkéTITNG TPOPOd0Tiag
7 KoupTri mpéadeong
8 Koupi "EmiBeBaiwon"
Ovopaoia Opis
Ix. H
1 Bideg
2 KéAuppa diapepioparog ptrarapiog pe Aapn
HETAPOPAg
3 OrKn PTTaTapIwV
4 Ymodoyr) pTaTapiag oTo  KAAuppa  Tou
BaAduou
5 EmavagopTigduevn pTaTapia (Sev
TrepIAapBaveral)
Ovopaoia Opis
Zxfpal
1 'kagév
2 Toixog
3 2108u6G oUVdEONG
4 AtréoTtaon Tou oTaBPoU aTTd TOV ToiX0
5 APXIKO TUAPT TNG YPOUHAG TTOU OPIOBETEI TNV
TTEpIoX KOTTAg
6 MrKOG Tou TURAHATOG
Ovopaoia Opis
ZX.
la KaAwdio yia Tov TrEPIoPIoCUS TG TTEPIOXAG
kot ‘Evapén
1b KaAwdio yia Tov TTeEPIopIoPd TNG TTEPIOXNS
KoTTrg TéAog
2 pappry Tpogodoaiag:
3 2108u6G oUvdEONG

* EVBEXETAI VA UTTAPXOUV S10(OpEG HETASU TOU Ypa@ikoU Kol Tou

TTPOYHATIKOU TTPOIoVTOg
MPOETOIMAXIA IlA THN EPFAZIA
EFKATAZTAZH MMATAPIAZ

o AvatrodoyupioTe TO POPTTOT KOTING £T01 WOTE va UTTAPYEl TTPOaRaon

OTNV KETW TTAEUPA TOU POUTTOT.

e 2T Béon Tou diakdTTN EIK. A4 kai TnG AaBrg petagopdag Eik. A9
uTTdpxel To KaAuPpa TG Brkng prratapiwy Eik. H2 Tou oTepetiveTal He

TIG 4 Bideg TTou anpeiwvovTal pe BEAN Eik. H1.

21N ouvéxela eRISWOTE TIG BIdEG TTOU TNUEILIVOVTAI HE Ta BEAN.
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o AQaIpéoTE TTPOCEKTIKG TO KGAUPpa Tou dlapepiopatog Eik. H2, woTe

va unv oTaoeTe fj ammoouvdéoeTe Ta KOAWSIa Tou SiakoTrTn Eik. A4
(eival TTpocapTNUEVA OTO KGAUPHA TOU DIOUEPITUATOG UTTATAPIWY).

e 3TN OUVvEXEID avaTTodOYyUPIOTE TO KAAUPHA, OTNV KATW TTAEUpd TOU

KaAUppaTog ival oTepewpévn n utrodoxn Tng pTratapiog Eik. H4.

e TomoBetioTe TNV ptratapia atmé T oeipd ENERGY+ otnv utrodoxn.
e AvarrodoyupioTe TO KAAUPPaA pE Tn OUVOEDEpévn pTTOTOPIO Kl

TOTTOBETAOTE TO OTN Brikn Eik. H3.

o Z@itte TIg Bideg oTEPEWANG TOUu KaAUPpaTOG. MupioTe TO POTIOT aTTd

KATW TTPOG T KATW, N CUCKEUN Eival €ToIn.

MEPIBAAAON EPFAZIAZ TOY POMIMTOT KOIMTHZ

BeBaiwBeite 611 TTANpoUVTal 0 akOAOUBEG CUVBNKEG OTNV TTEPIOXT] OTTOU

€PYACETAI TO POUTTOT:

e To Uyog Tou xépTou dev uTTEPPaivel Ta 60 mm.

e MPOZOXH! Edv T0 Yypaoid eival pakpUtepo amd 60 mm, KOWTE
TIPWTA TO YKAJOV HE XAOOKOTITIKO XEIPOG.

e Agv UTTAPYOUV TTETPEG, KOUMATIO §UAOU, KaAWwdIa, NAEKTpo@opa
KoAWdIa ) GAAa EEva avTiKeipeva.

e H meploxr) KOTAG eival eTiTedn Kai €TMTTEDN, XWPIG TAPPOUG Kal
opuyparta, Kai n KAion eivar pikpdtepn améd 25% (14°) Eik. M

e [a Tnv gykatdoTacon ammaitouvral Ta akdAouba epyaleia:

e Zpupi OO KAOUTOOUK (YIa TNV £UTTNEN TWV TTEIPWYV OTO £5APOG KATA
TNV TOTTOBETNON TOU KAAWdioU GUYKPATNONG)

e To egdywvo KkAedi (yia Tn oTepéwon Tou oTaBUoU @dPTIONG)
TrepIAapBAveTal OTO OET

e [évoa (yia TNV Kot Tou kaAwdiou TTOu OpPIOBETEI TNV TTEPIOXN
epyaciag)

1.BASE EFKATAZTAZH X TAOMO'Y BAZHZ

EmAéETE pia kaTGAANAN ToTToBETiT

O oT1aBuég PoépTIong TTPETTEI va ToTToBETNOEl oTNV akdAoubn Béon Eik. C3:

e 'Eva OXeTIKG €TTITTESO Kl ETTITTEDO TUAKA TOU XAOOTATINTA.

Kovté oTnv ékpn Tou yKagov.

Kovtd o€ Tpia.

TomoBetioTE TO KOAWDIO €TTéKTAONG 10 M, TO TPOPODOTIKG OF

oKIgPS, dpoaePS Kal ENPO HEPOG.

Aev TTpETTEl va UTTAPXOUV €UTTOdI OF€ OTTOOTACT TOUAAXIOTOV 2

HETPWV aTTO TO OTABUOG POPTIONG.

ZuvioTaTal O OTOBUOG QOPTIONG VO PBPioKETAl Of OTEYVO Kal

TIPOCTATEUMEVO PEPOG.

H mapoxry pedpartog mpémel va Bpioketal 30 cm Tavw amd 1o

ETITTEDO TOU £DGPOUG.

2. MPOZAPTHZIH X TAGMOY ®OPTIZHEZ

ZTEPEWOTE TO OTABO POPTIONG OTO £daPog pe 6 Bideg oTepéwong (G1)
(XPNoIpOTTOIVTAG Eva e§AywVOo KAEIDi G6).

MPOZOXH! MHN oTékeoTe 1) TTEPTTATATE TTAVW OTNV TTAGKA TOU OTOBUOU
POPTIONG.

NPOZOXH! MHN kdvete véeg 0TTéG OTNV TTAGKA Tou oTaBPOU PépTIong. O
oTaBu6g Ba Tpémrel va PBiIdwOei 0TO OATIEdO  XENOIMOTTOIWVTOG TIG
UTTGPXOUOEG OTTEG.

3. TONOO'ETHZH TOY KAAQA'IOY ZYTKPATHZHZ

To KaAwdIo OUyKPATNONG XPNOILOTIOIEITAI yia TNV OpIoBéTnon Tng
TEPIOXNG EPYaciag Kal TNV KaBodAynan Tou PopTrdT Tiow OTO OTaBUS
PopTIONG.

MPOXOXH! Edv o vyeitovdg 0ag XPNOIMOTIOIEI ETTIONG POUTTOTIKG
XAOOKOTITIKS, KPATAOTE ATTAOTAC TOUAGXIOTOV 1 M PETAEU TwY KaAwdiwy
OUYKPATNONG KOl TwV SU0 POUTTOT.

IXEAIAZMOZ THZ O@'EZHZ TOY KAAQA'IOY ZYTKPATHZIHZ

Mpiv a1ré TNV T0TTOBETNON ToU KaAWSIOU CUYKPATNONG, TIEPTTATHOTE KATA
HAKOG Tou KaBopIoPévou Opiou KOl OTTOMOKPUVETE TUXOV  TTEPQITTA
QVTIKEIPEVA, OTTWG TTETPEG.

MPOXOXH! To pAkog Tou koAwdiou OuykpdTnONng Oev TIPETTEl VO
utrepBaivel Ta 200 péTpa.

MPOEIAOMOIHZH! To poptdTt dev TTPETTEN VA KIVEiTal TIAVW o€ XOAIKI i
Trapdpola UAIKG TTou Ba ptropoucav va TTPOKAAETOUV {nuId OTIG AETTIOEG.

TOMNOOETHZH TOY KAAQAIOY LYTKPATHZHZ EIK. I
AKOAOUBAOTE TIG TTAPOKATW OdNYiEG yIo VO TOTTOBETAOETE TO KAAWDIO
OuykpdTNonNg YUpw amd TNV TIEPIOX €pyaciag Kai Ta EPTTOdIA.
XpNoIYOTTOINOTE TOV PETPNTH TTOU TTEPIAGUBAVETAI GTO KIT yIa TN OWOTH
TOTTOB€TNON TOU KaAWDiOU CUYKPATNONG.

MPOZOXH! To kaAwdio ouykpATNONG TPOPOdOTETal pE TTOAU XaunAr
TaoN Kai gival acPAAEG yia avBPWITTOUG Kal KAToIKidIa wa.

MPOXOXH! ZexivioTe pe 10 BUoUA "-" gTO THIOW WEPOG TOU OTABHOU
@opTiong Eik. B6 Tpafngre To kKdTw améd 10 oTOONS (KaI aProTE éva
améBepa 10 cm) kai TOTTOBETAOTE TO KAAWDIO yUpw aTmd TO YKAGOV HE



apIaTEPOOTPOPN PopPd, KATaAryovTag oTo BUopa "+ OTo TToW PEPOG TOU
oTabuou @oépTiong (aproTe éva amdBepya 10 cm). BeBaiwBeite om 10
KaAWSIo €pxeTal o€ eTTaQr] Ye PETAAAO 0Toug ouvdETpoug "+ kai " EIK.
B6 BupnOeite va kOWETE To TTAEOVALOV KOAWSIO CUYKPATNONG.

A@rioTe TOUAAYIOTOV 2 m Keve PETagU Tou KaAwdiou ouykpdtnong
Kal Tou oTabuol @opTiong. To koAwdlo Ot autd To TuAPA
XPNOIYOTTOIEITAI YO T HETAPOPE TOU POUTIOT OTO OTABUO OUVOEDNG.
AiatnproTe améoTaon 30 cm PeTagu Tou KaAwdiou ouykpATNONG Kal
NG Gkpng Tou ykagov Eik. C2- Eik. C3.

ZTEPEWOTE TO KAAWDIO GUYKPATNONG OTO £D0POG PE TOUG TTEIPOUG
Trou Trapéxovtal Eik. G5. To kaAwdio ouykpdtnong TTPETTEl va gival
€uBUypapuo  kal  eAaQPwg o@iypévo. Or  Treipol  TTpETTEl  va
ToTToBeTOUVTAI AVd 1 M (QuTO PTTOPEi va TpoTToTroindei avaloya pe
To OxApa Tou XAootdmnra) Eik. C4. Mnv BdBete 10 KaAWwdIo
BabuTtepa amd 2 CM yia va OTTOQPUYETE TNV ATTOBUVANWON TOU
ofparog.

ToToBeTAOTE TO KAAWDIO £TC1 WOTE OI YWVIEG Va Eival HEYOAUTEPES
amd 90° Zx. C5. Ze TETOIEG TTEPIOXEG, TOTTOBETAOTE TO KAAWDIO
OUYKPATNONG O€ ATTIEG KAUTTUAEG, YEYOVOG TToU Ba SIEUKOAUVEI TTOAU
TNV Kivnon Tou POUTIOT OTNV TTEPIOXT TTOU TTPOKEITAI VO KOUPEUTEI.
Edv umrdpyouv mraptépia, Aipveg i dévipa aT1o yKalov, TrepIBAAAETE
Ta he Bpodxoug kahwdiou ouykpdatnong Eik. C4.

AlatnproTe éva ehaxioTo. 30 cm améoTaon PeTagl Tou KaAwdiou
OUYKPATNONG Kal TWV GKPWYV TWV EUTTODIWV.

MPOZOXH! Kard tn diadpopr TPog Kal atméd 10 Bpoxo, Ta kaAwdia
OUYKPATNONG Oev TTPETTEN VA dlacTaupwvovTal JETagu Toug Eik. C4.

AQRAoTE éva OTEVO XWPO OTNV TIEPIOXA EPYATIOG TOU XAOOKOTITIKOU.
BeBaiwbeite 611 n améoTaon peTagl Twv TAPAAANAa KivoUuevwy
KaAwdiwv cuykpdTnong €ival peyaAdtepn amd 1 m.

MPOZOXH! BeBaiwbeite 611 0 0TABUGG OUVDEDNG BpioKeTal péoa OTO
Bpoxo Trou anuatodoTei TV TrepIoxT| KOTIAG. (E§w / péoa) Eik. B2

4.

EFKATAZTAZH ZTAOMO'Y ®OPTIZHZ

ZuvdEOTE TNV TTAPOXT PEUNATOG

N =

. TorroBetAoTE TO BUCU TPoPodoaiag o€ Trpifa 110-240V.
. EAéyEre TV kaTdoTaon Twv Auxviwv LED oTo otaBué gépriong Zx. B1:

Mpdaoivn ewrtelvi €vBeign: n olvdeon éxel dnuioupynBei (To PouTTOT
Oev QopTiCel A gival TTAPWS POPTIOPEVO)

AloKoTITOPEVN TTPACIVN AUXVia: TO POUTIOT QOPTICEl.

AiaAeiTrouca kOkkIvn Auxvia: To o ouvnBiopévo o@aAua gival n
"amrooUvdean Tou KaAwdiou cuykpdTnong”.

‘EoBnoe n Auxvia: H o ouvnBiopévn BAGRN eival "Aev uttdpyel
Tpogodoaia pedpatog 100-240 V" i "Aev uTrdpxel oUVOEDTN WE TTNYR
pedpaTOg".

AEITOYPIMIA / PYGMIZEIZ
MpwTn €KKivNO™N TOU POUTTOT KOTTAG

‘OTaVv EKKIVEITE TO POUTTIOT YIA TTPWTN POPJ, TOTTOBETAOTE T CUCKEUN
0TO OTABUS GUVOEDNG £T01 WOTE Ol UTTODOXEG POPTIONG OTO OTABNO va
oxnuartifouv oxriua. B3 va pnv épxovial € £TTOQN PE TOUG OUVOECHOUG
@OPTIONG OTO PONTTOT KOTTAG €IK. A10.

‘Otav 10 POUTIOT KOTTAG EKKIVEITAI IO TIPWTN QOPA OTTO TNV EQAPHOYR
Tou  TnAepuwvou, TIPETTEI  va  TTpaypaToTronNdei  evnuépwon
uAikoAoyiopikoU. H péBodog uhotroinong Treplypa@eTal TTapakdTw oty
€vVOTNTA EVNUEPWON AOYIGHIKOU.

MPOZOXH! Katd tnv Tpwtn oUvdeon, TO TNAEPWVO Kal TO POUTIOT
TpéTTel va BpiokovTal eviag epBEAeiag Tou SikTuou Wi-fi.

ENHMEPQZH YAIKOAOTIZMIKO'Y MPIN XPHZIMOMOIHZETE TO
POMMOT.

H evnuépwon mpéTrel va yivel wg €€ng.

1.

ToToBeTAOTE TO PONTTIOT €VIOG Tou BpdxXou aANG ekTdG Tou OTABUOU

POpTIONG.

Qo wN

BdATe 10 diakéTTn Eik. A4 ot Béon 1.

MarrioTe kai kpaTroTE TTaTNUéVO TO dlakdTTn Eik. D5

ZEKIVAOTE TNV EQAPUOYH, OAPWOTE TOV KwdIké QR

ZUVOEDTE TNV EPAPHOYT) OTO POUTIOT

AvarrTigTe TIG PUBICEIG TOU AOYIOHIKOU TTATWVTAG TO €IKOVISIO OTO

emavw degi péPog TNG 08vNG.

7.
8.

EmAégTe pia emmidoyn: Evnuépwan uAIKoAoyiopIKoU.
271N ouVEXEID, akOAOUBROTE TIG 0dnYieg TTou epgavifovTal aTnv 086vn.

MeTd TNV eykaTdoTaon Tou AoyiouIKoU, | CUOKEUN gival £TOINN YIa
AeiToupyia.

MNPOZOXH!

H 086vn deixvel av To poutrdT Bpioketal o€ epPéAeia Wi-fi fi Bluetooth.
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e H oUvdeon oe éva dikTuo UTTODEIKVUETOI OTTO €va EIKOVIOIO TTOU

avaBooprivel yia Tov TUTTO TG Uvdeong. MoOAIg ouvdebei, To eikovidio
oTapaTd va avaBooBrvel.

o To poutréT pTropei va ouvOeDEei HOVO PE Eva TNAEQWVO.
e Edv xpeiaotei va ouvdeBei GANo éva (D10 pOUTTOT KOTIAG), TO TTPWTO

TIPETTEl VA apaipeBei atrd TNV epappoyr. ZTnv epappoyr) iOS etriong
amé Tig pubpioeig Bluetooth.

P'YOMIZH "YWOYZ KOYPEMATOZ:

Mpiv amd 1o TTPpWTO KOUPEUA, PUBUIOTE TO YOG KoupéUaTog aTa 60 mm

Kal 0T ouvéxela aAAGETe aTo £mBuuNnTd Uwog dTav oAdkANPO To yKagdv

€ival OXETIKG ETTITTESO.

e [upioTe T0 kKoupTri EIk. A2 de€i60TpoQa yia va augnoete To UYog
KOTTAG.

o [upioTe To KOUpTTi EIK. A2 TTpOG TO APICTEPA VIO VO JEIWTETE TO UYPOG
KOTTAG.

e To Uyog KOTTAG WTTopEi va puBuioTei amd 20 mm (MIN) éwg 60 mm
MAX).

I'IPé)ZOX)H! O KIVNTAPAG Kivnong TOU TUUTIAVOU TOU PNXOVIOWOU KOTTAG

Eik. A7 gvepyoTroigital TrepitTou 10 deutepOAETTTa PETA TNV £€6000 OTTO TN

Baon, gekivwvtag Tn Aeiroupyia.

ENEPIOMOTHZH/ANENEPIrONOTHEH

1. ©¢orte 1o dlokoTITN EIk. A4 0Tn Bé0n "O" yia VO OTTEVEPYOTTOINCETE TNV
TTAPOXI) PEVHATOG.

2. ©éote 1o BlakoTTn EIK. A4 oTn Béon "I" yia va eVEPYOTTOINOETE TNV
TTAPOXI) PEVHATOG.

ENEPrOMnoOTHIH TOY POMMOT KAl MPOrPAMMATIZMOZ TOY
XPONOY EPFAZIAZL ZE XEIPOKINHTH AEITOYPI1A

1. MoTroTe TTapareTapéva To KoupTri Aeitoupyiag Eik. D5 yia va ekKIVAoETE
TO POMTTAT. ZNUEIWON: UNV KOUVATE TO POUTTOT KATA TNV €KKivnon yia va
atmo@UyeTe OQAAUA KKivong. EGv To pouTrdT Sev Eekiviioel owaTd (GAeg
oI Auyvieg avaouv oUuVEXWG), ETTAVEKKIVIOTE TO.

2. Eiodyete Tov Kwdiké Trpoofaong martwvTag To kouuti Eik. D6 duo
Popég, oTn ouvéxela To koupTri Eik. D7 dUo gopég kai To KoupTri Eik. D8
ia gopd (0 KwdIKGG TTPAOBACNG TTPOYPAUHATIZETAI OTO EPYOOTATIO).

3. lMpoypapyatiote 10 Xpovo Aemoupyiag (oupTmepiAapBavopévou Tou
XPOVOU KOTTAG Kal TOu XpAvou PApTIoNG):

- MamoTe 10 ZX. D6 yia va pubpioeTe To Xpdvo Aeitoupyiag. Mia avappévn
Auyvia onuaivel 2 WPEG, 0 PEYIoTOG XPOVOG AeiToupyiag eival 8 wpeg kal 4
Auyvieg otnv Eik. D4. MatAoTe 10 KoupTr Eik. D8 yia emBeBaiwon kai
€KKiVNON TOU POUTTOT.

MPOZOXH! ApouU pubuiaTei 0 xpdvog Aerroupyiag, To popTrdT Ba BupdTal
TIG pubpioeig Kal Ba EekIva TO KOUPEPA KABE PéPa TNV TTPOYPAUNGTIOHEV
wpa. O xpdvog koTmg Ba eival oUPPWVA PE TIG PUBHIOEIG TTOU éXOUV
€100XOE.

e O TIpoypapUaTIONEVOG XPOVOG AEITOUpYiag Tou POUTTOT atmd 2 éwg 8

WPEG €ival 0 XPOVOG KOTING, CGUUTTEPIAGHBAVOUEVOU TOU XPOVOU
@opTIONG.

e O1 xpdvor Aeitoupyiag Kai @oépTIoNg dlagépouv avaloya pe TN

XPNOIHOTIOIOUKEVN PTTaTapia.
Av BéAeTe va aMGEETE TNV Wpa AsiToupyiag, akoAouBnaTe {avd Ta Brpara
2-3.
O MPOrPAMMATIZMOXZ XPONOY IE AYTOMATH AEITOYPITIA,
MNPOrPAMMA 7 HMEPQN, EINAI AIA©OEZIMO:X MEZIQ TON
PYOMIZEQN XTHN EQAPMOIH

o MeTd ammé pia oTdon €KTAKTNG AVAYKNG, TO POUTTOT TTPETTEI TTPWTA VAl

EekAeIdwOE akoAouBwvTag To Brpa 2 TTapatrdvw. MONIG To pouTIoT
EeKAEIBWOEI, HTTOPOUE Va TO OTEIAOUE TTIOW OTO OTABUS TTATWVTAG Tal
koupmd: Eik. D7 kai oTn ouvéxeia emBeRaILIVOUPE Pe TO KoupTri EIK.
D8 yia va £TOTPEWE! TO XAOOKOTITIKG 0TO OTaBUS QOPTIoNG.

e Me 10 TTATNPa TOU TTAAKTPOU JIOKOTIAG AEITOUPYIag EKTAKTNG avAayKng

STOP diaypd@eTal 0 KUKAOG XEIPOKIVNTNG KAl QuUTOPATNG AsIToupyiag
ard TV epappoyn, Qv gixe evepyotroindei Pe autdv Tov TpdTTO. MNa va
Eekiviioel §avd n epyaoia Tou POUTIOT PETG aTTO pIa OTACN EKTAKTNG
QaVAyKNG, TO POUTTOT TTPETTEI VA ETTIOTPEWEI OTO OTABUS QOPTIONG Kail Va
opIoTEi Eava To TTPOYPAMMA XEIPOKIVNTNG £PYOCIOG. ZTNV TTEPITITWON
£VOG QUTOATOU TTPOYPBUMATOG, €KTEAéOTE TNV idla evépyeia OTO
TIPOYPAUHO EQAPHOYAG Kal EMREBAIIOTE TIG PUBUICEIG TOU.
MPOZOXH! O TpoypapUaTIoNEVOG XPOVOG €KKIVNONG OTO QUTOUOTO
TIPOYPappa dev TTPETTE va Bewpeital TTOAU akpiBrg. H ouokeun ptropei
va EEKIVAOEN WG KOl APKETE AETITA PETA TNV KaBoPIoPEVN Wpa.

* H evepyoTtroinon Tng Xeipokivntng Asiroupyiag diaypd@el To TTpOYpappa

TIOU €X€EI TTPOYPAUHOTIOTEI GTNV EQAPHOYH Kal avTioTpo@a.

e H pmopvroUpa oTn XeipokivnTn Aeitoupyia yivetal autdparta KGBe

pepIKoUg KUKAOUG Koupépartog. MepiAapBavel To KOUPEUA Tou XOPTOU



KOvTd oTo kaAwdio TTou opifel TNV Tepioxn epyaaiag. MPOZOXH!
Mpétrer va AapBdveral pépiuva WoTe To KOAWSIO va gival owoTd
auvOESEPEVO, WOTE Va PNV eKTEDEN a€ TUXaia KOTTH.

e To poptrdT KOTIMG Ba €TMIOTPEWEI OTO OTABUS TTPGodEoNG HOAIG N
guoKeur avixveUoel TNV évapgn Tng BPoxoTTwang.

e Edv 10 poptrdT cuvavTroel KATolo euTTOdIO KATA TV £pyacia Tou, Ba
avarndnoel amd autd kal Ba GuveXioel TNV Epyaadia Tou.

OQTEINH '‘ENAEIZH KATAZITAZHZI ®OPTIZHZ :ITO ITAGMO
OOPTIZHZ:

Zuvexng TTPACIVN QWTEIVA EVOEIEN - N UTTATapIa €ival TIARPWG QOPTICUEVN.
AioAgiouoa TTpdaivn Auyvia - épTion.

‘EEQ AIMTO TO ZTAGMO ®OPTIZHE:

ZUvexnG TTPACIVN QWTEIVH EVOEIgN - pTTaTapia >=20%

AiokoTrTépevn TTpdoivn Auxvia - ptratapia <20%

MPOZOXH! To popTroT JIAKATITEI AUTOUATA TNV EPYACIT KAl ETTIOTPEPEI
070 OTABS POPTIONG EGV N OTABKN TNG PTTaTApPIag TTECEl KATW atéd 20%

DQZ TOAAMATOZ:

Juvexng TPAcivn QwTelvh €vOEIEn - EvNUEPWON TOU GUCTAMOTOG.
ZuvOeBeiTE OTNV EQAPUOYH VIO VO EKTEAETETE TNV EVNUEPWON.
AiokoTrTépevn TTPdoivi Auxvia - evnuépwaon CUCTANATOG O€ EGEAIEN.
AiokoTTTéPEVN KOKKIVN AuXVia - urivupa opaApaTog 1 éwg 5, eTTavekkivnon
TOU POUTTOT.

ZUveXNG KOKKIVN QWTEIVH EVOEIEN - urvupa o@aApaTog 6 £wg 12, TTathoTe
"STOP" 1} "OK" yla ekkaBdpion.

"ENAEIZH KAAQA'IOY ZYTKPATHIHE:

ZuvexnG TTPACIVN QWTEIVH EVOEIGN - TO oA Eival CWOTO

2uvexng KOKKIV Auyvia - kavéva orjua

‘EAeyxol Eik. D4:

AIOKOTITOPEVO QWG - UTTAOKOPICHEVO POUTTOT.

ZUVeXNG QWTEIVE EVOEIEN - TO POUTIOT EEKAEIBWVEI.

H Auyvia 1 avdBer pe TTpdoivo Xpwua: 2 Wpeg AeIroupyiag.

O1 Auyvieg 1 kai 2 avaouv pe TTPACIVO XpwHa: 4 WPEG AeIToupyiag.

O1 Auyvieg 1, 2 kai 3 avapouv pe TIPACIVO XPWwHa: 6 WPES EPYAciag.

O1 Auyvieg 1, 2, 3 kal 4 avaBouv pe TTPACIVO XpWwHA: 8 WPEG AeiToupyiag.

AOTIZMIKO A TON 'EAEMXO TOY POMMOT KOMHZ

Afqyn 10S:

https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

AAyn Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

O1 0dnyieg Tou TTPOYPANPATOG UTTopoUV va AngBouv atré Tn dielBuvon:
https:/bit.ly/3QBB6Gm

EMEITOYZA AIAKOIMH AEITOYPI'AZ TOY POMMOT

MarAoTe 10 KoupTr "STOP" EIK. Al yio va OTaUATACETE TO POWTIOT,
TIOTACTE KAl KPOTACTE TIATNUEVO TO KOUWTI  Aermoupyiag yia  va
QTTEVEQYOTTOINOETE TO POMTIOT.

METAKINHZH TOY POMITOT
Kétw ammé 1o poptrdr Bpiokeral pia Aafr aviywaong Eik. A10 yia e0koAo
XEIPIOUO YE TO €va XEPI.

ZYNTHPHZH KAI ANOO'HKEYZH

o ATTEVEPYOTTOIEITE TTAVTA TO POUTTIAT TTPIV aTTd TOV KaBapiopd Kal Tn
ouvtApnon.

e ATTOOUVBEDTE TV TTAPOX PEUHATOG TIPIV OTTO TOV KABapPIoHS Kal Tn
guvTripnon Tou oTabuol eépTIoNG.

o ®opdre TTAVTA XOVTPG TIPOCTATEUTIKA YAavTIa OTav aAAAGdeTe AeTTideg
Kal KaBapigeTe TNV KATW TTAEUPE TOU POUTTOT.

o EAéyxeTe TAKTIKG TN OTEYAVOTNTA TWV BIBWV Kol Twv TTagipadiwy. Ta
KATEOTPOMUEVD  €§opTAHOTA  TIPETTEl Vo €TMIOKEUddovTal 1 va
avTikaBioTavTal yioa AGyoug ao@aAciag.

o EMéyxete TOoKTIKG OTI 01 Aemideg pTTOPOUV va TTEPIOTPEPOVTAI
eAelBepa.

MPOZOXH! Otav yupifete TO POUTIOT avaToda, TOTTOBETHOTE TO OTO

ykagév i og pia paAGKA ETTIPAVEID, WOTE VA PNV KOTOOTPaQEi i

ypaT{ouVvIoTEl TO KAAUPNA.

KAGAPIZMOZ

MPOEIAOMOIHZH! Mpiv {ekivioETE TOV KOBOPIOPO, OTTEVEPYOTTOINOTE

TNV TTapOxr PEUPATOG pE TO DIOKOTITN EIk. A4.

e T[AOveTE TO PTTPOOTIVO PEPOG TOU POUTIOT UE €va KABAPIOTIKO
XapNAAG TTieang kai pia JaAakn BolpToa 1y Travi.

e XpnolpoTroioTe pia OkANpPry BoUPTOO yiad va OTTOMAKPUVETE T
KOHpéva XopTa Kal Ta UTTOAEiYpaTa atmd Tig AeTrideg, Toug TpoxoUs
Kal GAAa gépn aTnV KATW TTAEUPE TOU POUTTOT.

o EAEyxeTe TAKTIKG TOUG TPOXOUG YIa AGOTIN fj ATTOKOUUOTA XOPTOU Kall
kaBapioTe Toug Ye pia BoupTaa.
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MPOZOXH! ATTOMOKPUVETE TOKTIKA TO QUTIKG UTTOAEIMMATA OTTO TNV
KATw TTAEUPd TOU POMTTOT yId VO OTTOQUYETE Tn MEiwon Tng
TTOPAYWYIKOTNTAG.

ANTIKATAZTAZH AEITIAAL

NPOEIAOMNOIHZH! MpwTa QaTTEVEPYOTTOINOTE TOV KEVTPIKO SIOKOTITN

PEUPATOG KOl POPEDTE TIPOCTATEUTIKA YAVTIOL.

NPOEIAOMNOIHZH! XpnoIUoTIOIEiTE PHOVO TIG OVOPEPOUEVEG QUBEVTIKEG

AETTI®EG TTOU £XOUV EYKPIBET ATTO TOV KATAOKEUAOTH.

e Kai Ta Tpia TrTEpUYIA Kal O BidEG TOUG TTPETTEI VA AvTIKATAOTABOUV PE
pia pévo avtikardotaon Eik. A6.

o 01 Bideg pétrel va EgRIdWOOUV Kal va o@itouv pe Katoafiol.

o EAéygre 0T T VEQ TITEPUYIA UTTOPOUV Va TTEPIOTPEPOVTAI EAEUBEPQ.

EMIAYZH MPOBAHMATQON

O TmapakdTw THivakag  TTOPEXE

TTPOBANUATWY.

odnyieg yia T didyvwon  Twv

Edv eival Suvatdv, €TTIOKEUATTE TN OUOKEUN Pévol 0ag. Edv To TpoBAnpa
Oev pmopei va emAUBEi, EmKOIVWVAOTE PE évav  €£E0UTIOdOTNHEVO
QVTITTPOOWTTO A KEVTPO T£PPIG.

NPOEIAOMNOIHZH! Mpétrel va AapBdvovTal PETPA TTPOOTATIAG.
MpoBAnpa MBavég attieg AVoELg
H kOKKwn
Auxvia AiokoTr) Tou Bpeite 1o eAattwpatikd
avaBooBrivel KaAwdiou TUAKA Tou kKahwdiou
oTo oTtabuo guyKpaTNong Ko va to StopBwoete
$opuong
O oTaBuog
To pouToT POpTIONG eV EXEl
OuoKOoAeUETaI £yKATOOTOOEI CWOTA BAétre evotnTa
va ouvdEDei "MNpoeToipacia yia
oTo OTaBP6 To KaAWwdIo epyaoia’.
popTIONG ouykpaToNg dev
ival owaoTa
TOTTOBETNEVO
Aev uttapyel EAéyére TNV TINYA
TIapOXI| PEUPATOG TpOopodoaiag
To kaAwdio AvtalagTe Toug
guyKpaTNOng ouvdéopoug "+" kai -
ouvdEBnKe avatroda
To kahwdio EAéyEre 61 TO KAAWSIO
Dev urdpyel quvxpdmcng §sv ouva.dmor]g eival
ofia AT T ival cuv55§£pzvo owoTa )

. aT0 OTABO OUVOEDEUEVO OF
m)‘:’&i PopTIONG oTaBO6 POPTIONG
ouykpamong AiakoTrry Tou EAéy€re 6Ao TO prikog,

kaAwdiou 671 TO KOAWBIO BeV EXEl
OUYKPATNONG SlaKoTTEl
AlaoTaupwoelg
KaAwdiwv EAéyEre 61 TO KAAWSIO
OUYKPATNONG KOTA OuUYKPATNONG €ival
N Sladpoyr TTPOg OWOTA TOTTOBETNEVO.
Kai amd 10 Bpdxo
To poutor To kaAwdio Avtalagre Toug
gemepvad TaU auykpaTnong ouvdéopoug "+" kan "-"
auvopa ouvdéBnke avatroda
To poptor Kareotpappévn 1
Soveital | KAvel Xapévn Aetmida
aouviBioToug O diokog TG "EAeyx0G Kai ETTIOKEUR
BopuBoug AeTidag eival Twv BIdWV oTEPEWONG
XaAapOg NG AeTidag
AVTIKOTOOTAOTE TN
AeTrida
Kwdikog Opis Auon
o@AaApaTog
SQaAua To]To%ETr’]GTE TO POUTIOT O€
E01 5y F1 | GPXKomoinong - | En il dunche
aigbnTrpag
YUPOOKOTTiOU
< PuBpioTe Tn pd
. EI)(‘TG nq%gg cgsgp%uscnng‘?(%??gv TPOX6
E02 Ixnpa aviywong f Tou OTPEYNG OTO PTTPOCTIVO
F2 aioenmpa PEPOG TOU XAOOKOTITIKOU,
GUYKPOUTC €AEYETe OTI Oev £xouv
KAEIOWOEI- TOTTOBETAOTE TO



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

POUTIOT O€ ETTTTEDN
ETMIQAvEIa Kal
ETTAVEKKIVIOTE.
. TpaAua ToTrOBETATTE TO POUTIOT O€
E03 IxApa . ETTITTEDN ETNQAVEIN KAl
F3 apxikotroinons E£TTQVEKKIVATTE. EGV TO
KIVNINEA KOTMS | trpdBAnpa e€akoAouBei va
2paApa UQICTATAN, ETTIKOIVWVATTE PE
E04 Eik. F4 ouvdeang TNV UTINPECIa EGUTINPETNONG
TpoQYodoriag TEAATWV.
AavBaopévn
EO5 Eik. F5 TaxutnTa
KIVNTNPQ KOTTAG
n s ] Tono%en']ms 10 poull'lré'r o€
pogidotroinan emiedn emeaveia. MatioTe
E06 Eix. F6 KAiong OP 1 OK yia va
OKUPWOETE TOV OUVOYEPUO.
n s ] Tono%en']ms 10 poull'lré'r o€
pogidotroinan emimedn emeaveia. MatioTe
E07 Eix. F7 aviywaong STOP 1) OK yia va
AKUPWOETE TOV OUVAYEPUO.
TOTTOBETAOTE TO POUTIOT O€
ETITTEDN EMPAVEIQ Kl
SoaAIa €TTAVEKKIVIOTE. EGV TO
EO08 Eik. F8 Kava IOU“ADC TPOBANUa egakoAoubei va
ugioTaral, ETKOIVWVAOTE HE
TNV UTINPETia e§UTTNPETNONG
TEAQTWOV.
BAéTe TapaTrdvw oTov
Tivaka: Tp6BANUa - dev
urrupésl onpa amoé 1o
KaAWwOIO OUYKPATNONG.
EAéygre €va Trpog éva oAa
TO ONpEia Kal, 0T OUVEXEID,
Aave i TOTT0 aemms 10 pOLJ'Il:ITOT o€
aveacuévo eTTiTedn emeaveia. MarqoTte
E09 Eix. F9 onua P OK yia va
AKUPWOETE TOV OUVAYEPUO.
KavTe emmavekkivnon Tou
pPoUTTIOT. EdV 1O TTPORANHG
e¢akohouBei va ugioTaral,
ETTIKOIVWVIOTE PE TNV
uTnpeoia eEuTTNPETNONG
TEAQTWV.
TOTTOBETAOTE TO POUTIOT O€
emTiTTedn emeaveia. MatAoTe
STOP 1) OK yia va
AKUPWOETE TOV OUVAYEPUO.
E010 Eik. Tlapdpiopa KdvTe emavekkivnon Tou
F10 POUTTOT pPouTTIOT. EdV TO TTPORANHG
e¢akohouBei va ugioTaral,
ETTIKOIVWVIOTE HE TNV
uTnpeoia eEuTINPETNONG
TEAATWV.
AavBaopévn
TaxuTnTa TOU
EO:'L::Llfm. apIoTEPOU ETIQVEKKIVFOTE TO POUTIGT.
Bnuarikod Edv 10 TpdBAnua
KIVNTApQ egakolouBel va ugioTaral,
AavBaopévn smKowwvngTs pe TNV
TaxotnTa uTInpegia eguTTNPETNONG
EO}:Zlgu(. ToU BIKQIPOTOG | TIEAGTGOV.
Bnuatikog
KIVNTipag
TO KIT NEPINAMBANEI:
e PopTrdT KoTTg 1THX.
e XT0Bu6G OUVOEDNG Kal POPTIONG 1pc.
e Tpo@podoTikd Kal KAAWDIO ETTEKTAONG 1 Tep.
o KaAwdio yia TNV oploBETNon NG Teploxng epyaciaglO0m
e XPnvaKia oTEPEWONG KaAAWdiwV 100 Tepdyia.
* [poBuopara oTepéwang atabuou olvdeong BTUY.
o AeTideg KOTTAG 3TuX.
e ZUvOeTpOI KaOAWDIWV 2Tpx.
o E&aywvikod kAeidi 1THX.
MPOAIATPA®EZ
PoputoéT kotrig 04-621
MapdpeTpog Agia
Tdon 1pogodoaiag: 18V DC
Méyiotn ovopaoTikr 100G Tou 50 W
KIVNTApa KOTTAG:
MéyioTn ovopaoTikr 10X0G Tou 20 W
QUTOKIVOUUEVOU KIVNTAPA:
BaBuég mpooTaciag IP yia 1o oTa8ud IPX4
@bpTIoNg
BaBuég mpooTaaiag IP yia To IPX5
POUTIOT
BaBuég mpooTaciag IP yia Tov IP 65
TTpogappoyéa YOpTIoNG
Kartnyopia pooTaciag yia 1o 1l
POUTIOT
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Kartnyopia TpooTagciag yia 1o aTabud Il
@opriong

MAGTOG KOUPEUATOG:

PuBpion Uyoug KOTTAG oTNV TTEPIOXH

180 mm
20 mm - 60 mm

TayutnTa TEPIOTPOPAG 3100 oTpogég ava

AeTrTd
Bapog 10,2 kg
‘ET0G TTapaywyng 2024

AEAOMENA ©OP'YBOY KAI AON'HZEQN
Emrimedo nxnTikAg Trieang

Lpa = 560B (A) K=
3dB(A)

Lwa = 67dB (A) K=
3dB(A)

MeTpoupevn oT1adBun nxnTIKAg 10X00g

MAnpo@opieg Bopufou Kal Sovioewv

H o1éBun Tou BopUBOU TTOU EKTTEUTTETAI ATTO TN CUCKEUR TTEPIYPAPETA
aTré: TN OTABUN TNG EKTTEUTTIOUEVNG NXNTIKAG TTiEONG Lpa KaI TN OTEBUN
NXNTIKAG 10X00G Lwa , 6TT0U TO K dnAwvel Tnv apeBaidtnta pétpnong. H
06vnon TIOU EKTTEUTIETAN ATIO T OUOKEUR TTEPIYPAPETAl aTIé TNV
€TMTAXUVON TNG d6vNong an , 61mou 10 K dnAwvel v apeBaidtnta
HETPNONG.

O1 Tipég TTOoU peTPrBNKav OTO TTOPOV EYXEIPIDIO 0dNnyILV XPAoNG,
OnAadr| TO €TTITTEDO TNG EKTTEUTIONEVNG NXNTIKAG TTiEONG Lpa , TO €TTITTESO
NXNTIKAG 10X00G Lwa Kai n emtdyxuvon d6vnong an , WeTPriBnkav
oUP@wva Pe To TPdTUTTO EN 62841-1:2015+A11. To dedopévo eTiTTedo
86vnong an PTTOPE va XPNOIUOTTOINGET yia Tn GUYKPION GUCKEUWY Kal
Yo TNV TTPOKATAPKTIKA a&loAdynon Tng ékBeong oe Sovroelg.

To dedopévo eTriTredo dOGVNONG EiVal AVTITTPOCWTTEUTIKO POVO YIa TIG
Baoikég epappoyEG TNG OUOKEUNG. Edv n cuokeur| xpnaoipoTroieital yia
GAAEG eQapUOYEG N e GAAa epyaleia epyaaciag, TO eTTITTESO KPABATHWY
evOEXeTal va DlaEPEL. H aveTTapkiG i} OTTAvVIQ OUVTAPNOT TNG CUOKEUNG
TrpoKaAei upnAdTEpPa eTTiTreda Kpadaouwyv. O1 TTpoavaPepBeioeg aitieg
evOEXETOI Va augroouv TNV £€kBean o€ kpadaououg kab' 6An Tn Sidpkeia
{wnG TNG CUOKEUNG.

Mo Tov akpifl Tpoodiopioud TG ékBeong ot Kpadaopoug,
mpéTrel va AapBdvovral utroyn ol epiodol "evepyotroinong” Kai
" QTTEVEPYOTTOINONG" TNG OCUOKEUNG, ESAIPOUHEVWV TWV TTEPIGSWV
KaTd TIG OTroieg XpnoiyoTroigital yia Asitoupyia. H ocuvoAikn
€kBeon o€ Sovioelg PTTopEi va gival TTOAU XaunAoTepn otav 6Aol
Ol TTAPAYOVTEG EKTINWVTAI NE AKpPiBEIa.

MNa TNV TTpooTaCia Tou XEIPIOTH A6 TOUG KPadaououg, XPNOIUOTIOINOTE
TIPOOBETA PETPA ACPaAEIOG, TT.X. TAKTIKA OUVTAPNGN TNG CUOKEUNG Kal
Twv epyoAciwv epyaaoiag, KaT@AANAeg ouvBrkeg Beppokpaciog Twv
XEPIWV Kal CWOTA 0pyavwaon TnG Epyaaciag.

AEAOMENA ©OOPYBOY KAI AON'HZEQN
MPOZTAZIA TOY NEPIBAAAONTOZ

+ [O NAekTPIKGG EEOTTAIONOG Bev TIPETTEN VA ATTOPPITITETAN HOdi JE T OIKIOKA|
[aToppipuara.  ATIoppipTe  Tov  OTIG  KATAAANAEG  €yKATOOTACEIG |
IMANPOQOpIEG OXETIKA We TNV TTOPPIYN UTTOPEITE Va AGBETE a6 TOV|
[QVTITTPGOWTIO  TOU TIPOIGVTOG A TIG TOTTKEG apxéG. Ta amoBAnTal
INAEKTPIKOU Ko NAeKTpovIKoU e€oTTAIopol (AHHE) Trepiéxouv ouaieg Trou|
Bev eival oudéTepeg yia TO QUOIKS TTEPIBAMOV. Ta pn avakukAwpéval
IAHHE atroteAolv duvnTiké Kivuvo yia To TrepIBAAOV Kai TNV avBpuwTmivi|
juyeia.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa e €5pa
otn BapooBia, ul. Pograniczna 2/4 (e@e€ig: "Oupihog Topex") evnuepwvel 0TI OAa Ta
TIVEUNATIKG SIKQIWHATA ETTI TOU TIEPIEXOUEVOU TOU TTAPOVTOG EYXEIPIBIOU OBNYIWV XPriong
(epegig:  "Eyxeipidio”), ouptrepAauBavopévwy,  EVOEIKTIKA, TOU  KEIPEVOU, Twv
QAVAPTNHEVWY QUTOYPAPILIV, TWV SIayPaPHATWY, Twv oXediwv, KaBWG kai TG oUVBEsTg
Tou, aviikouv OTToKAEIoTIKG aTov Opilo Topex Kal UTTOKEVTaI OE VOUIKI TTpooTacia
oUpwva pe Tov VOpo NG 4ng dePpouapiou 1994 Trepi TIVEUNATIKIG IBIOKTNOIAG Kal
OUYYEVIKWV BikalwpaTwy (SnA. Epnuepida Tng KuBepvrioewg U. 2006 api. 90, onpsio
631, 6Twg TpotToTToIBNKE). H avtiypagr, emegepyaaia, Snuoaicuan, TpotoTroinon yia
EUTTOPIKOUG OKOTTOUG OAGKANPOU TOU EYXEIPIDIOU KABUIG KAl HEHOVWHEVWY OTOIXEIWY TOU,
XWwPIG TN ypaTrTA ouykaTtdBeon Tng Topex Group, atmayopeUeTal QUOTNPG KOl UTTOPET va
ETTIPEPEI AOTIKEG KOl TIOIVIKEG EUBUVEG.

AnAwon cuppépepwong EK

KaraokeuaoTtig: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-
285 Bapoopia

MNpoidv: E+ poutrdéT KoTirg

MovTéAo: 04-621

EpTropiki ovopacia: NEO TOOLS

ZeIplakog apiBpog: 00001 + 99999

H Trapoltoa drAwon cUPPOPPWONG eKSISETAI E ATTOKAEIOTIK €UBUVN
TOU KATOOKEUAOTH.

To TIPOI6V TTOU TTEPIYPAPETAI AVWTEPW CUPHOPPWVETAI PE Ta akdAouBa
£yypagpa:

Odnyia 2006/42/EK yia Ta pnxaviuara

Odnyia RED 2014/53/EE



Odnyia RoHS 2011/65/EE 6Trwg Tpotrotolnénke amd tnv odnyia
2015/863/EE

Kai TTAnpoi Tig aTraItioeig Twv TTpoTUTTwy:

EN 60335-1:2012/A15:2021- EN 50636-2-107:2015/A3:2021-
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021- EN IEC 55014-2:2021- EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021- EN 61000-3-3:2013/A2:2021- EN 301 489-1
V2.2.3:2019,

EN 301 489-3 V2.3.2:2023- EN 300 328 V2.2.2- EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

H mapouoa dnAwaon agopd pévo Ta pnxavipata 6Trwg diatiBevTal oTnv
ayopd Kai dev TrepIAapBaver e§apThipaTa
Tou  TIpooTiBevial amd  Tov  TENKS  XpRoTn R
TIPAYHATOTTOIOUVTAI ATTO QUTOV/QUTAV €K TWV UCTEPWV.
Ovopatemwvugo kai diglBuvon Tou katoikou TG EE Tou eival
££OUTI0D0TNEVOG VA TTPOETOINACEI TOV TEXVIKO PAKEAO:
YToypd@eTal €§ ovouaTog:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Bapoopia
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ES
MANUAL DE TRADUQCION (USUARIO)
ROBOT CORTACESPED 04-621
ATENCION ANTES DE UTILIZAR HERRAMIENTAS ELECTRICAS,
LEA ATENTAMENTE ESTE MANUAL DE INSTRUCCIONES Y
CONSERVELO PARA FUTURAS CONSULTAS.

NORMAS DE SEGURIDAD DETALLADAS

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD PARA ROBOTS CORTACESPED
Seguridad en el uso practico del robot cortacésped

RECOMENDACIONES
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Lea atentamente el manual de instrucciones. Conozca los sistemas de
control y el funcionamiento correcto del aparato.

No permita que el aparato sea utilizado por nifios o por personas que no
hayan leido el manual de instrucciones. La normativa nacional puede
indicar una edad minima para el operador.

No utilices el robot si hay otras personas cerca, especialmente nifios o
animales.

Recuerde que el operador o usuario es responsable de los accidentes o
peligros para otras personas o el medio ambiente.

PREPARACION

* Antes de segar, compruebe cada vez que todas las piezas del robot
funcionan correctamente.

e Para obtener los mejores resultados, se recomienda segar cuando
no llueva. Cuando se siega bajo la lluvia, la hierba puede pegarse
al robot, que puede resbalar como consecuencia.

* NO siegue cuando las condiciones meteoroldgicas sean adversas,
por ejemplo, durante lluvias torrenciales, tormentas eléctricas o
nevadas.

e Inspeccione periddicamente la zona segada y retire piedras,
residuos, alambres, huesos y otras obstrucciones. La garantia
limitada no cubre los dafios causados por objetos dejados sobre el
césped.

* Para evitar dafios, no siegue a menos de 1 m de los aspersores.

iATENCION! El robot y los aspersores NO deben encenderse al mismo

tiempo.

El robot debe programarse para funcionar a una hora diferente a la de los

aspersores.

NUNCA permita que los nifios toquen la fuente de alimentacion, la

estacion de carga en particular los contactos, las cuchillas, el

compartimento de la bateria o cualquier parte donde haya huecos como
las ruedas.

OPERACION

e jCuidado con las cuchillas giratorias! NO ponga las manos ni los
pies debajo de las cuchillas giratorias.

e jCuidado con los objetos esparcidos por el césped mientras lo
cortas! Cuando el robot esté encendido, mantén una distancia de
seguridad.

* No deje el aparato sin vigilancia si se sabe que hay animales, nifios
o transeuntes en las proximidades.

e Mantener una posicién segura. Mantener el equilibrio y una posicion
estable en pendientes. Mientras se maneja el robot o sus
periféricos, se permite caminar, pero no correr.

e Lea las instrucciones sobre cuando, dénde y cémo comprobar si el
robot y sus periféricos, cables y alargadores presentan dafios o
desgaste y reparar el robot. No se permite la auto-modificacién,
reparacion - a riesgo de anular la garantia.

* No conecte ni toque un cable de alimentacion dafiado hasta que se
haya desconectado de la fuente de alimentacién debido al riesgo de
contacto con componentes bajo tension.

e Conecte el robot y/o los equipos periféricos Unicamente a circuitos
de alimentacién protegidos por un interruptor diferencial con una
corriente de disparo no superior a 30 mA.

e Si el robot emite un sonido anormal o se percibe una vibracién
anormal o sefiala una alarma, pulse inmediatamente el botdn
STOP.

« ESTA PROHIBIDO tocar las piezas méviles peligrosas antes de
desconectar la alimentacion del robot.

« ESTA PROHIBIDO tocar las piezas peligrosas hasta que se hayan
detenido por completo.

e Lleve siempre calzado resistente y pantalones largos cuando
manipule el robot.

e Corte la alimentacion eléctrica: Antes de bloquear el robot.

e Antes de las pruebas, la limpieza o el mantenimiento.

PICTOGRAMAS Y ADVERTENCIAS



— Designacion Opis
[ ] E P q Fig. D
& W V 1 Indicador luminoso del estado de carga
; 2 Indicador de fallo de sefal
1 2 3 4 5 6 3 Indicador de cable de retencion
= 4 Horas de funcionamiento / mensaje de error,
O e luces 1-4
@ % ¥ Q g 5 Botdn de encendido
6 Interruptor de alimentacién
7 P 2 10 1 7 Bol()p de acoplamiento
8 "Botdn "Confirmar
IS Designacion Opis
AN (R ¥ i
IK&S D\ ﬁ]\ %_;; E' l sz 1 Tornillos
2 Tapa del compartimento de las pilas con asa
12 13 14 15 16 17 de transporte
3 Compartimento de las pilas
1. Lea el manual de instrucciones y observe las advertencias y 4 Toma de la bateria en la tapa de la camara
condiciones de seguridad. 5 Bateria recargable (no incluida)
2. Antes de proceder a la limpieza o al mantenimiento, desconecte de Designacion Opis
la red eléctrica Fig. |
3. No coloque las manos ni los pies debajo de la proteccion del 1 Césped
mecanismo de corte. 2 Pared
4. Piezas giratorias - posibilidad de lesiones 3 Estacién de acoplamiento
5. Mantenga una distancia de seguridad con el robot cortacésped ) Distancia de la estacion a la pared
6. Cuidado con la p0§|b|I|dad de lesionarse con objetos fundidos 5 Seccion inicial de la linea que delimita la
7. Proteger de la lluvia ) zona de siega
8. Manténgase fuera del alcance de los nifios. 3 Longitud de la seo0ién
9. No se suba al robot - — n
10. Posible pérdida de dedos, tenga cuidado De5|gnat:|on Opis
11. Pendiente maxima del suelo 14°/25%. Fig. J __ :
12. Proteger las manos con guantes de trabajo la Cable para limitar la zona de siega
13. Llevar ropa de proteccion Comenzar _ _
14. Llevar calzado de proteccion 1b Cable para limitar la zona de siega Fin
15. No tirar con la basura doméstica 2 Linea de suministro:
16. Recogida selectiva de residuos 3 Estacion de acoplamiento

17. Grado de proteccion

PRECAUCION Este aparato puede ser utilizado por nifios mayores
de 8 aios y personas con capacidades fisicas y mentales limitadas,
asi como con conocimientos o experiencia insuficientes, si son
supervisados o instruidos adecuadamente sobre el uso seguro del
aparato, de forma que sean conscientes de los riesgos que conlleva.
Los nifios no deben jugar con este aparato. Los nifios no deben
limpiar ni realizar tareas de mantenimiento en el aparato sin
supervision.

DESCRIPCION DE LOS ELEMENTOS GRAFICOS
La numeracidn siguiente se refiere a los componentes del aparato
que se muestran en las paginas graficas de este manual.

Designacion Opis
Fig. A

1 Parada de emergencia

2 Ajuste de la altura de siega

3 Panel de control de |la segadora

4 Interruptor de alimentacién del cortacésped

5 Ruedas motrices

6 Cuchillas de corte

7 Tambor del mecanismo de corte

8 Ruedas giratorias

9 Asa de transporte

10 Conectores de carga

11 Tapa del compartimento de las pilas
Designacion Opis

Fig.B

1 Panel de control de la base de conexion

2 Orificios para fijar la base de conexién

3 Conectores de carga

4 Estacion de acoplamiento

5 Protector de la estacion base

6 Conectores para cable de alimentaciéon para

delimitar la zona de trabajo
7 Aberturas para cables para sefializar la zona de
trabajo y la alimentacion eléctrica
8 Toma de corriente de la base de conexion
9 Marcado para el correcto tendido de los cables
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* Puede haber diferencias entre el grafico y el producto real
PREPARACION PARA EL TRABAJO

INSTALACION DE LA BATERIA

« Invierta el robot cortacésped para poder acceder a su parte inferior.

e En el lugar del interruptor Fig. A4 y del asa de transporte Fig. A9 se
encuentra la tapa del compartimento de las pilas Fig. H2 fijada con los
4 tornillos marcados con flechas Fig. H1.

e A continuacién, desenrosque los tornillos marcados con flechas.

* Retire con cuidado la tapa del compartimento Fig. H2 para no romper
o desconectar los cables del interruptor Fig. A4 (esta unido a la tapa
del compartimento de las pilas).

* A continuacién, dé la vuelta a la tapa; en la parte inferior de la tapa esta

fijado el zécalo de la bateria Fig. H4.

Inserte la pila de la serie ENERGY+ en la toma.

e Dé la vuelta a la tapa con la bateria colocada e insértela en el
compartimento de la Fig. H3.

e Apriete los tornillos que fijan la tapa. Gire el robot hacia abajo, el
aparato esta listo.

ENTORNO DE TRABAJO DEL ROBOT CORTACESPED

Asegurese de que se cumplen las siguientes condiciones en la zona

donde trabaja el robot:

e Laaltura de la hierba no supera los 60 mm.

e ATENCION Si la hierba es mas larga de 60 mm, corte primero el
césped con un cortacésped manual.

* No hay piedras, trozos de madera, alambres, cables con corriente
ni otros objetos extrafos.

e El lugar de siega es llano y llano, sin zanjas ni trincheras, y la
pendiente es inferior al 25% (14°) Fig. C1

e Para la instalacion se necesitan las siguientes herramientas:

« Martillo de goma (para clavar clavijas en el suelo al tender el cable
de sujecion)

* Llave hexagonal (para fijar la estacién de carga) incluida en el kit

« Alicates (para cortar el cable que delimita la zona de trabajo)

1.INSTALACION DE LA ESTACION BASE

Elija un lugar adecuado

La estacién de carga debe colocarse en el siguiente lugar Fig. C3:
e Una parte del césped relativamente plana y nivelada.

e Cerca del borde del césped.



Cerca de un enchufe.

Coloque el cable alargador de 10 m y la fuente de alimentacién en
un lugar sombreado, fresco y seco.

No debe haber obstaculos a menos de 2 m de la estacién de carga.
Se recomienda situar la estaciéon de carga en un lugar seco y
resguardado.

La fuente de alimentacion debe estar a 30 cm por encima del nivel
del suelo.

2. FIJACION DE LA ESTACION DE CARGA

Fije la estacion de carga al suelo con 6 tornillos de fijacién (G1) (utilizando
una llave hexagonal G6).

PRECAUCION NO se pare ni camine sobre la placa de la estacion de
carga.

PRECAUCION NO haga nuevos agujeros en la placa de la estacion de
carga. La estaciéon debe atornillarse al suelo utilizando los orificios
existentes.

3. TENDIDO DEL CABLE DE RETENCION

El cable de sujecion se utiliza para delimitar la zona de trabajo y guiar al
robot de vuelta a la estacion de carga.

PRECAUCION Si su vecino también utiliza un robot cortacésped,
mantenga al menos 1 m de distancia entre los cables de sujecién de
ambos robots.

PLANIFICACION DE LA POSICION DEL CABLE DE RETENCION
Antes de tender el cable de retencion, camine a lo largo del limite
designado y retire cualquier objeto innecesario, como piedras.
PRECAUCION La longitud del cable de retencién no debe superar los
200 metros.

ATENCION El robot no debe circular sobre grava o materiales similares
que puedan dafiar las cuchillas.

TENDIDO DEL CABLE DE RETENCION FIG. C

Siga las instrucciones siguientes para tender el cable de retencion

alrededor de la zona de trabajo y los obstaculos. Utilice el medidor incluido

en el kit para tender correctamente el cable de retencion.

PRECAUCION El cable de retencion se alimenta a muy baja tension y es

seguro para las personas y los animales domésticos.

JATENCION! Empiece por el conector "-" situado en la parte posterior de

la estacion de carga Fig. B6, tire de él por debajo de la estacion (y deje

una reserva de 10 cm) y tienda el cable alrededor del césped en sentido
contrario a las agujas del reloj, terminando por el conector "+" situado en
la parte posterior de la estacion de carga (deje una reserva de 10 cm).

Aseglrese de que el cable entre en contacto con el metal en los

conectores "+' y "-" Fig. B6 acuérdese de cortar el cable de sujecion

sobrante.

* Deje al menos 2 m libres entre el cable de sujecién y la estacién de
carga. El cable de esta seccion se utiliza para acercar el robot a la
estacion de carga.

e Mantenga una distancia de 30 cm entre el cable de retencion y el
borde del césped Fig. C2; Fig. C3.

« Fije el cable de retencién al suelo con los tacos suministrados Fig.
G5. El cable de retencién debe estar recto y ligeramente tensado.
Las clavijas deben colocarse cada 1 m (esto puede modificarse en
funcién de la forma del césped) Fig. C4. No entierre el cable a mas
de 2 cm de profundidad para evitar debilitar la sefial.

« Disponga el cable de forma que los angulos sean superiores a 90°
Fig. C5. En estas zonas, coloque el cable de retencién en curvas
suaves, lo que facilitard enormemente el desplazamiento del robot
por la zona a segar.

« Si hay parterres, estanques o arboles en el césped, rodéelos con
bucles de cable de retencion Fig. C4.

e Mantenga una distancia minima de 30 cm entre el cable de
retencion y los bordes de los obstaculos.

PRECAUCION En el camino hacia y desde el bucle, el cable de sujecion

no debe cruzarse Fig. C4.

« Deje un espacio estrecho en la zona de trabajo del cortacésped.
Asegurese de que la distancia entre los cables de retencién que
corren paralelos es superior a1 m.

PRECAUCION Aseglrese de que la estacion de acoplamiento se
encuentra dentro del bucle que delimita la zona de siega. (exterior /
interior) Fig.B2

4. INSTALACION DE LA ESTACION DE CARGA

Conectar la fuente de alimentacion

1. Inserte el enchufe de alimentacion en una toma de pared de 110-240
V.

2. Compruebe el estado de las luces LED de la estacion de carga Fig. B1:
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e Luz verde fija: conexion establecida (robot sin cargar o totalmente
cargado)

e Luz verde intermitente: el robot se esta cargando.

e Luz roja intermitente: el error mas comun es la "desconexion del
cable de retencion”.

e Luz apagada: el fallo mas comun es "No hay alimentacién de 100-
240 V" o "No hay conexion a la fuente de alimentacion".

FUNCIONAMIENTO / AJUSTES

Primera puesta en marcha del robot cortacésped

« Cuando ponga en marcha el robot por primera vez, coloque el aparato
en la estacién de carga de modo que los conectores de carga de la
estacion fig. B3 no entren en contacto con los conectores de carga del
robot cortacésped fig. A10.

e Cuando el robot cortacésped se inicia por primera vez desde la
aplicacion del teléfono, debe realizarse una actualizacion del firmware.
El método de implementacion se describe a continuacion en
actualizacion de software.

o JATENCION! Durante la primera conexion, el teléfono y el robot deben
estar dentro del alcance de la red Wi-fi.

ACTUALIZACION DEL FIRMWARE ANTES DE UTILIZAR EL ROBOT.

La actualizacion debe realizarse del siguiente modo.

1. Coloque el robot dentro del bucle pero fuera de la estacién de carga.
2. Coloque el interruptor Fig. A4 en la posicion 1.

3. Mantenga pulsado el interruptor Fig. D5

4. Inicie la aplicacion, escanee el cédigo QR

5. Conectar la aplicacion al robot

6. Amplie la configuracion del software pulsando el icono situado en la
parte superior derecha de la pantalla.

7. Seleccione una opcion: Actualizar Firmware.

8. A continuacion, siga las instrucciones que aparecen en pantalla.
Una vez instalado el software, el aparato esta listo para funcionar.

jCUIDADO!

* Lapantalla muestra si el robot esta dentro del alcance Wi-fi o Bluetooth

e La conexién a una red se indica mediante un icono que parpadea
segun el tipo de conexién. Una vez conectado, el icono deja de
parpadear.

« El robot sélo puede emparejarse con un teléfono.

e Si se necesita conectar otro (mismo robot cortacésped), hay que
eliminar el primero de la aplicacion. En la aplicacion iOS también desde
los ajustes de Bluetooth.

AJUSTE DE LA ALTURA DE SIEGA:

Antes del primer corte, ajuste la altura de corte a 60 mm y, a continuacién,

cambie a la altura deseada cuando todo el césped esté relativamente

plano.

e Gire el mando Fig. A2 en el sentido de las agujas del reloj para
aumentar la altura de corte.

e Gire el mando Fig. A2 hacia la izquierda para reducir la altura de
corte.

e Laaltura de corte puede ajustarse de 20 mm (MIN) a 60 mm (MAX).

iATENCION! EIl motor de accionamiento del tambor del mecanismo

segador Fig. A7 se conecta aproximadamente 10 segundos después de

abandonar la base, iniciando el funcionamiento.

CONEXION/DESCONEXION

1. Coloque el interruptor Fig. A4 en la posicién "O" para desconectar la
alimentacion.

2. Coloque el interruptor Fig. A4 en la posicién
alimentacion.

ACTIVACION DEL ROBOT Y PROGRAMACION DEL TIEMPO DE
TRABAJO EN MODO MANUAL

1. Mantenga pulsado el botén de encendido Fig. D5 para poner en
marcha el robot. Nota: no agite el robot durante el arranque para evitar un
error de arranque. Si el robot no arranca correctamente (todas las luces
encendidas de forma continua), reinicielo.

2. Introduzca la contrasefia pulsando dos veces el botén Fig. D6, luego
dos veces el boton Fig. D7 y una vez el boton Fig. D8 (contrasefia
programada en fabrica).

3. Programe el tiempo de funcionamiento (incluido el tiempo de siegay el
tiempo de carga):

- Pulse la Fig. D6 para ajustar el tiempo de funcionamiento. Una luz
encendida significa 2 horas, el tiempo maximo de funcionamiento es de 8
horas y 4 luces en la Fig. D4. Pulse el botén Fig. D8 para confirmar y
poner en marcha el robot.

para conectar la



{ATENCION! Una vez ajustado el tiempo de funcionamiento, el robot

recordara los ajustes y empezara a cortar a la hora programada todos los

dias. El tiempo de siega sera acorde con los ajustes introducidos.

e Eltiempo de funcionamiento programado del robot, de 2 a 8 horas, es
el tiempo de siega incluyendo el tiempo de carga.

e Los tiempos de funcionamiento y carga varian en funcién de la bateria
utilizada.

Si desea cambiar el tiempo de funcionamiento, siga de nuevo los pasos

2-3.

PROGRAMACION HORARIA EN MODO AUTOMATICO,

CALENDARIO DE 7 DIiAS, DISPONIBLE A TRAVES DE LOS

AJUSTES DE LA APLICACION

e Tras una parada de emergencia, primero hay que desbloquear el robot

siguiendo el paso 2 anterior. Una vez desbloqueado el robot, podemos

enviarlo de nuevo a la estacion pulsando los botones Fig. D7 y luego

confirmar con el botén Fig. D8 para devolver el cortacésped a la

estacion de carga.

Al pulsar el boton de parada de emergencia STOP se borra el ciclo de

modo manual y automatico de la aplicacion, si se ha activado de esta

forma. Para que el robot vuelva a funcionar después de una parada de

emergencia, debe volver a la estacion de carga y configurar de nuevo

el programa de trabajo manual. En el caso de un programa automatico,

realice la misma accién en el programa de la aplicacion y confirme su

configuracion.

ATENCION La hora de arranque programada en el horario automatico

no debe considerarse muy precisa. El aparato puede arrancar hasta

varios minutos después de la hora programada.

e La activacién del modo manual borra el horario programado en la

aplicacion y viceversa.

El bordeado en modo manual se realiza automaticamente cada varios

ciclos de siega. Se trata de cortar la hierba cerca del cable que delimita

la zona de trabajo. ATENCION Asegurese de que el cable esté bien

sujeto para no exponerlo a cortes accidentales.

o El robot cortacésped volvera a la estacién de acoplamiento una vez

que el dispositivo haya detectado el inicio de las precipitaciones.

Si el robot encuentra un obstaculo mientras trabaja, rebotara en él y

seguira trabajando.

LUZ DE ESTADO DE CARGA EN LA ESTACION DE CARGA:
Luz verde continua: bateria totalmente cargada.
Luz verde intermitente - cargando.

FUERA DE LA ESTACION DE CARGA:

Luz verde continua - bateria >=20%.

Luz verde intermitente - bateria <20%.

ATENCION EI robot deja de funcionar automaticamente y vuelve a la
estacion de carga si el nivel de la bateria desciende por debajo del 20%.

LUZ DE ERROR:

Luz verde continua: actualice el sistema. Conéctese a la aplicacién para
realizar la actualizacion.

Luz verde intermitente: actualizacion del sistema en curso.

Luz roja intermitente - mensaje de error 1 a 5, reinicie el robot.

Luz roja continua - mensaje de error 6 a 12, pulse "STOP" o0 "OK" para
borrar.

INDICADOR DEL CABLE DE RETENCION:

Luz verde continua - sefial correcta

Luz roja continua - sin sefial

Controles Fig. D4:

Luz intermitente - robot bloqueado.

Luz continua - robot desbloqueado.

La luz 1 se ilumina en verde: 2 horas de funcionamiento.

Las luces 1y 2 se iluminan en verde: 4 horas de funcionamiento.

Las luces 1, 2 y 3 se iluminan en verde: 6 horas de funcionamiento.
Las luces 1, 2, 3y 4 se iluminan en verde: 8 horas de funcionamiento.

SOFTWARE DE CONTROL DEL ROBOT CORTACESPED
Descarga I0S:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Descarga para Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Las instrucciones del programa pueden descargarse en:
https:/bit.ly/30BB6Gm

PARADA DE EMERGENCIA DEL ROBOT
Pulse el botén "STOP" Fig. Al para detener el robot, mantenga pulsado
el botén de encendido para apagar el robot.
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MOVER EL ROBOT
Debajo del robot se encuentra un asa de elevacion Fig. A10 para facilitar
el manejo con una sola mano.

MANTENIMIENTO Y ALMACENAMIENTO

e Apague siempre el robot antes de proceder a su limpieza y
mantenimiento.

« Desconecte la fuente de alimentacion antes de limpiar y realizar el
mantenimiento de la estacion de carga.

e Utilice siempre guantes gruesos de protecciéon para cambiar las
cuchillas y limpiar la parte inferior del robot.

e Compruebe regularmente el apriete de tornillos y tuercas. Las
piezas dafiadas deben repararse o sustituirse por razones de
seguridad.

e Compruebe periédicamente que
libremente.

PRECAUCION Cuando dé la vuelta al robot, coldquelo sobre el césped o

sobre una superficie blanda para no dafar ni rayar la cubierta.

LIMPIEZA

ADVERTENCIA Antes de empezar a limpiar, desconecte la corriente con

el interruptor Fig. A4.

* Lave la parte delantera del robot con un limpiador de baja presion y
un cepillo o pafio suave.

e Utilice un cepillo duro para eliminar los recortes de hierba y los
residuos de las cuchillas, las ruedas y otras partes de la parte
inferior del robot.

« Comprueba regularmente que las ruedas no tengan barro ni hierba
cortada y limpialas con un cepillo.

las cuchillas pueden girar

PRECAUCION Retire regularmente los restos vegetales de la parte
inferior del robot para evitar una reduccion de la productividad.

SUSTITUCION DE CUCHILLAS

ADVERTENCIA Desconecte primero el interruptor principal y péngase

guantes de proteccion.

ADVERTENCIA Utilice Unicamente las cuchillas originales indicadas y

homologadas por el fabricante.

e Las tres cuchillas y sus tornillos deben sustituirse en una sola
operacion Fig. A6.

e Los tornillos deben
destornillador.

e Compruebe que las cuchillas nuevas pueden girar libremente.

RESOLUCION DE PROBLEMAS

La tabla siguiente proporciona orientacién para ayudar a diagnosticar
problemas.

Si es posible, repare el aparato usted mismo. Si no puede resolver el
problema, péngase en contacto con un distribuidor o centro de servicio
autorizado.

ADVERTENCIA Deben tomarse medidas de proteccion.

desenroscarse y apretarse con un

Problema Posibles causas Soluciones
La luz roja Encuentre la seccién
parpadea en la Interrupcién del defectuosa del cable
. L. u
estacion de cable de sujecion
y arreglarlo
carga

La estacion de

. carga no esta
El robot tiene 9

dificultades _correctamente Véase el apartado
instalada -
para acoplarse "Preparacion para el
a la estacion El cable de trabajo".
de carga retencion no esta
colocado
correctamente
Sin alimentacion Comprobar la fuente
de alimentacion
El cable de sujecion Intercambia los
estaba conectado al conectores "+"y "-".
No hay sefial revés
del cable de Compruebe que el
retencion El cable de sujecion cable de retencion

esta correctamente
conectado a una
estacion de carga

no esta conectado a
la estacion de carga

Interrupcién del
cable de sujecion

Compruebe hasta el
final,



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

que el cable no se ha
interrumpido
Cruces de cables de Compruebe que el
sujecion en el cable de retencion
camino de ida y esta correctamente
vuelta al bucle instalado
El robot El cable de sujecion Intercambia los
traspasa la estaba conectado al conectores "+"y "-".
frontera revés
El robot vibra o Cuchilla dafiada o
hace ruidos ausente Comprobar y reparar
extrafios El disco de corte los tornillos de fijacién
esta suelto de las cuchillas
Sustituir la cuchilla
Cadigo de Opis Solucién
error
Error de CoIo(#JQ el Irobot en una
_ inicializacion - superficie plana y reinicie.
EO1 Fig. F1 sensor
giroscopico
Ajuste la barra de colision y
la rueda de torsion en la
Fallo del sensor parte delantera del
E02 Fig. F2 de elevacion o cortacésped, compruebe
g del sensor de que no estan bloqueadas;
colision coloque el robot en una
superficie plana y vuelva a
arrancar.
Error de Colo?_fl;e el Irobot sobre yr\la
i inicializacia superficie plana y reinicielo.
EO3 Fig. F3 |n|ua||zac|o_n del Si el problema persiste,
motor de siega | pongase en contacto con el
Error dg | slervu:lo de atencion al
. conexion de la cliente.
EO4 Fig. F4 fuente de
alimentacion
. ~ Velocidad
EO5 Fig. F5 incorrecta del
motor de siega
. Coloque el robot sobre una
E06 Fig. F6 Aviso de superficie plana. Pulse

9. inclinacion OP u OK para cancelar
la alarma.

. Coloque el robot sobre una
EO7 Fig. F7 Aviso de superficie plana. Pulse

g ascensor STOP u OK para cancelar
la alarma.

Coloque el robot sobre una
superficie plana y reinicielo.
EO08 Fig. F8 Error de canal Si el problema persiste,

9 ADC pongase en contacto con el
servicio de atencion al
cliente.

Ver arriba en la tabla:
problema - no hay sefial del
cable de retencion.
Compruebe todos los
puntos uno por unoy, a
. . continuacion, coloque el
EO09 Fig. F9 Sefial incorrecta robot sobre una superficie
plana. Pulse STOP u OK
ara cancelar la alarma.
einicie el robot. Si el
problema persiste, pongase
en contacto con el servicio
de atencion al cliente.
Coloque el robot sobre una
superficie plana. Pulse
. P u OK para cancelar
EO010 Fig. Atasco de la alarma. Reinicie el robot.
F10 robots Si el problema persiste,
pongase en contacto con el
servicio de atencion al
cliente.
] _ Velocidad
EO11 Fig. incorrecta del
F11 prgts)(t)oirzgﬁiseor(?o Reiglicie el robptt. Siel
Velocidad problema persiste, péngase
. incorrecta en contacto con el servicio
EO:'I.:Zlglg. del derecho de atencion al cliente.
motor paso a
paso

EL KIT INCLUYE:

* Robot cortacésped

Estacion de carga y acoplamiento
Fuente de alimentacion y cable alargador
Cable para delimitar la zona de trabajo

Tacos de fijacién de cables

lud.
lud.
lud.

100 m
100 uds.
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e Tacos de fijacion de la estaciéon de acoplamiento 6 uds.
e Cuchillas de corte 3pc.
e Conectores de cable 2 uds.
e Llave hexagonal lud.
ESPECIFICACIONES
Robot cortacésped 04-621
Parametro Valor
Tension de alimentacion: 18VvCC
Potencia nominal maxima del motor 50 W
de siega:
Potencia maxima del motor 20W
autopropulsado:
Grado de proteccion IP de la IPX4
estacion de carga
Grado de proteccion IP del robot IPX5
Grado de proteccion IP para el IP 65
adaptador de carga
Clase de proteccion del robot 1l
Clase de proteccion de la estacion 1]
de carga
Anchura de siega: 180 mm

Ajuste de la altura de corte en la 20 mm - 60 mm

gama
Velocidad de rotacion 3100 rpm
Peso 10,2 kg
Afo de produccion 2024

DATOS SOBRE RUIDO Y VIBRACIONES
Nivel de presion sonora

Lpa = 560B (A) K=
3dB(A)

Lwa = 67dB (A) K=
3dB(A)

Nivel de potencia acustica medido

Informacién sobre ruido y vibraciones

El nivel de ruido emitido por el dispositivo se describe mediante: el nivel
de presion acustica emitida Lpa y el nivel de potencia acustica Lwa ,
donde K designa la incertidumbre de medicion. Las vibraciones
emitidas por el dispositivo se describen mediante la aceleracion de las
vibraciones an , donde K designa la incertidumbre de medicion.

Los valores medidos en este manual de instrucciones, es decir, el nivel
de presion acustica emitida Lpa , el nivel de potencia acustica Lwa , y la
aceleracion de la vibracion an , se han medido de conformidad con la
norma EN 62841-1:2015+A11. El nivel de vibracién dado an puede
utilizarse para comparar dispositivos y para la evaluacién preliminar de
la exposicién a las vibraciones.

El nivel de vibraciones indicado es representativo sélo para las
aplicaciones basicas del aparato. Si el aparato se utiliza para otras
aplicaciones o con otras herramientas de trabajo, el nivel de
vibraciones puede variar. Un mantenimiento inadecuado o poco
frecuente del aparato puede provocar niveles de vibraciéon mas
elevados. Las causas mencionadas pueden aumentar la exposicion a
las vibraciones durante toda la vida dtil.

Para determinar con pr on la exp iéon a las vibr:

deben tenerse en cuentalos periodos de "encendido" y "apagado”
del dispositivo, excluyendo los periodos en los que se utiliza para
su funcionamiento. La exposicion total a las vibraciones puede
ser mucho menor cuando todos los factores se calculan con
precision.

Para proteger al operario contra las vibraciones, utilice medidas de
seguridad adicionales, por ejemplo, el mantenimiento periédico del
aparato y de las herramientas de trabajo, unas condiciones adecuadas
de temperatura de las manos y una organizacion adecuada del trabajo.

DATOS SOBRE RUIDO Y VIBRACIONES
PROTECCION DEL MEDIO AMBIENTE

+ |Los equipos eléctricos no deben desecharse con la basura doméstica.|
[Eliminelo en instalaciones adecuadas. Puede solicitar informacién sobre
la eliminacion al distribuidor del producto o a las autoridades locales. Los|
residuos de aparatos eléctricos y electronicos (RAEE) contienen|
lsustancias que no son neutras para el medio ambiente natural. Los RAEE|
Ino reciclados constituyen un peligro potencial para el medio ambiente y|
la salud humana.

"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spétka komandytowa con
domicilio social en Varsovia, ul. Pograniczna 2/4 (en lo sucesivo: "Topex Group") informa
que todos los derechos de autor sobre el contenido de este manual de instrucciones (en
lo sucesivo: "Manual"), incluyendo, pero no limitado a, su texto, fotografias publicadas,
diagramas, dibujos, asi como su composicién, pertenecen exclusivamente a Topex
Group y estan sujetos a proteccion legal de conformidad con la Ley de 4 de febrero de
1994, sobre Derechos de Autor y Derechos Conexos (es decir, Diario de Leyes U. 2006
N °90 Tema 631 en su versién modificada). La copia, el tratamiento, la publicacion y la
modificacién con fines comerciales de todo el Manual, asi como de sus elementos




individuales, sin el consentimiento por escrito del Grupo Topex, estan estrictamente
prohibidos y pueden dar lugar a responsabilidades civiles y penales.

Declaracion de conformidad CE

Fabricante: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsovia

Producto: Robot cortacésped E

Modelo: 04-621

Nombre comercial: NEO TOOLS

Numero de serie: 00001 + 99999

Esta declaracién de conformidad se emite bajo la exclusiva
responsabilidad del fabricante.

El producto descrito anteriormente cumple con
documentos:

Directiva sobre maquinas 2006/42/CE

Directiva DER 2014/53/UE

Directiva RUSP 2011/65/UE modificada por la Directiva 2015/863/UE
Y cumple los requisitos de las normas:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Esta declaracion se refiere Unicamente a la maquina tal como se
comercializa y no incluye los componentes
afadidos por el usuario final o acciones realizadas por él posteriormente.
Nombre y direcciéon de la persona residente en la UE autorizada a
preparar el expediente técnico:

Firmado en nombre de:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsovia

d e o

EN

Pawet Kowalski
Responsable de Calidad del GRUPO TOPEX
Varsovia, 2023-09-11

Declaracion de conformidad de la UE

Fabricante: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsovia

Producto: Estacion de carga

Modelo: K145455

Nombre comercial: NEO TOOLS

Numero de serie: 00001 + 99999

Esta declaracién de conformidad se emite bajo la exclusiva
responsabilidad del fabricante.

El producto descrito anteriormente cumple con los siguientes
documentos:

Directiva DER 2014/53/UE

Directiva RUSP 2011/65/UE modificada por la Directiva 2015/863/UE
Y cumple los requisitos de las normas:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 vV2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018

Esta declaracion se refiere inicamente a la maquina tal y como se
introdujo en el

mercado y no incluye componentes afiadidos por el usuario final o
sus actividades posteriores.

Nombre y direccion del residente en la UE autorizado a

preparar el expediente técnico:

Firmado en nombre de:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 Varsovia

3 e . T

Pawet Kowalski
Responsable de Calidad del GRUPO TOPEX

Varsovia, 2023-11-09

los siguientes
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IT
MANUALE DI TRADUZIONE (UTENTE)
ROBOT DI FALCIATURA 04-621
ATTENZIONE! PRIMA DI UTILIZZARE GLI UTENSILI ELETTRICI,
LEGGERE ATTENTAMENTE IL PRESENTE MANUALE DI
ISTRUZIONI E CONSERVARLO PER FUTURE CONSULTAZIONI.

REGOLE DI SICUREZZA DETTAGLIATE

ISTRUZIONI DI SICUREZZA PER | ROBOT DI FALCIATURA
Sicurezza nell'uso pratico del robot di falciatura

RACCOMANDAZIONI

Leggere attentamente il manuale di istruzioni. Imparate a conoscere i
sistemi di controllo e il corretto funzionamento dell'apparecchio.

Non permettere che l'apparecchio venga utilizzato da bambini o da
persone che non abbiano letto le istruzioni per l'uso. Le normative
nazionali possono indicare un'eta minima per l'operatore.

Non utilizzare il robot in presenza di altre persone, in particolare bambini
o animali.

Si ricorda che l'operatore o l'utente & responsabile di eventuali incidenti o
pericoli per altre persone o per I'ambiente.

PREPARAZIONE

e Prima di falciare, verificare ogni volta che tutte le parti del robot
funzionino correttamente.

* Per ottenere risultati ottimali, si consiglia di falciare in assenza di
pioggia. Quando si taglia sotto la pioggia, I'erba puo attaccarsi al
robot, che di conseguenza pud scivolare.

e NON falciare in condizioni atmosferiche avverse, ad esempio in
caso di pioggia battente, temporali 0 nevicate.

e |spezionare periodicamente l'area tagliata e rimuovere eventuali
pietre, detriti, fili, ossa e altri ostacoli. La garanzia limitata non copre
i danni causati da oggetti lasciati sul prato.

e Per evitare danni, non tagliare a meno di 1 m dagli irrigatori.

ATTENZIONE! Il robot e gli sprinkler NON devono essere accesi

contemporaneamente.

Il robot deve essere programmato per funzionare a un orario diverso da

quello degli irrigatori.

Non permettere MAI ai bambini di toccare l'alimentatore, la stazione di

ricarica, in particolare i contatti, le lame, il vano batteria o qualsiasi parte

in cui vi siano spazi vuoti, come le ruote.

FUNZIONAMENTO

e Attenzione alle lame rotanti! NON mettere le mani o i piedi sotto le
lame rotanti.

* Attenzione agli oggetti sparsi sul prato durante la rasatura! Quando
il robot & acceso, mantenere una distanza di sicurezza.

e Non lasciare I'apparecchio incustodito se nelle vicinanze ci sono
animali, bambini o passanti.

e Mantenere una posizione sicura. Mantenere l'equilibrio e una
posizione stabile sulle pendenze. Durante il funzionamento del robot
o delle sue periferiche, & consentito camminare, ma non correre.

e Leggere le istruzioni su quando, dove e come controllare il robot e
le sue periferiche, i cavi e le prolunghe per verificare la presenza di
danni o usura e riparare il robot. L'automodifica e la riparazione non
sono consentite, con il rischio di invalidare la garanzia.

e Non collegare o toccare un cavo di alimentazione danneggiato
finché non é stato scollegato dall'alimentazione, a causa del rischio
di contatto con componenti sotto tensione.

e Collegare il robot e/o le apparecchiature periferiche solo a circuiti di
alimentazione protetti da un interruttore differenziale con una
corrente di intervento non superiore a 30 mA.

e Se il robot emette un suono anomalo o si nota una vibrazione
anomala o segnala un allarme, premere immediatamente il pulsante
STOP.

o E VIETATO toccare le parti mobili pericolose prima di spegnere il
robot.

o E VIETATO toccare le parti pericolose fino al loro completo arresto.

e Indossare sempre calzature robuste e pantaloni lunghi quando si
maneggia il robot.

* Interrompere l'alimentazione: Prima di bloccare il robot.

« Prima di effettuare test, pulizia 0 manutenzione.

PITTOGRAMMI E AVVERTENZE



Designazione Opis
[ =Y Fig. D
W V 1 Indicatore luminoso dello stato di carica
. 2 Indicatore di guasto del segnale
1 2 3 4 5 6 3 Indicatore del cavo di ritenuta
= 4 Ore di funzionamento / messaggio di errore,
O e spie 1-4
Q s 5 Pulsante di accensione
6 Interruttore di alimentazione
7 3 3 10 1 7 Pulsante di aggancio
8 "Pulsante "Conferma
s e, Desngnaznone Opis
NI 1 voliPxs i
K&S m U = ' 1 Viti i _ __
2 Coperchio del vano batteria con maniglia di
12 13 14 15 16 17 trasporto
3 Vano batteria
1. Leggere le istruzioni per l'uso e rispettare le avvertenze e le 4 Presa della batteria sul coperchio della
condizioni di sicurezza! camera _
2. Prima di procedere alla pulizia o alla manutenzione, scollegare 5 Batteria ricaricabile (non inclusa)
I'alimentazione dalla rete elettrica. Designazione Opis
3. Non mettere le mani o i piedi sotto la protezione del meccanismo di Fig. |
falciatura. 1 Prato
4. Parti rotanti - possibilita di lesioni 2 Muro
5. Mantenere una distanza di sicurezza dal robot di falciatura. 3 Stazione docking
6. Attenzione alla possibilita di lesioni causate da oggetti fusi. ) Distanza della stazione dalla parete
7. Proteggere _dalla ploggia - L 5 Sezione iniziale della linea che delimita l'area
8. Tenere fuori dalla portata dei bambini. di sfalcio
9. Non salire sul robot -
10. Possibile perdita delle dita, fare attenzione Dosi 6 n Iéun_ghezza della sezione
11. Pendenza massima del terreno 14°/25%. e5|gna3|one pis
12. Proteggere le mani con guanti da lavoro 19. — n n —
13. Indossare indumenti protettivi la Cavo per I!m!tare l'area d! sfalc!o Ir'!|2|o
14. Indossare calzature protettive 1b Cavo per limitare |'area di sfalcio Fine
15. Non smaltire con i rifiuti domestici 2 Linea di alimentazione:
16. Raccolta differenziata dei rifiuti 3 Stazione docking

17. Grado di protezione

ATTENZIONE! Questo apparecchio puo essere utilizzato da bambini
di eta superiore agli 8 anni e da persone con capacita fisiche e
mentali limitate, nonché con conoscenze o esperienze insufficienti,
a condizione che vengano sorvegliati o istruiti adeguatamente
sull'uso sicuro dell'apparecchio e che siano consapevoli dei rischi
connessi. | bambini non devono giocare con questo apparecchio. |
bambini non devono pulire o eseguire interventi di manutenzione
sull'apparecchio senza supervisione.

DESCRIZIONE DEGLI ELEMENTI GRAFICI

La seguente numerazione si riferisce ai componenti dell'apparecchio
illustrati nelle pagine grafiche di questo manuale.

Designazione Opis
Fig. A
1 Arresto di emergenza
2 Regolatore dell'altezza di taglio
3 Pannello di controllo del tosaerba
4 Interruttore di alimentazione del tosaerba
5 Ruote motrici
6 Lame da taglio
7 Tamburo del meccanismo di taglio
8 Ruote piroettanti
9 Maniglia di trasporto
10 Connettori di ricarica
11 Coperchio del vano batteria
Designazione Opis
Fig.B
1 Pannello di controllo della docking station
2 Fori per il fissaggio della docking station
3 Connettori di ricarica
4 Stazione docking
5 Protezione della docking station
6 Connettori per il cavo di alimentazione per
delimitare |'area di lavoro
7 Aperture per i cavi per delimitare I'area di lavoro e
l'alimentazione elettrica
8 Presa di corrente della docking station
9 Marcatura per il corretto passaggio dei cavi
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* Potrebbero esserci differenze tra la grafica e il prodotto reale.
PREPARAZIONE AL LAVORO
INSTALLAZIONE DELLA BATTERIA

« Invertire il robot di falciatura in modo da avere accesso alla parte

inferiore del robot.

* Al posto dell'interruttore Fig. A4 e della maniglia di trasporto Fig. A9 si

trova il coperchio del vano batterie Fig. H2 fissato con le 4 viti
contrassegnate dalle frecce Fig. H1.

* Quindi svitare le viti contrassegnate dalle frecce.
* Rimuovere con cautela il coperchio del vano Fig. H2 per non rompere

o scollegare i fili dell'interruttore Fig. A4 (& attaccato al coperchio del
vano batteria).

* Quindi capovolgere il coperchio; sul lato inferiore del coperchio € fissata

la presa della batteria Fig. H4.

* Inserire la batteria della serie ENERGY+ nella presa.
« Capovolgere il coperchio con la batteria collegata e inserirla nel vano

della Fig. H3.

e Serrare le viti che fissano il coperchio. Girare il robot verso il basso:

I'apparecchio € pronto.

AMBIENTE DI LAVORO DEL ROBOT FALCIATORE

Assicuratevi che le seguenti condizioni siano soddisfatte nell'area in cui il

robot lavora:

e L'altezza dell'erba non supera i 60 mm.

e ATTENZIONE! Se I'erba & piu lunga di 60 mm, tagliarla prima con
un tosaerba manuale.

e Non ci sono pietre, pezzi di legno, fili, cavi elettrici o altri oggetti
estranei.

e |l sito di sfalcio & pianeggiante, privo di fossati e trincee e la
pendenza & inferiore al 25% (14°) Fig. C1

* Per l'installazione sono necessari i seguenti strumenti:

* Martello di gomma (per conficcare i perni nel terreno durante la posa
del cavo di ritenuta)

e La chiave esagonale (per il fissaggio della stazione di ricarica) &
inclusa nel kit.

e Pinze (per tagliare il cavo che delimita I'area di lavoro)

1.INSTALLAZIONE DELLA STAZIONE BASE
Scegliere un luogo adatto



La stazione diricarica deve essere collocata nella seguente posizione Fig.

C3:

Una parte del prato relativamente piatta e livellata.

Vicino al bordo del prato.

Vicino a una presa di corrente.

Collocare il cavo di prolunga da 10 m e l'alimentatore in un luogo

ombreggiato, fresco e asciutto.

« Non devono esserci ostacoli nel raggio di almeno 2 m dalla stazione
di ricarica.

« Siraccomanda di collocare la stazione di ricarica in un luogo asciutto
e riparato.

« L'alimentazione deve trovarsi a 30 cm dal livello del suolo.

2. ATTACCO DELLA STAZIONE DI RICARICA

Fissare la stazione di ricarica al suolo con 6 viti di fissaggio (G1)
(utilizzando una chiave esagonale G6).

ATTENZIONE! NON stare in piedi o camminare sulla piastra della
stazione di ricarica.

ATTENZIONE! NON praticare nuovi fori nella piastra della stazione di
ricarica. La stazione deve essere fissata al pavimento utilizzando i fori
esistenti.

3. POSA DEL CAVO DI RITENUTA

Il cavo di contenimento viene utilizzato per delimitare I'area di lavoro e
guidare il robot verso la stazione di ricarica.

ATTENZIONE! Se anche il vicino di casa utilizza un tosaerba robotizzato,
mantenere una distanza di almeno 1 m tra i cavi di ritenuta di entrambi i
robot.

PIANIFICAZIONE DELLA POSIZIONE DEL CAVO DI RITENUTA
Prima di posare il cavo di ritenuta, camminare lungo il confine designato e
rimuovere eventuali oggetti non necessari, come ad esempio pietre.
ATTENZIONE! La lunghezza del cavo di ritenuta non deve superare i 200
metri.

ATTENZIONE! Il robot non deve passare su ghiaia o materiali simili che
potrebbero danneggiare le lame.

POSA DEL CAVO DI RITENUTA FIG. C

Seguire le istruzioni riportate di seguito per stendere il cavo di ritenuta

intorno all'area di lavoro e agli ostacoli. Per posare correttamente il cavo

di ritenuta, utilizzare il misuratore incluso nel kit.

ATTENZIONE! Il cavo di ritenuta € alimentato a bassissima tensione ed &

sicuro per le persone e gli animali domestici.

ATTENZIONE! Partendo dal connettore "-" sul retro della stazione di

ricarica Fig. B6, tirarlo sotto la stazione (e lasciare una riserva di 10 cm)

e stendere il cavo intorno al prato in senso antiorario, terminando con il

connettore "+" sul retro della stazione di ricarica (lasciare una riserva di 10

cm). Assicurarsi che il cavo venga a contatto con il metallo in

corrispondenza dei connettori "+" e "-" Fig. B6 ricordarsi di tagliare il cavo

di contenimento in eccesso.

e Lasciare almeno 2 m di spazio vuoto tra il cavo di ritenuta e la
stazione di ricarica. Il cavo in questa sezione viene utilizzato per
portare il robot alla docking station.

* Mantenere una distanza di 30 cm tra il cavo di ritenuta e il bordo del
prato Fig. C2; Fig. C3.

* Fissare il cavo di ritenuta al suolo con i tasselli forniti Fig. G5. Il cavo
di ritenuta deve essere diritto e leggermente teso. | tasselli devono
essere distanziati ogni 1 m (questo pud essere modificato in base
alla forma del prato) Fig. C4. Non interrare il cavo a una profondita
superiore a 2 cm per evitare di indebolire il segnale.

« Disporre il cavo in modo che gli angoli siano superiori a 90° Fig. C5.
In queste aree, il cavo di contenimento deve essere posato con
curve dolci, che facilitano il movimento del robot nell'area da falciare.

* Se nel prato sono presenti aiuole, stagni o alberi, circondarli con
anelli di cavo di ritenuta Fig. C4.

e Mantenere una distanza minima di 30 cm tra il cavo di ritenuta e i
bordi degli ostacoli. 30 cm di distanza tra il cavo di ritenuta e i bordi
degli ostacoli.

ATTENZIONE! Durante l'ingresso e l'uscita dal cappio, i cavi di ritenuta

non devono incrociarsi Fig. C4.

e Lasciare uno spazio ristretto nell'area di lavoro del tosaerba.
Assicurarsi che la distanza tra i cavi di ritenuta che corrono paralleli
sia superiore a 1 m.

ATTENZIONE! Assicurarsi che la docking station si trovi all'interno
dell'anello che delimita I'area di taglio. (esterno / interno) Fig.B2

4. INSTALLAZIONE DELLA STAZIONE DI RICARICA

Collegare l'alimentazione

1. Inserire la spina di alimentazione in una presa di corrente da 110-240V.
2. Controllare lo stato delle spie LED della stazione di ricarica Fig. B1:
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e Luce verde fissa: connessione stabilita (robot non in carica o
completamente carico)

e Luce verde intermittente: il robot € in carica.

e Luce rossa intermittente: I'errore pit comune ¢ la "disconnessione
del cavo di ritenuta”.

e Luce spenta: il guasto piu comune € "Assenza di alimentazione a
100-240 V" o "Mancanza di collegamento alla fonte di
alimentazione".

FUNZIONAMENTO / IMPOSTAZIONI

Prima messa in funzione del robot falciatore

e Quando si awvia il robot per la prima volta, posizionare I'apparecchio
sulla docking station in modo che i connettori di ricarica della stazione
fig. B3 non entrino in contatto con i connettori di ricarica del robot di
falciatura fig. A10.

e Quando il robot rasaerba viene avviato per la prima volta
dall'applicazione del telefono, & necessario eseguire un aggiornamento
del firmware. Il metodo di implementazione € descritto di seguito nella
sezione Aggiornamento software.

e ATTENZIONE! Durante la prima connessione, il telefono e il robot
devono trovarsi nel raggio d'azione della rete Wi-fi.

AGGIORNAMENTO DEL FIRMWARE PRIMA DI UTILIZZARE IL
ROBOT.

L'aggiornamento deve essere eseguito come segue.

1. Posizionare il robot all'interno dell'anello ma all'esterno della stazione di
ricarica.

2. Portare linterruttore Fig. A4 in posizione 1.

3. Tenere premuto l'interruttore Fig. D5

4. Avviare l'applicazione, scansionare il codice QR

5. Collegare I'applicazione al robot

6. Espandere le impostazioni del software premendo licona in alto a
destra dello schermo.

7. Selezionare un'opzione: Aggiornamento firmware.

8. Seguire quindi le istruzioni visualizzate sullo schermo.

Dopo linstallazione del software, I'apparecchio & pronto per il
funzionamento.

ATTENZIONE!

« |l display indica se il robot si trova nel raggio d'azione del Wi-fi o del
Bluetooth.

* La connessione a una rete ¢ indicata da un'icona lampeggiante per il
tipo di connessione. Una volta collegata, l'icona smette di lampeggiare.

« |l robot pud essere abbinato a un solo telefono.

e Se & necessario collegarne un altro (lo stesso robot rasaerba), il primo
deve essere rimosso dallapplicazione. Nell'app iOS anche dalle
impostazioni Bluetooth.

REGOLAZIONE DELL'ALTEZZA DI TAGLIO:

Prima della prima rasatura, impostare l'altezza di taglio a 60 mm e poi

passare all'altezza desiderata quando l'intero prato & relativamente piatto.

* Ruotare lamanopola Fig. A2 in senso orario per aumentare l'altezza
di taglio.

e Ruotare la manopola Fig. A2 verso sinistra per ridurre |'altezza di
taglio.

e L'altezza di taglio pud essere regolata da 20 mm (MIN) a 60 mm
(MAX).

ATTENZIONE! Il motore di azionamento del tamburo del meccanismo di

falciatura Fig. A7 si accende circa 10 secondi dopo aver lasciato la base,

avviando il funzionamento.

ACCENSIONE/SPEGNIMENTO

1. Portare linterruttore di Fig. A4 in posizione
l'alimentazione.

2. Portare linterruttore di
l'alimentazione.

ATTIVAZIONE DEL ROBOT E PROGRAMMAZIONE DEL TEMPO DI
LAVORO IN MODALITA MANUALE

1. Tenere premuto il pulsante di accensione Fig. D5 per awviare il robot.
Nota: non scuotere il robot durante l'avvio per evitare un errore di avvio.
Se il robot non si awvia correttamente (tutte le spie si accendono
continuamente), riavviarlo.

2. Inserire la password premendo due volte il pulsante Fig. D6, poi due
volte il pulsante Fig. D7 e una volta il pulsante Fig. D8 (password
programmata in fabbrica).

3. Programmare il tempo di funzionamento (compreso il tempo di
falciatura e il tempo di ricarica):

per disattivare

Fig. A4 in posizione “I" per attivare



- Premere la Fig. D6 per impostare la durata di funzionamento. Una luce
accesa significa 2 ore, il tempo massimo di funzionamento € di 8 ore e 4

luci accese Fig. D4. Premere il pulsante Fig. D8 per confermare e avviare

il robot.

ATTENZIONE! Una volta impostato l'orario di funzionamento, il robot

ricordera le impostazioni e iniziera a falciare ogni giorno all'ora

programmata. Il tempo di falciatura sara conforme alle impostazioni

inserite.

e |l tempo di funzionamento programmato del robot, da 2 a 8 ore, & il
tempo di falciatura, compreso il tempo di ricarica.

o | tempi di funzionamento e di ricarica variano a seconda della batteria

utilizzata.

Se si desidera modificare I'orario di funzionamento, seguire nuovamente i

punti 2-3.

LA PROGRAMMAZIONE  DELL'ORARIO IN MODALITA

AUTOMATICA, CON PIANIFICAZIONE SU 7 GIORNI, E DISPONIBILE

ATTRAVERSO LE IMPOSTAZIONI DELL'APP

o Dopo un arresto di emergenza, il robot deve essere prima sbloccato
seguendo il passo 2 di cui sopra. Una volta sbloccato il robot, possiamo
rimandarlo alla stazione premendo i pulsanti: Fig. D7 e confermare con
il pulsante Fig. D8 per riportare il tosaerba alla stazione di ricarica.

« Premendo il pulsante di arresto di emergenza STOP si cancella il ciclo
di lavoro manuale e automatico dall'applicazione, se & stato attivato in
questo modo. Affinché il robot possa ricominciare a lavorare dopo un
arresto di emergenza, & necessario riportarlo alla stazione di ricarica e
impostare nuovamente il programma di lavoro manuale. Nel caso di un

programma automatico, eseguire la stessa azione nel programma

dell'applicazione e confermare le impostazioni.

ATTENZIONE! L'orario di awvio programmato nel programma

automatico non deve essere considerato molto preciso. L'apparecchio
puo awviarsi anche diversi minuti dopo 'orario impostato.

L'attivazione della modalita manuale cancella la pianificazione
programmata nell'applicazione e viceversa.

e Labordatura in modalitd manuale avviene automaticamente ogni pochi
cicli di taglio. Si tratta di tagliare I'erba vicino al cavo che delimita I'area
di lavoro. ATTENZIONE! E necessario assicurarsi che il cavo sia
fissato correttamente per non esporlo a tagli accidentali.

Il robot falciatore tornera alla docking station una volta che il dispositivo
avra rilevato ['inizio delle precipitazioni.

Se il robot incontra un ostacolo durante il lavoro, rimbalza su di esso e
continua a lavorare.

LA SPIA DELLO STATO DI CARICA NELLA STAZIONE DI RICARICA:
Luce verde continua - batteria completamente carica.
Luce verde intermittente - carica.

ALL'ESTERNO DELLA STAZIONE DI RICARICA:

Luce verde continua - batteria >=20%

Luce verde intermittente - batteria <20%

ATTENZIONE! Il robot interrompe automaticamente il lavoro e torna alla
stazione di ricarica se il livello della batteria scende sotto il 20%.

LUCE DI ERRORE:

Luce verde continua: aggiornare il sistema. Collegarsi all'app per eseguire
l'aggiornamento.

Luce verde intermittente - aggiornamento del sistema in corso.

Luce rossa intermittente - messaggio di errore da 1 a 5, riavviare il robot.
Luce rossa continua - messaggio di errore da 6 a 12, premere "STOP" o
"OK" per cancellare.

INDICATORE DEL CAVO DI RITENUTA:

Luce verde continua - segnale corretto

Luce rossa continua - nessun segnale

Controlli Fig. D4:

Luce intermittente - robot bloccato.

Luce continua - robot shloccato.

La luce 1 siillumina di verde: 2 ore di funzionamento.

Le luci 1 e 2 si illuminano di verde: 4 ore di funzionamento.

Le luci 1, 2 e 3 siilluminano di verde: 6 ore di funzionamento.
Le luci 1, 2, 3 e 4 si illuminano di verde: 8 ore di funzionamento.

SOFTWARE PER IL CONTROLLO DEL ROBOT FALCIATORE
Scaricare 10S:

https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Scaricare Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

Le istruzioni per il programma possono essere scaricate all'indirizzo:

https://bit.ly/3QBB6Gm

ARRESTO DI EMERGENZA DEL ROBOT
Premere il pulsante "STOP" Fig. Al per arrestare il robot, tenere premuto
il pulsante di accensione per spegnere il robot.

SPOSTARE IL ROBOT
Sotto il robot si trova una maniglia di sollevamento (Fig. A10) per un facile
utilizzo con una sola mano.

MANUTENZIONE E STOCCAGGIO

« Spegnere sempre il robot prima della pulizia e della manutenzione.

* Primadi procedere alla pulizia e alla manutenzione della stazione di
ricarica, scollegare I'alimentazione.

e Indossare sempre guanti protettivi spessi durante la sostituzione
delle lame e la pulizia della parte inferiore del robot.

e Controllare regolarmente il serraggio di bulloni e dadi. Le parti
danneggiate devono essere riparate o sostituite per motivi di
sicurezza.

Controllare regolarmente che le lame possano ruotare liberamente.

ATTENZIONEI Quando si capovolge il robot, appoggiarlo sul prato o su

una superficie morbida per non danneggiare o graffiare il coperchio.

PULIZIA

ATTENZIONE! Prima di iniziare la pulizia, spegnere I'alimentazione con

l'interruttore Fig. A4.

e Lavare la parte anteriore del robot con un detergente a bassa
pressione e una spazzola o un panno morbido.

« Utilizzate una spazzola dura per rimuovere i residui di erba tagliata
e i detriti dalle lame, dalle ruote e da altre parti della parte inferiore
del robot.

« Controllate regolarmente che le ruote non siano sporche di fango o
di erba tagliata e pulitele con una spazzola.

ATTENZIONE! Rimuovere regolarmente i residui vegetali dalla parte
inferiore del robot per evitare una riduzione della produttivita.

SOSTITUZIONE DELLA LAMA

ATTENZIONE! Spegnere prima linterruttore principale e indossare i

guanti di protezione.

ATTENZIONE! Utilizzare solo le lame originali indicate e approvate dal

produttore.

e Tutte e tre le lame e le relative viti devono essere sostituite in
un'unica operazione di sostituzione Fig. A6.

e Le viti devono essere svitate e serrate con un cacciavite.

« Verificare che le nuove lame possano ruotare liberamente.

RISOLUZIONE DEI PROBLEMI

La tabella seguente fornisce indicazioni per la diagnosi dei problemi.

Se possibile, riparare il dispositivo da soli. Se non & possibile risolvere il
problema, rivolgersi a un rivenditore o a un centro di assistenza
autorizzato.

AVVERTENZA! E necessario adottare misure di protezione.

Problema Possibili cause Soluzioni
La luce r?ssa . Individuare il tratto di
lampeggia sulla Interruzione del N
stazione di cavo di ritenuta cavo dlfett0§o
- e sistemare il tutto
ricarica
La stazione di
Il robot ha ricarica non &
difficolta ad installata Vedere la sezione
agganciarsi alla | correttamente "Preparazione al
stazione di _ lavoro".
ricarica Il cavo di ritenuta
non & posizionato
correttamente
Nessuna Controllare la fonte di
alimentazione alimentazione
Il cavo di ritenuta & Scambiate i connettori
stato collegato al "+e
contrario
Nessun Controllare che il cavo
segnale dal Il cavo di ritenuta di ritenuta sia
cavo di ritenuta non & collegato alla correttamente
stazione di ricarica collegato a una
stazione di ricarica
Interruzione del Controllare tutto il
cavo di ritenuta percorso,
che il cavo non sia
stato interrotto



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

IL KIT CONTIENE:

* Robot di falciatura 1 pezzo.
« Stazione di ricarica e docking 1pc.
« Alimentazione e cavo di prolunga 1pc.
e Cavo per la delimitazione dell'area di lavoro 100m
« Tasselli per il fissaggio dei cavi 100 pz.
« Tasselli di fissaggio della docking station 6 pz.
e Lame da taglio 3 pz.
* Connettori per cavi 2 pz.
e Chiave esagonale 1 pz.
SPECIFICHE
Robot di falciatura 04-621 |
Parametro Valore |
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Incroci di cavi di Controllare che il cavo Tensione di alimentazione: i8VvcCcC
sicurezza all'andata di ritenuta sia installato Potenza nominale massima del 50 W
e al ritorno dal loop correttamente motore di falciatura:
Il robot va oltre Il cavo di ritenuta & Scambiate i connettori Potenza massima del motore 20w
il confine stato collegato al et semovente:
contrario Grado di protezione IP per la IPX4
_ _ stazione di ricarica
Il robot Vlbfa? Lama danneggiata o Grado di protezione IP per il robot IPX5
emette rumori mancante Controllare e riparare Grado di protezione IP per IP 65
insoliti Il disco della lama & le viti di fissaggio della I'adattatore di ricarica
allentato lama Classe di protezione del robot 1]}
Sostituire la lama Classe di protezione della stazione di Il
ricarica
Codice di Opis Soluzione Larghezza di taglio: 180 mm
errore Regolazione dell'altezza di taglio 20 mm - 60 mm
Errore di Posizionare il robot su una nell'intervallo
) inizializzazione - | Superficie piana e riavviare. Velocita di rotazione 3100 giri/min.
E01 Fig. F1 sensore Peso 10,2 kg
giroscopico Anno di produzione 2024
Regolare la barra di
Guasto al collisione e la ruota di DATI SU RUMORE E VIBRAZIONI
sensore di tortsw_ne Sg”latpaﬂe b Livello di pressione sonora Lpa = 56dB (A) K=
EO02 Fig. F2 sollevamento o al an %_rlore ﬁ osaerba, 3dB(A)
sensore di verificare che non siano - - - — —
collisione bloccate; posizionare il Livello di potenza sonora misurato Lwa = 67dB (A) K=
robot su una superficie 3dB(A)
piana e riavviare. . N .
Errore di Posizrifqr]are. il robot su una Informazioni su rumore e vibrazioni
; iniziali i superticie piana e riavviare. Il livello di rumore emesso dal dispositivo & descritto da: il livello di
EO3 Fig. F3 |n|2|aI|zzaZ|on_e Se il problema persiste, : disp :
del motore di contattare il servizio clienti pressione sonora emesso Lpa € il livello di potenza sonora Lwa , dove
falciatura : K indica l'incertezza di misura. Le vibrazioni emesse dal dispositivo
Errore di sono descritte dall'accelerazione di vibrazione an , dove K indica
EO4 Fig. F4 collegamento l'incertezza di misura.
dell\/al:meitr!tadZI?ne | valori misurati in questo manuale di istruzioni, ovvero il livello di
X ﬁwgt%r: d? pressione sonora emesso Lpa , il livello di potenza sonora Lwa , e
EO5 Fig. F5 falciatura non I'accelerazione delle vibrazioni an , sono stati misurati in conformita alla
corretta . . norma EN 62841-1:2015+A11. 1l livello di vibrazione an pud essere
Awiso di POSlzrlfQF]are, i robgt suuna utilizzato per confrontare i dispositivi e per una valutazione preliminare
; wviso di superficie piana. Premere . - : P
EO06 Fig. F6 inclinazione 'OP 0 OK per annullare de_II esposizione §Ile_ \_/lbr_azmn‘l‘ ) o
I'allarme. Il livello di vibrazioni indicato e rappresentativo solo per le applicazioni
i . Posizionare il robot su una di base del dispositivo. Se il dispositivo viene utilizzato per altre
EO7 Fig. F7 Awviso di superficie piana. Premere applicazioni o con altri strumenti di lavoro, il livello di vibrazioni pud
sollevamento Fallgfr"n(éo per annullare variare. Una manutenzione inadeguata o rara del dispositivo causa
Posizionare T Fobot sU Una livelli di vibrazion_e_ piu elev;ti. ITe ‘cause sopra citate possono
£08 Fig. E8 Errore del canale superficie piana e riavviare. aumentare |'esposizione alle vibrazioni per tutta la durata di vita del
19. ADC Se il problema persiste, dispositivo.
\c/orét_attare i Servizio ‘|3||'e_”t'- Per determinare con precisione I'esposizione alle vibrazioni, &
edi sopra nella tabella: necessario prendere in considerazione i periodi di "accensione” e
problema - nessun segnale " N . . S N A -
dal cavo di ritenuta. spegnimento” del dispositivo, escludendo i periodi in cui viene
Controllare tutti i punti uno utilizzato per il funzionamento. L'esposizione totale alle vibrazioni
; per uno, quindi posizionare ud essere molto pill bassa se tutti i fattori sono stimati con
EO09 Fig. F9 Segnale errato Il robot su una superficie grecisione P
piana. Premere STOP o y , . . " . .
OK per annullare I'allarme. Per proteggere loperatore dalle vibrazioni, utilizzare misure di
Riavviare il robot. Se il sicurezza aggiuntive, ad esempio una manutenzione regolare del
DFOttﬂ%ma plersst.e,. lienti dispositivo e degli strumenti di lavoro, condizioni adeguate di
Ig%r;iiioirgrle ﬁerglll)éltosilﬁgel{ temperatura delle mani e una corretta organizzazione del lavoro.
superficie piana. Premere DATI SU RUMORE E VIBRAZIONI
E010 Fig. Marmellata di STOP o OK per annullare
F10 robot I'allarme. Riavviare il robot. PROTEZIONE DELL'AMBIENTE
Se Itl %roble_lma per.S'S'lev i . JLe apparecchiature elettriche non devono essere smaltite insieme ai rifiuti
Velocita errata contafiare Il servizio client. domestici. Smaltirla in strutture adeguate. Le informazioni sullo|
EO011 Fig dgl Im otec';e Ismaltimento possono essere richieste al rivenditore del prodotto o alle|
F11 passo-passo lautorita locali. | rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE)|
sinistro Riavviare il robot. Se il lcontengono sostanze non neutre per 'ambiente naturale. | RAEE non|
Velocita non problema persiste, riciclati rappresentano un potenziale pericolo per I'ambiente e la salute|
E012 Fi corretta contattare il servizio clienti. umana.
F12 g- del diritto "Grupa Topex Spoétka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spotka komandytowa con
motore passo- sede legale a Varsavia, ul. Pograniczna 2/4 (di seguito: "Topex Group") informa che tutti
passo i diritti d'autore sul contenuto del presente manuale di istruzioni (di seguito: "Manuale"),

compresi, ma non solo, il testo, le fotografie pubblicate, i diagrammi, i disegni, nonché la
sua composizione, appartengono esclusivamente a Topex Group e sono soggetti a tutela
legale ai sensi della legge del 4 febbraio 1994, sul diritto d'autore e sui diritti connessi
(ovvero Gazzetta Ufficiale U. 2006 n. 90 voce 631 e successive modifiche). La copia,
I'elaborazione, la pubblicazione, la modifica a fini commerciali dellintero Manuale e di
singoli elementi dello stesso, senza il consenso scritto del Gruppo Topex, & severamente
vietata e pud comportare responsabilita civili e penali.

Dichiarazione di conformita CE

Produttore: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsavia

Prodotto: Robot di falciatura E+

Modello: 04-621

Nome commerciale: NEO TOOLS

Numero di serie: 00001 + 99999



La presente dichiarazione di conformita é rilasciata sotto l'esclusiva
responsabilita del produttore.
Il prodotto sopra descritto € conforme ai seguenti documenti:
Direttiva macchine 2006/42/CE
Direttiva RED 2014/53/UE
Direttiva RoHS 2011/65/UE, modificata dalla direttiva 2015/863/UE.
E soddisfa i requisiti degli standard:
EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
62233:2008
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
La presente dichiarazione si riferisce esclusivamente alla macchina cosi
come immessa sul mercato e non comprende i componenti
aggiunte dall'utente finale o da azioni da lui compiute successivamente.
Nome e indirizzo della persona residente nellUE autorizzata a preparare
il fascicolo tecnico:
Firmato a nome di:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.
Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsavia

d e o

Pawet Kowalski
Responsabile della qualita del gruppo TOPEX
Varsavia, 2023-09-11

Dichiarazione di conformita UE

Produttore: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsavia

Prodotto: Stazione di ricarica

Modello: K145455

Nome commerciale: NEO TOOLS

Numero di serie: 00001 + 99999

La presente dichiarazione di conformita é rilasciata sotto I'esclusiva
responsabilita del produttore.

Il prodotto sopra descritto & conforme ai seguenti documenti:

Direttiva RED 2014/53/UE

Direttiva RoHS 2011/65/UE, modificata dalla direttiva 2015/863/UE.
E soddisfa i requisiti degli standard:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018
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NL
VERTALING (GEBRUIKERS)HANDLEIDING
MAAIROBOT 04-621
LET OP! LEES DEZE GEBRUIKSAANWIJZING ZORGVULDIG DOOR
VOORDAT U ELEKTRISCH GEREEDSCHAP BEDIENT EN BEWAAR
HEM VOOR TOEKOMSTIG GEBRUIK.

GEDETAILLEERDE VEILIGHEIDSREGELS

VEILIGHEIDSINSTRUCTIES VOOR MAAIROBOTTEN
Veiligheid bij het praktische gebruik van de maairobot

AANBEVELINGEN

Lees de gebruiksaanwijzing zorgvuldig door. Leer de bedieningssystemen
en de juiste werking van het apparaat kennen.

Laat het apparaat niet gebruiken door kinderen of personen die de
gebruiksaanwijzing niet hebben gelezen. Nationale voorschriften kunnen
een minimumleeftijd voor de gebruiker aangeven.

Gebruik de robot niet als er andere mensen, vooral kinderen of dieren, in
de buurt zijn.

Vergeet niet dat de operator of gebruiker verantwoordelijk is voor
ongelukken of gevaren voor andere mensen of het milieu.

VOORBEREIDING

« Controleer elke keer voor het maaien of alle onderdelen van de robot
goed werken.

e Voor de beste resultaten is het aan te raden om te maaien bij
regenvrij weer. Bij maaien in de regen kan het gras aan de robot
blijven plakken, waardoor deze kan wegglijden.

e Maai NIET bij slechte weersomstandigheden, bijv. tijdens zware
regenval, onweer of sneeuwval.

* Inspecteer het gemaaide gebied regelmatig en verwijder stenen,
puin, draden, botten en andere obstakels. De beperkte garantie dekt
geen schade veroorzaakt door voorwerpen die op het gazon zijn
achtergebleven.

e Maai niet binnen 1 m van de sproeikoppen om schade te
voorkomen.

LET OP! De robot en de sprinklers mogen NIET tegelijkertijd worden

ingeschakeld.

De robot moet worden geprogrammeerd om op een ander tijdstip te

werken dan de sprinklers.

Laat kinderen NOOIT de voeding, het laadstation en in het bijzonder de

contacten, de lamellen, het batterijvak of onderdelen met openingen zoals

wielen aanraken.

WERKING

e Kijk uit voor draaiende bladen! Plaats je handen of voeten NIET
onder draaiende bladen.

« Kijk uit voor voorwerpen die op het gazon liggen tijdens het maaien!
Houd een veilige afstand als de robot aan staat.

e Laat het apparaat niet onbeheerd achter als er dieren, kinderen of
omstanders in de buurt zijn.

* Een veilige positie aanhouden. Zorg voor evenwicht en een stabiele
positie op hellingen. Tijdens het bedienen van de robot of de
randapparatuur is het toegestaan om te lopen, maar niet om te
rennen.

e Lees de instructies over wanneer, waar en hoe de robot en de
randapparatuur, kabels en verlengsnoeren te controleren op schade
of slijtage en de robot te repareren. Zelf modificeren, repareren is
niet toegestaan - met het risico dat de garantie vervalt.

* Sluit een beschadigde voedingskabel niet aan en raak deze niet aan
voordat deze is losgekoppeld van de voeding vanwege het risico op
contact met onderdelen die onder spanning staan.

e Sluit de robot en/of randapparatuur alleen aan op stroomcircuits die
beveiligd zijn met een aardlekschakelaar met een uitschakelstroom
van maximaal 30 mA.

e Als de robot een abnormaal geluid maakt, een abnormale trilling
waarneemt of een alarmsignaal geeft, druk dan onmiddellijk op de
STOP-knop.

e HET IS VERBODEN om gevaarlijke bewegende delen aan te raken
voordat u de stroom naar de robot uitschakelt.

e HET IS VERBODEN om gevaarlijke onderdelen aan te raken totdat
ze volledig tot stilstand zijn gekomen.

« Draag altijd stevig schoeisel en een lange broek bij het hanteren van
de robot.

« Sluit de stroomtoevoer af: Voordat u de robot vergrendelt.

* Voor testen, reinigen of onderhoud.

PICTOGRAMMEN EN WAARSCHUWINGEN



— Aanduiding Opis
[ ] g»\ q Fig. D
& W V 1 Indicatielampje oplaadstatus
. 2 Indicator voor signaalstoring
1 2 3 4 5 6 3 Indicator voor begrenzingskabel
s 4 Bedrijfsuren / foutmelding, lampjes 1-4
S . 5 Aan/uit-knop
@ % ¥ Q "~ 6 Stroomsct
7 Docking-knop
7 3 9 10 1 8 "Knop "Bevestigen
Aanduiding Opis
Is Fig. H
lii)\ \ & @\ 1 Schroeven
k\'&i J\)} %}7} K, = E!' l sz 2 Batterijvakdeksel met transportgreep
3 Batterijvak
12 13 14 s 16 7 4 Batterijaansiuiting op het deksel van de
kamer
1. Lees de gebruiksaanwijzing en neem de waarschuwingen en 5 Oplaadbare batterij (niet meegeleverd)
veiligheidsvoorschriften in acht! Aanduiding Opis
2. Voordat u reinigings- of onderhoudswerkzaamheden uitvoert, moet Fig. |
u de voeding uitschakelen. 1 Gazon
3. Plaats uw handen of voeten niet onder de afscherming van het 2 Muur
maaimechanisme. 3 Docking station
4. Roterende delen - kans op letsel . 4 Afstand van station tot de muur
5. Bewaar een veilige afstand tot de maairobot 5 Eerste deel van de lijn die het maaigebied
6. Pas op voor letsel door gegoten voorwerpen afbakent
7. Be_schermen tegen regen 5 Lengte van sectie
8. B_L_uter} bereik van kinderen bewaren. Aanduiding Opis
9. Rijd niet op de robot Fig. J
10. Mogelijk verlies van vingers, wees voorzichtig g —
11. Maximale bodemhelling 14°/25%. 1a Kabel om het maaigebied te beperken
12. Handen beschermen met werkhandschoenen Beginnen — _
13. Draag beschermende kleding 1b Kabel om het maaigebied te beperken Einde
14. Draag beschermend schoeisel 2 Toevoerleiding:
15. Niet met het huishoudelijk afval weggooien 3 Docking station
16. Selectieve afvalinzameling *

17. Beschermingsgraad

LET OP! Dit apparaat kan worden gebruikt door kinderen ouder dan
8 jaar en personen met beperkte fysieke en mentale vaardigheden en
met onvoldoende kennis of ervaring, mits ze onder toezicht staan of
dejuisteinstructies hebben gekregen voor een veilig gebruik van het
apparaat, zodat ze zich bewust zijn van de risico's. Kinderen mogen
niet met dit apparaat spelen. Kinderen mogen het apparaat niet
schoonmaken of onderhouden zonder toezicht.

BESCHRIJVING VAN DE GRAFISCHE ELEMENTEN

De volgende nummering verwijst naar de onderdelen van het
apparaat

getoond op de grafische pagina's van deze handleiding.

Aanduiding Opis
Fig. A
1 Noodstop
2 Instelbare maaihoogte
3 Bedieningspaneel maaier
4 Aan/uit-schak maaier
5 Aandrijfwielen
6 Snijbladen
7 Trommel met shijmechanisme
8 Zwenkwielen
9 Draagbeugel
10 Aansluitingen voor opladen
11 Deksel batterijcompartiment
Aanduiding Opis
Fig.B
1 Bedieningspaneel dockingstation
2 Gaten voor het vastzetten van het dockingstation
3 Aansluitingen voor opladen
4 Docking station
5 Docking station bescherming
6 Connectoren voor voedingskabel om het
werkgebied te markeren
7 Kabelopeningen voor markering van het
werkgebied en de stroomvoorziening
8 Stopcontact docking station
9 Markering voor correcte kabelgeleiding
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Er kunnen verschillen zijn tussen de afbeelding en het

daadwerkelijke product.
VOORBEREIDEN OP WERK
BATTERIJ-INSTALLATIE

Draai de maairobot om zodat er toegang is tot de onderkant van de
robot.

Op de plaats van de schakelaar fig. A4 en de transportgreep fig. A9
bevindt zich het deksel van het batterijvak fig. H2, dat met de 4 met
pijlen gemarkeerde schroeven fig. H1 wordt vastgezet.

Draai vervolgens de schroeven los die met pijlen zijn gemarkeerd.
Verwijder voorzichtig het deksel van het batterijvak Fig. H2 om de
draden van de schakelaar Fig. A4 niet te breken of los te koppelen
(deze is bevestigd aan het deksel van het batterijvak).

Draai vervolgens het deksel om, aan de onderkant van het deksel zit
de batterijaansluiting Fig. H4.

Plaats de batterij van de ENERGY+ serie in de aansluiting.

Klap het klepje open met de batterij bevestigd en plaats deze in het Fig.
H3 compartiment.

Draai de schroeven aan waarmee het deksel vastzit. Draai de robot
naar beneden, het apparaat is klaar.

WERKOMGEVING VAN DE MAAIROBOT
Zorg ervoor dat aan de volgende voorwaarden wordt voldaan in het gebied
waar de robot werkt:

[

De grashoogte is niet hoger dan 60 mm.

LET OP! Als het gras langer is dan 60 mm, maai het gazon dan
eerst met een handmaaier.

Er zijn geen stenen, stukken hout, draden, stroomvoerende kabels
of andere vreemde voorwerpen.

Het maaigebied is vlak, vrij van greppels en greppels en de helling
is minder dan 25% (14°) Fig. C1

De volgende gereedschappen zijn nodig voor de installatie:
Rubberen hamer (om pinnen in de grond te slaan bij het leggen van
de begrenzingskabel)

Inbussleutel (voor het bevestigen van het laadstation) is inbegrepen
in de kit

Tang (voor het doorknippen van de kabel die het werkgebied
begrenst)

. INSTALLATIE BASISSTATION

Kies een geschikte locatie



Het laadstation moet op de volgende locatie worden geplaatst Fig. C3:
Een relatief vlak en vlak deel van het gazon.

Dicht bij de rand van het gazon.

In de buurt van een stopcontact.

Plaats de verlengkabel van 10 m en de voeding op een
schaduwrijke, koele en droge plaats.

Er mogen zich geen obstakels bevinden binnen minstens 2 m van
het laadstation.

Het wordt aanbevolen om het laadstation op een droge en beschutte
plaats te zetten.

De voeding moet zich 30 cm boven de grond bevinden.

BEVESTIGING LAADSTATION

Bevestig het laadstation aan de grond met 6 bevestigingsschroeven (G1)
(met een G6 inbussleutel).

LET OP! Ga NIET op de plaat van het laadstation staan of lopen.

LET OP! Maak GEEN nieuwe gaten in de plaat van het laadstation. Het
station moet aan de vioer worden vastgeschroefd met behulp van de
bestaande gaten.

3. LEGGEN VAN DE BEGRENZINGSKABEL

De begrenzingskabel wordt gebruikt om het werkgebied af te bakenen en
de robot terug te leiden naar het laadstation.

LET OP! Als uw buurman ook een robotmaaier gebruikt, houd dan
minstens 1 m afstand tussen de begrenzingskabels van beide robots.
PLANNING VAN DE POSITIE VAN DE BEGRENZINGSKABEL

Loop voor het leggen van de begrenzingskabel langs de aangewezen
grens en verwijder alle onnodige voorwerpen, zoals stenen.

LET OP! De lengte van de begrenzingskabel mag niet meer zijn dan 200
meter.

WAARSCHUWING! De robot mag niet over grind of soortgelijke
materialen rijden die de messen kunnen beschadigen.

LEGGEN VAN DE BEGRENZINGSKABEL FIG. C

Volg de onderstaande instructies om de afschermkabel rond het

werkgebied en obstakels te leggen. Gebruik de bijgeleverde meter om de

afschermkabel correct te leggen.

LET OP! De vasthoudkabel staat onder zeer lage spanning en is veilig

voor mensen en huisdieren.

LET OP! Begin bij de "-" connector aan de achterkant van het laadstation

Afb. B6 trek deze onder het station door (en laat 10 cm ruimte) en leg

de kabel tegen de klok in om het gazon heen, eindigend bij de "+"

connector aan de achterkant van het laadstation (laat 10 cm ruimte vrij).

Zorg ervoor dat de kabel in contact komt met metaal bij de "+" en "-"

aansluitingen Fig. B6 Vergeet niet de overtollige kabel af te knippen.

* Laat minstens 2 m vrij tussen de vasthoudkabel en het laadstation.
De kabel in dit gedeelte wordt gebruikt om de robot naar het
dockingstation te brengen.

* Houd 30 cm afstand tussen de kabel en de rand van het gazon Fig.
C2; Fig. C3.

* Bevestig de kabel aan de grond met de meegeleverde pluggen Fig.
G5. De kabel moet recht zijn en lichtjes gespannen. De pluggen
moeten om de 1 m worden aangebracht (dit kan worden aangepast
afhankelijk van de vorm van het gazon) Fig. C4. Graaf de kabel niet
dieper in dan 2 cm om het signaal niet te verzwakken.

e Leg de kabel zo dat de hoeken groter zijn dan 90° Fig. C5. Leg de
begrenzingskabel in dergelijke gebieden in zachte bochten,
waardoor het voor de robot veel gemakkelijker wordt om rond het te
maaien gebied te bewegen.

e Als er bloemperken, vijvers of bomen in het gazon liggen, omring
deze dan met lussen van afschermkabels Fig. C4.

e Houd min. 30 cm afstand tussen de kabel en de randen van
obstakels.

LET OP! Op weg naar en van de lus mogen de vasthoudkabels elkaar

niet kruisen Fig. C4.

* Laat een smalle ruimte vrij in het werkgebied van de maaier. Zorg
ervoor dat de afstand tussen parallel lopende begrenzingskabels
groter is dan 1 m.

LET OP! Zorg ervoor dat het docking station zich binnen de lus bevindt
die het maaigebied markeert. (buiten/binnen) Fig.B2

4. INSTALLATIE VAN LAADSTATION

Sluit de voeding aan

1. Steek de stekker in een stopcontact van 110-240V.

2. Controleer de status van de LED-lampjes op het laadstation Afb. B1:

« Brandt groen: verbinding tot stand gebracht (robot niet opgeladen of
volledig opgeladen)

« Intermitterend groen licht: de robot wordt opgeladen.

N
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e Intermitterend rood lampje: de meest voorkomende fout is
“ontkoppeling van de vasthoudkabel".

e Licht uit: de meest voorkomende fout is "Geen 100-240 V voeding"
of "Geen verbinding met voedingsbron".

BEDIENING / INSTELLINGEN

Eerste opstart van de maairobot

« Als u de robot voor de eerste keer start, plaats het apparaat dan zo op
het dockingstation dat de laadconnectoren op het station fig. B3 niet in
contact komen met de laadconnectoren op de maairobot fig. A10.

e Wanneer de maairobot voor het eerst wordt gestart vanuit de
telefoonapp, moet er een firmware-update worden uitgevoerd. De
implementatiemethode wordt hieronder beschreven onder software-
update.

e LET OP! Tijdens de eerste verbinding moeten de telefoon en de robot
zich binnen het bereik van het Wi-Fi-netwerk bevinden.

FIRMWARE-UPDATE VOORDAT U DE ROBOT GEBRUIKT.

De update moet als volgt worden uitgevoerd.

1. Plaats de robot in de lus maar buiten het laadstation.

2. Zet de schakelaar Fig. A4 in positie 1.

3. Houd de schakelaar ingedrukt Fig. D5

4. Start de applicatie, scan de QR-code

5. Sluit de applicatie aan op de robot

6. Open de software-instellingen door op het pictogram rechtsboven in het
scherm te drukken.

7. Selecteer een optie: Firmware bijwerken.

8. Volg vervolgens de instructies op het scherm.

Nadat de software is geinstalleerd, is het apparaat klaar voor gebruik.

LET OP!

e Het scherm geeft aan of de robot zich in Wi-fi of Bluetooth bereik
bevindt.

« Verbinding maken met een netwerk wordt aangegeven door een
knipperend pictogram voor het type verbinding. Zodra er verbinding is,
stopt het pictogram met knipperen.

* De robot kan maar aan één telefoon gekoppeld worden.

« Als een andere (dezelfde maairobot) moet worden aangesloten, moet
de eerste uit de applicatie worden verwijderd. In de iOS app ook uit de
Bluetooth instellingen.

MAAIHOOGTE AANPASSEN:

Voor de eerste maaibeurt stelt u de maaihoogte in op 60 mm en

vervolgens op de gewenste hoogte wanneer het hele gazon relatief viak

is.

e Draai de knop Fig. A2 rechtsom om de maaihoogte te verhogen.

e Draai de knop Fig. A2 naar links om de maaihoogte te verlagen.

« De maaihoogte kan worden ingesteld van 20 mm (MIN) tot 60 mm
(MAX).

LET OP! De aandriffmotor van de maaimechanismetrommel Fig. A7

schakelt ongeveer 10 seconden na het verlaten van de basis in, waardoor

het maaien begint.

IN-/UITSCHAKELEN

1. Zet de schakelaar Fig. A4 in de stand "O" om de voeding uit te
schakelen.

2. Zetde schakelaar Fig. A4 in de stand "I" om de voeding in te schakelen.

ACTIVERING VAN DE ROBOT EN PROGRAMMERING VAN DE

WERKTIJD IN HANDMATIGE MODUS

1. Houd de aan/uit-knop Afb. D5 ingedrukt om de robot op te starten.

Opmerking: schud de robot niet tijdens het opstarten om een opstartfout

te voorkomen. Als de robot niet correct opstart (alle lampjes branden

continu), start hem dan opnieuw op.

2. Voer het wachtwoord in door tweemaal op knop Afb. D6 te drukken,

daarna tweemaal op knop Afb. D7 en eenmaal op knop Afb. D8

(wachtwoord geprogrammeerd in de fabriek).

3. Programmeer de gebruikstijd (inclusief maaitijd en oplaadtijd):

- Druk op Fig. D6 om de bedrijfstijd in te stellen. Eén brandend lampje

betekent 2 uur, de maximale werktijd is 8 uur en er branden 4 lampjes op

Fig. D4. Druk op de knop Afb. D8 om te bevestigen en de robot te starten.

LET OP! Zodra de werktijd is ingesteld, onthoudt de robot de instellingen

en begint hij elke dag te maaien op het geprogrammeerde tijdstip. De

maaitijd komt overeen met de ingevoerde instellingen.

* De geprogrammeerde werktijd van de robot van 2 uur tot 8 uur is de
maaitijd inclusief oplaadtijd.

* De gebruiksduur en oplaadtijd zijn afhankelijk van de gebruikte batterij.

Als u de werkingstijd wilt wijzigen, volgt u stap 2-3 opnieuw.



TIJDPROGRAMMERING IN AUTOMATISCHE MODUS, 7-DAAGS

SCHEMA, IS BESCHIKBAAR VIA DE INSTELLINGEN IN DE APP

* Na een noodstop moet de robot eerst ontgrendeld worden door stap 2
hierboven te volgen. Zodra de robot is ontgrendeld, kunnen we hem
terugsturen naar het station door op de knoppen te drukken: Fig. D7 en
bevestig daarna met de knop Fig. D8 om de maaier terug te sturen naar
het laadstation.

e Door op de noodstopknop STOP te drukken wordt de handmatige en
automatische moduscyclus uit de toepassing gewist, als deze op deze
manier was geactiveerd. Om de robot na een noodstop weer te laten
werken, moet de robot worden teruggebracht naar het laadstation en
moet het handmatige werkschema opnieuw worden ingesteld. In het
geval van een automatisch schema voert u dezelfde actie uit in het
toepassingsschema en bevestigt u de instellingen.

LET OP! De geprogrammeerde opstarttijd in het automatische schema
moet niet als zeer nauwkeurig worden beschouwd. Het apparaat kan
tot enkele minuten na de ingestelde tijd opstarten.

e Als u de handmatige modus activeert, wordt het schema dat in de
toepassing is geprogrammeerd, verwijderd en omgekeerd.

e In de handmatige modus wordt er om de paar maaicycli automatisch
gemaaid. Hierbij wordt het gras dicht bij de kabel gemaaid die het
werkgebied afbakent. LET OP! Zorg ervoor dat de kabel goed is
bevestigd, zodat deze niet per ongeluk wordt doorgesneden.

« De maairobot keert terug naar het dockingstation zodra het apparaat
heeft gedetecteerd dat het begint te regenen.

e Als de robot tijdens het werken een obstakel tegenkomt, stuitert hij
ervan af en werkt hij verder.

LAADSTATUSLAMPJE IN HET LAADSTATION:
Continu groen licht - batterij volledig opgeladen.
Intermitterend groen licht - aan het opladen.

BUITEN HET LAADSTATION:

Continu groen licht - batterij >=20%

Intermitterend groen lampje - batterij <20%

LET OP! De robot stopt automatisch met werken en keert terug naar het
laadstation als het batterijniveau daalt tot minder dan 20%.

ERROR LIGHT:

Continu groen licht - het systeem bijwerken. Maak verbinding met de app
om de update uit te voeren.

Intermitterend groen lampje - systeem wordt bijgewerkt.

Intermitterend rood licht - foutmelding 1 tot 5, herstart de robot.

Continu rood licht - foutmelding 6 tot 12, druk op "STOP" of "OK" om te
wissen.

INDICATOR VOOR DE BEGRENZINGSKABEL:
Continu groen licht - signaal correct

Continu rood licht - geen signaal

Controles Fig. D4:

Intermitterend licht - robot geblokkeerd.

Continu licht - robot ontgrendeld.

Lampje 1 brandt groen: 2 uur werktijd.

Lampjes 1 en 2 branden groen: 4 uur werktijd.
Lampjes 1, 2 en 3 branden groen: 6 uur werktijd.
Lampjes 1, 2, 3 en 4 branden groen: 8 uur werktijd.

SOFTWARE VOOR HET BESTUREN VAN DE MAAIROBOT
10S downloaden:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Android downloaden:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Programma-instructies kunnen worden gedownload op:
https://bit.ly/3QBB6Gm

NOODSTOP VAN DE ROBOT
Druk op de knop "STOP" Afb. A1 om de robot te stoppen, houd de aan/uit-
knop ingedrukt om de robot uit te schakelen.

DE ROBOT VERPLAATSEN
Onder de robot bevindt zich een tilhendel Afb. A10 voor eenvoudige
bediening met één hand.

ONDERHOUD EN OPSLAG

« Schakel de robot altijd uit voor reiniging en onderhoud.

e Koppel de voeding los voordat u het laadstation reinigt en
onderhoudt.

« Draag altijd dikke beschermende handschoenen bij het verwisselen

e Controleer regelmatig of bouten en moeren goed vastzitten.
Beschadigde onderdelen moeten om veiligheidsredenen worden
gerepareerd of vervangen.

e Controleer regelmatig of de messen vrij kunnen draaien.

LET OP! Als u de robot op zijn kop zet, plaats hem dan op het gazon of

op een zachte ondergrond om de behuizing niet te beschadigen of te

bekrassen.

SCHOONMAKEN

WAARSCHUWING! Schakel de stroom uit met de schakelaar Fig. A4

voordat je begint met schoonmaken.

e Was de voorkant van de robot met een lagedrukreiniger en een
zachte borstel of doek.

e Gebruik een harde borstel om grasresten en afval van de messen,
wielen en andere onderdelen aan de onderkant van de robot te
verwijderen.

e Controleer de wielen regelmatig op modder of grasresten en maak
ze schoon met een borstel.

LET OP! Verwijder regelmatig plantenresten van de onderkant van
de robot om vermindering van de productiviteit te voorkomen.

BLADVERVANGING

WAARSCHUWING! Schakel eerst de hoofdschakelaar uit en trek

beschermende handschoenen aan.

WAARSCHUWING! Gebruik alleen de aangegeven originele messen die

door de fabrikant zijn goedgekeurd.

o Alle drie de messen en hun schroeven moeten in één keer worden
vervangen Fig. A6.

* De schroeven moeten worden losgedraaid en vastgedraaid met een
schroevendraaier.

« Controleer of de nieuwe messen vrij kunnen draaien.

PROBLEEMOPLOSSING

De onderstaande tabel biedt richtlijnen om problemen te diagnosticeren.
Repareer het apparaat indien mogelijk zelf. Als het probleem niet kan
worden opgelost, neem dan contact op met een erkende dealer of een
servicecentrum.

WAARSCHUWING! Er moeten beschermende maatregelen worden

genomen.
Probleem Mogelijke Oplossingen
oorzaken
i i Onderbreking van Zoek het defecte deel van de
R?od licht kmp!)ert de Kabel
bij het laadstation begrenzingskabel en repareer het

Laadstation is niet
correct
geinstalleerd Zie hoofdstuk

“Voorbereiding op het

Robot heeft moeite
met koppelen aan

laadstation De werk".
begrenzingskabel
is niet correct
geplaatst
Geen Controleer de stroombron

stroomvoorziening

De kabel was in Verwissel de "+" en "-"

omgekeerde connectors
richting
aangesloten
Geen signaal van .- . Controle_er of de
de Restrlctlekabel is begre_nzmgskabel goed
begrenzingskabel niet aangeslotgn vastzit.
op het laadstation aangesloten op een
laadstation
Onderbreking van Controleer helemaal,
de dat de kabel niet is
begrenzingskabel onderbroken
Kabel kruisen op Controleer of de
weg naar en van begrenzingskabel correct is
de lus geinstalleerd
Robot gaat de De kabel was in Verwissel de "+" en "-"
grens over omgekeerde connectors
richting
aangesloten

van messen en het schoonmaken van de onderkant van de robot.
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Beschadigd of
ontbrekend blad

Bladbevestigingsschroeven
controleren en repareren



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

Robot trilt of maakt

De bladschijf zit

Beschermingsklasse voor het Il

ongebruikelijke los laadstation
geluiden Vervang het blad Maaibreedte: 180 mm
Snijhoogte-instelling in het bereik 20 mm - 60 mm
Foutcode Opis Oplossing Rotatiesnelheid 3100 tpm
Gewicht 10,2 kg
R _ Plaats de robot op een Jaar van productie 2024
EO1 Afb. F1 Inifialisatiefout vlakke ondergrond en start
gyrosensor opnieuw. GELUIDS- EN TRILLINGSGEGEVENS
Stel de botsstang en het Geluidsdrukniveau Lpa = 56 dB (A) K=
torsiewiel aan de voorkant 3dB(A)
Fout in van de masier af Gemeten geluid Lwa=67dB (A) K
controleer of ze niet emeten geluidsvermogen Wa = =
E02 Afb. F2 bgfsfi?\egss%rngfor vergrendeld zijn; plaats de 3dB(A)
9 robot op een vlakke - - —
ondergrond en start Informatie over geluid en trillingen
oD g?a”a'?é"gé roboTop een Het niveau van het door het toestel uitgestraalde geluid wordt
out bi . . ] .
E03 Afb. F3 initialisatiejvan viakke ondergrond en start beschre\{en door: het niveau van de u|tgestlraalde geluidsdruk Lpa en
. { opnieuw op. Neem contact het geluidsvermogensniveau Lwa , waarbij K de meetonzekerheid
p! P e . -
de maaimotor ola met de klantenservice aangeeft. De trillingen die het toestel uitzendt, worden beschreven door
£04 Afb. F4 aaFr?stLtji?#l als het probleem aanhoudt. de trillingsversnelling an , waarbij K de meetonzekerheid aangeeft.
' voedinqg De in deze gebruiksaanwijzing gemeten waarden, d.w.z. het niveau van
Onjuiste snelheid de uitgezonden geluidsdruk Lpa , het geluidsvermogensniveau Lwa , en
EO05 Afb. F5 van de de ftrillingsversnelling an , zijn gemeten in overeenstemming met EN
maaimotor Plaats 6 ToboT op Gen 62841-1:2015+A11. Het opgegeven trillingsniveau an kan worden
‘ Waarschuwing viakke ondergrond. Druk op gebruikt om toes_tellen te ye_:rgeluken en voor een voorlopige evaluatie
E06 Afb. F6 voor kantelen STOP of OK om het alarm van de blootstelling aan trillingen.
te annuleren. Het opgegeven trillingsniveau is alleen representatief voor de
Plaats de robot op een basistoepassingen van het apparaat. Als het apparaat voor andere
EO7 Afb. F7 | Liftwaarschuwing é'.?gkg gfngﬁr%ﬁ”ﬁét%ﬁ? n?p toepassingen of met ander gereedschap wordt gebruikt, kan het
te annuleren. trillingsniveau afwijken. Onvoldoende of zeldzaam onderhoud van het
Plaats de robot op een apparaat veroorzaken hogere ftrillingsniveaus. De bovengenoemde
£08 Afb. F8 ADCK fout vlakke ondergrond en sttar: oorzaken kunnen de blootstelling aan trillingen tijdens de hele
. -kanaalfou opnieuw op. Neem contac levensduur verhogen.
gf)sw:ttg%glggt‘ﬁlsaenwhﬁ?dt Om de blootstelling aan trillingen nauwkeurig te bepalen, moet
Zie hierboven in de tabel. rekening worden gehouden met de perioden dat het apparaat aan
probleem - geen signaal en uit staat, met uitzondering van de perioden dat het apparaat in
van de begrenzingskabel. gebruik is. De totale blootstelling aan trillingen kan veel lager zijn
ggg:g)éﬁeer:g?agltj:tc‘legr%%gt als alle factoren nauwkeurig worden ingeschat.
£09 Afb. F9 | Verkeerd signaal | Vervolgens op een viakke Gebruik aanvullende veiligheidsmaatregelen om de bediener te
. 9 ondergrond. Druk op STOP beschermen tegen trillingen, zoals regelmatig onderhoud van het
of OK om het alarm te apparaat en de gereedschappen, de juiste handtemperatuur en een
ggﬂil"elﬁ;?nNeséi:t cdoen{g(t:)toctyp goede werkorganisatie.
met de klantenservice als GELUIDS- EN TRILLINGSGEGEVENS
het probleem aanhoudt.
F’llaﬁis deéobot o% eSn K MILIEUBESCHERMING
vlakke ondergrond. Druk op . : "ot bi SVl ; i
STOP of OK om het alarm [Elektrische apparatuur mag _met bij het hul_svull Gooi h_et weg bij de|
EO010 Afb. . daarvoor bestemde voorzieningen. Informatie over verwijdering kunt uj
F10 Robot jam te annuleren. Start de robot i . I h £ bii I lik e
opnieuw op. Neem contact rijgen bij de dealer van het product of bij de plaatselijke autoriteiten.
op met de klantenservice IAfgedankte elektrische en elektronische apparatuur (AEEA) bevat stoffen|
aPs het probleem aanhoudt. die niet neutraal zijn voor de natuur. Niet-gerecycleerde AEEA vormt een|
E011 Afb Onjuiste snelheid [potentieel gevaar voor het milieu en de menselijke gezondheid.
F11 van de linker Start de robot opnieuw op. "Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig”. Spotka komandytowa met
stappenmotor Neem contact op met de zetel in Warschau, ul. Pograniczna 2/4 (hiera: "Topex Group") informeert dat alle
EO012 Afb. Onjuiste snelheid | klantenservice als het auteursrechten op de inhoud van deze handleiding (hierna: "handleiding’), met inbegrip
F12 vtan het rectht probleem aanhoudt. van, maar niet beperkt tot, de tekst, geplaatste foto's, diagrammen, tekeningen, evenals
Stappenmotor de samenstelling ervan, uitsluitend toebehoren aan Topex Group en onderworpen zijn
KIT BEVAT: aan wettelijke bescherming in overeenstemming met de wet van 4 februari 1994 inzake
« Maairobot 1 stuk auteursrecht en naburige rechten (d.w.z. Staatsblad U. 2006 nr. 90 punt 631, zoals
. . ) gewijzigd). Het kopiéren, verwerken, publiceren, wijzigen voor commerciéle doeleinden
° DOCk'_ng en oplaadstation 1 stuk. van de volledige handleiding en individuele elementen ervan, zonder de schriftelike
* Voeding en verlengkabel 1 stuk. toestemming van Topex Group, is strikt verboden en kan leiden tot burgerlike en
« Kabel voor afbakening van het werkgebied 100m strafrechtelijke aansprakelijkheid.
« Kabelbevestigingspluggen 100 stuks.
« Bevestigingspluggen voor docking station 6 stuks. EG-verklaring van overeenstemming
* Snijbladen 3 stuks. Fabrikant: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
« Kabelconnectors 2 stuks. Warschau
e Zeshoekige sleutel 1 stuk. Product: E+ maairobot
Model: 04-621
SPECIFICATIES - Handelsnaam: NEO TOOLS
Maairobot 04-621 Serienummer: 00001 + 99999
Parameter Waarde Deze conformiteitsverklaring wordt afgegeven onder volledige
Voedingsspanning: 18 v DC verantwoordelijkheid van de fabrikant.
Max. nominaal vermogen van de 50 W Het hierboven beschreven product voldoet aan de volgende documenten:
maaimotor: Machinerichtlijn 2006/42/EG
Max. vermogen van de zelfrijdende 20W RED Richtlijn 2014/53/EU
motor: RoHS-richtlijn 2011/65/EU zoals gewijzigd door Richtlijn 2015/863/EU
IP-beschermingsgraad voor het IPX4 En voldoet aan de eisen van de normen:
laadstation EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
IP-beschermingsgraad voor de robot IPX5 62233:2008
IP-beschermingsgraad voor de IP 65 EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
oplaadadapter 2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
Beschermingsklasse voor de robot 1l V2.2.3:2019;
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EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017



EN IEC 63000:2018

Deze verklaring heeft alleen betrekking op de machine zoals die in de
handel wordt gebracht en niet op componenten

toegevoegd door de eindgebruiker of acties die hij/zij daarna heeft
uitgevoerd.

Naam en adres van de in de EU woonachtige persoon die gemachtigd is
om het technisch dossier voor te bereiden:

Ondertekend namens:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 Warschau

- e

A A J

Pawet Kowalski
Kwaliteitsmedewerker TOPEX GROEP
Warschau, 2023-09-11

EU-conformiteitsverklaring

Fabrikant: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Warschau

Product: Laadstation

Model: K145455

Handelsnaam: NEO TOOLS
Serienummer: 00001 + 99999

Deze conformiteitsverklaring wordt afgegeven onder volledige
verantwoordelijkheid van de fabrikant.

Het hierboven beschreven product voldoet aan de volgende
documenten:

RED Richtlijn 2014/53/EU

RoHS-richtlijn 2011/65/EU zoals gewijzigd door Richtlijn
2015/863/EU

En voldoet aan de eisen van de normen:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018

Deze verklaring heeft uitsluitend betrekking op de machine zoals deze
werd geintroduceerd in de

markt en omvat geen onderdelen die zijn toegevoegd door de
eindgebruiker of
zijn latere activiteiten.

Naam en adres van de EU-inwoner die gemachtigd is om

het technisch dossier voorbereiden:
Ondertekend namens:
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Warschau

T e | -

WL, £ 0 4V

Pawet Kowalski
Kwaliteitsmedewerker TOPEX GROEP
Warschau, 2023-11-09

PT
MANUAL DE TRADUGAO (UTILIZADOR)
ROBOT DE CORTE 04-621
CUIDADO! ANTES DE UTILIZAR FERRAMENTAS ELECTRICAS,
LEIA ATENTAMENTE ESTE MANUAL DE INSTRUGOES E GUARDE-
O PARA CONSULTA FUTURA.

REGRAS DE SEGURANGCA PORMENORIZADAS

INSTRUGOES DE SEGURANGA PARA ROBOTS DE CORTE
Seguranca na utilizagéo pratica do robot corta-relva

RECOMENDAGOES

Ler atentamente o manual de instrugcdes. Conhega os sistemas de
controlo e o funcionamento correto do aparelho.

N&o permitir que o aparelho seja utilizado por criangas ou por pessoas
que ndo tenham lido o manual de instrugdes. A regulamentagéo nacional
pode indicar uma idade minima para o operador.

Néo utilize o robd se estiverem presentes outras pessoas, especialmente
criangas ou animais.

Lembre-se que o operador ou utilizador é responsavel por acidentes ou
perigos para outras pessoas ou para o ambiente.
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PREPARAGAO

* Antes de cortar a relva, verifique sempre se todas as pegas do robot
estdo a funcionar corretamente.

e Para obter melhores resultados, recomenda-se cortar a relva em
tempo livre de chuva. Ao cortar a chuva, a relva pode aderir ao
robot, que pode escorregar.

e NAO cortar a relva em condicdes climatéricas adversas, por
exemplo, durante chuva forte, trovoada ou queda de neve.

* Inspeccione periodicamente a area cortada e remova quaisquer
pedras, detritos, fios, 0ssos e outras obstrugdes. A garantia limitada
néo cobre danos causados por objectos deixados no relvado.

e Para evitar danos, nado cortar a relva a menos de 1 m dos
aspersores. -

ATENGAO! O robot e os aspersores NAO devem ser ligados ao mesmo

tempo.

O robot deve ser programado para funcionar a uma hora diferente da dos

aspersores.

NUNCA permita que as criangas toquem na fonte de alimentagdo, na

estagdo de carregamento, em particular nos contactos, nas laminas, no

compartimento das pilhas ou em quaisquer partes onde existam
aberturas, como as rodas.

FUNCIONAMENTO

e Cuidado com as laminas rotativas! NAO colocar as m&os ou os pés
debaixo das laminas rotativas.

e Cuidado com os objectos espalhados pelo relvado enquanto corta
a relval Quando o robd esta ligado, mantém uma distancia de
seguranga.

* Nao deixar o aparelho sem vigilancia se houver animais, criangas
ou outras pessoas nas proximidades.

e Manter uma posi¢do segura. Manter o equilibrio e uma posigéo
estavel em inclinagdes. Durante o funcionamento do robot ou dos
seus periféricos, é permitido andar, mas n&o correr.

e Por favor, leia as instrugdes sobre quando, onde e como verificar o
robd e os seus periféricos, cabos e extensdes quanto a danos ou
desgaste e reparar o robd. A auto-modificagdo e a reparagdo nao
sao permitidas, sob pena de anular a garantia.

* Nao ligar ou tocar num cabo de alimentagao danificado até que este
tenha sido desligado da fonte de alimentagdo devido ao risco de
contacto com componentes sob tensao.

e Ligue o robd e/ou o equipamento periférico apenas a circuitos de
alimentagdo protegidos por um disjuntor de corrente residual com
uma corrente de disparo nao superior a 30 mA.

e Se o robd emitir um som anormal ou se for notada uma vibragdo
anormal ou se for emitido um alarme, prima imediatamente o botdo
STOP.

e E PROIBIDO tocar nas partes méveis perigosas antes de desligar
a alimentagao do robot.

e E PROIBIDO tocar nas partes perigosas enquanto estas nao
estiverem completamente paradas.

e Para manusear o robot, usar sempre calgado resistente e calgas
compridas.

e Cortar a alimentagéo eléctrica: Antes de bloquear o robot.

« Antes de efetuar testes, limpeza ou manutengéo.

PICTOGRAMAS E AVISOS

AR
®)|®) | & ¥
O] || ]| % | exs

1. Ler o manual de instrugdes e respeitar os avisos e as condigdes de
seguranga!

2. Antes de proceder a limpeza ou manutengao, desligar a
alimentag&o eléctrica

3. Nao colocar as maos ou os pés por baixo da protegdo do
mecanismo de corte



4. Pegas rotativas - possibilidade de ferimentos

5. Manter uma distancia segura do robot de corte

6. Cuidado com a possibilidade de ferimentos provocados por
objectos fundidos

7. Proteger da chuva

8. Manter fora do alcance das criangas.

9. N&o montar no robot

10. Possivel perda de dedos, ter cuidado

11. Inclinagdo maxima do terreno 14°/25%.

12. Proteger as méos com luvas de trabalho

13. Usar vestuario de protegao

14. Usar calgado de protegao

15. Nao deitar fora juntamente com o lixo doméstico
16. Recolha selectiva de residuos

17. Grau de protegédo

CUIDADO! Este aparelho pode ser utilizado por criangas com mais
de 8 anos de idade e por p com capacidades fisicas e mentais
limitadas, bem como com conhecimentos ou experiéncia
insuficientes, desde que sejam supervisionadas ou devidamente
instruidas sobre a utilizagdo segura do aparelho, de modo a estarem
conscientes dos riscos envolvidos. Este aparelho ndao deve ser
manuseado por criangas. As criangas nao devem limpar ou efetuar
a manutencgao do aparelho sem supervisao.

DESCRIGAO DOS ELEMENTOS GRAFICOS
A numeragao seguinte refere-se aos componentes do aparelho
apresentados nas paginas graficas do presente manual.

Designagao Opis
Fig. A
1 Paragem de emergéncia
2 Regulador da altura de corte
3 Painel de controlo do cortador de relva
4 Interruptor de alimentacéo do cortador
5 Rodas motrizes
6 Laminas de corte
7 Tambor do mecanismo de corte
8 Rodas giratérias
9 Pega de transporte
10 Conectores de carregamento
11 Tampa do compartimento da bateria
Designagao Opis
Fig.B
1 Painel de controlo da estagdo de ancoragem
2 Furos para fixacdo da estacdo de ancoragem
3 Conectores de carregamento
4 Estacdo de ancoragem
5 Protecdo da estagdo de ancoragem
6 Conectores para o cabo de alimentagao eléctrica
para marcar a area de trabalho
7 Aberturas para cabos para marcagdo da area de
trabalho e alimentacéo eléctrica
8 Tomada de alimentagdo da estagdo de
ancoragem
9 Marcagdo para o correto encaminhamento dos
cabos
Designagao Opis
Fig.D
1 Luz indicadora do estado de carregamento
2 Indicador de falha de sinal
3 Indicador do cabo de retengdo
4 Horas de funcionamento / mensagem de
erro, luzes 1-4
5 Botdo de alimentacao
6 Interruptor de alimentagéo
7 Botao de ancoragem
8 "Bot&o "Confirmar
Designagao Opis
Fig. H
1 Parafusos
2 Tampa do compartimento da bateria com
pega de transporte
3 Compartimento da bateria
4 Tomada da bateria na tampa da cadmara
5 Bateria recarregavel (ndo incluida)
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Designagao Opis
Fig. |
1 Relvado
2 Parede
3 Estacdo de ancoragem
4 Distancia da estagdo a parede
5 Secgao inicial da linha que delimita a zona
de corte
6 Comprimento da sec¢éo
Designagao Opis
Fig.J
la Cabo para limitar a area de corte Inicio
1b Cabo para limitar a drea de corte Fim
2 Linha de abastecimento:
3 Estacéo de ancoragem

* Podem existir diferengas entre o gréfico e o produto real
PREPARAGAO PARA O TRABALHO

INSTALAGAO DA BATERIA

« Inverta o robd corta-relva de modo a ter acesso a parte inferior do robd.

e No lugar do interrutor Fig. A4 e da pega de transporte Fig. A9
encontra-se a tampa do compartimento das pilhas Fig. H2, fixada com
0s 4 parafusos marcados com setas Fig. H1.

* Em seguida, desapertar os parafusos marcados com setas.

* Retirar cuidadosamente a tampa do compartimento Fig. H2 para ndo
partir ou desligar os fios do interrutor Fig. A4 (esta ligado a tampa do
compartimento das pilhas).

e Em seguida, virar a tampa, na parte inferior da tampa esta fixada a
tomada da bateria Fig. H4.

e Introduzir a pilha da série ENERGY+ na tomada.

* Virar a tampa com a pilha colocada e inseri-la no compartimento Fig.
H3.

e Apertar os parafusos que fixam a tampa. Virar o robot para baixo, o
aparelho esta pronto.

AMBIENTE DE TRABALHO DO ROBO CEIFEIRO

Certifique-se de que as seguintes condi¢gdes sdo cumpridas na area onde

o robd esta a trabalhar:

e A altura da relva n&o ultrapassa os 60 mm.

e CUIDADO! Se a relva for mais comprida do que 60 mm, cortar
primeiro a relva com um cortador de relva manual.

e Nao ha pedras, pedagos de madeira, fios, cabos eléctricos ou
outros objectos estranhos.

e O local de ceifa é plano e nivelado, sem valas nem trincheiras, e o
declive é inferior a 25% (14°) Fig. C1

e S&o necessarias as seguintes ferramentas para a instalagéo:

e Martelo de borracha (para cravar os pinos no solo aquando da
colocagao do cabo de retengao)

e A chave hexagonal (para fixar a estagdo de carga) esta incluida no
kit

e Alicate (para cortar o cabo que delimita a zona de trabalho)

1.INSTALAGAO DA ESTAGAO DE BASE

Escolher um local adequado

A estagdo de carregamento deve ser colocada no seguinte local Fig. C3:

e Uma parte relativamente plana e nivelada do relvado.

Perto do limite do relvado.

Perto de uma tomada de parede.

Coloque o cabo de extenséo de 10 m e a fonte de alimentagdo num

local a sombra, fresco e seco.

Nao deve haver obstaculos a menos de 2 m da estagdo de

carregamento.

Recomenda-se que a estagdo de carregamento seja colocada num

local seco e abrigado.

A fonte de alimentagao deve estar 30 cm acima do nivel do solo.

2. FIXAGAO DA ESTAGAO DE CARREGAMENTO

Fixe a estagdo de carga ao solo com 6 parafusos de fixagdo (G1)
(utilizando uma chave hexagonal G6).

CUIDADO! NAO se coloque em cima ou caminhe sobre a placa da
estagdo de carregamento.

CUIDADO! NAO faga novos orificios na placa da estagéo de
carregamento. A estagdo deve ser aparafusada ao chédo utilizando os
orificios existentes.

3. COLOCAGAO DO CABO DE RETENGAO
O cabo de retengao ¢é utilizado para delimitar a area de trabalho e guiar o
robot de volta a estagdo de carregamento.



CUIDADO! Se o seu vizinho também estiver a utilizar um cortador de
relva robético, mantenha uma distancia minima de 1 m entre os cabos de
retengdo de ambos os robds.

PLANEAMENTO DA POSIGAO DO CABO DE RETENGAO

Antes de colocar o cabo de retengdo, caminhe ao longo do limite
designado e remova quaisquer objectos desnecessarios, tais como
pedras.

CUIDADO! O comprimento do cabo de retengdo ndo deve ultrapassar os
200 metros.

ATENGAO! O robot ndo deve passar por cima de gravilha ou de materiais
semelhantes que possam danificar as laminas.

COLOCAGAO DO CABO DE RETENGAO FIG. C

Siga as instruges abaixo para colocar o cabo de retengéo a volta da area

de trabalho e dos obstaculos. Utilize o medidor incluido no kit para colocar

corretamente o cabo de retengéo.

CUIDADO! O cabo de retengdo é alimentado com uma tensdo muito

baixa e é seguro para pessoas e animais de estimag&o.

CUIDADO! Comece pelo conetor "-" na parte de tras da estagéo de carga

Fig. B6 puxe-o para baixo da estagao (e deixe uma reserva de 10 cm)

e coloque o cabo a volta do relvado no sentido contrario ao dos ponteiros

do relégio, terminando no conetor "+" na parte de trés da estagdo de carga

(deixe uma reserva de 10 cm). Certifique-se de que o cabo entra em

contacto com o metal nos conectores "+" e "-" Fig. B6 Lembre-se de cortar

0 excesso de cabo de retengéo.

« Deixar pelo menos 2 m vazios entre o cabo de retengéo e a estagédo
de carga. O cabo desta secgéo é utilizado para levar o robd até a
estagdo de acoplamento.

e Manter uma distancia de 30 cm entre o cabo de retengdo e a borda
do relvado Fig. C2; Fig. C3.

e Fixar o cabo de retengédo ao solo com as cavilhas fornecidas Fig.
G5. O cabo de retencgao deve ser reto e ligeiramente apertado. As
cavilhas devem ser espagadas de 1 em 1 m (isto pode ser
modificado em fungéo da forma do relvado) Fig. C4. Ndo enterrar o
cabo a uma profundidade superior a 2 cm para néo enfraquecer o
sinal.

e O cabo deve ser disposto de modo a que os angulos sejam
superiores a 90° Fig. C5. Nestas zonas, o cabo de retencéo deve
ser colocado em curvas suaves, o que facilitara muito a deslocagao
do robot na zona a cortar.

* Se existirem canteiros de flores, lagos ou arvores no relvado, rodea-
los com lagos de cabo de retengéo Fig. C4.

e Manter uma distancia min. 30 cm de distancia entre o cabo de
retengdo e as arestas dos obstaculos.

CUIDADO! No trajeto de entrada e saida do lago, os cabos de retengéo

n&o devem cruzar-se Fig. C4.

« Deixar um espaco estreito na area de trabalho do cortador de relva.
Assegurar-se de que a distancia entre os cabos de retencédo
paralelos é superiora 1 m.

CUIDADO! Certifique-se de que a estagdo de acoplamento se encontra
dentro do lago que marca a area de corte. (exterior / interior) Fig.B2

4. INSTALAGAO DA ESTAGAO DE CARREGAMENTO

Ligar a fonte de alimentagao

. Insira a ficha de alimentagdo numa tomada de parede de 110-240V.
2. Verificar o estado das luzes LED da estagéo de carga Fig. B1:

e Luz verde fixa: ligagdo estabelecida (robé nZo carregado ou
totalmente carregado)

Luz verde intermitente: o robd esta a carregar.

Luz vermelha intermitente: o erro mais comum é a "desconexdo do
cabo de retengéo".

Luz apagada: a falha mais comum ¢ "Sem fonte de alimentagédo
100-240 V" ou "Sem ligagéo a fonte de alimentacéo".

FUNCIONAMENTO / DEFINIGOES

Primeira colocagao em funcionamento do robé de corte

Ao ligar o robd pela primeira vez, coloque o aparelho na estagéo de

acoplamento de modo a que os conectores de carregamento da

estacao fig. B3 ndo entrem em contacto com os conectores de carga

do rob6 corta-relva fig. A10.

Quando o robd corta-relva é iniciado pela primeira vez a partir da

aplicagdo do telefone, deve ser efectuada uma atualizagdo do

firmware. O método de implementagdo é descrito abaixo em

atualizagao de software.

e CUIDADO! Durante a primeira ligagao, o telemével e o robd devem
estar ao alcance da rede Wi-fi.

ACTUALIZAGAO DO FIRMWARE ANTES DE UTILIZAR O ROBO.
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A atualizacado deve ser efectuada da seguinte forma.

1. Coloca o robd dentro do lago mas fora da estagdo de carregamento.
2. Colocar o interrutor Fig. A4 na posigéo 1.

3. Premir e manter premido o interrutor Fig. D5

4. Iniciar a aplicagéo, ler o cédigo QR

5. Ligar a aplicagéo ao robd

6. Expandir as definigdes do software premindo o icone no canto superior
direito do ecra.

7. Seleccione uma opgédo: Atualizagdo do firmware.

8. Em seguida, siga as instrugdes apresentadas no ecra.

Ap6s a instalagao do software, o aparelho esta pronto a funcionar

CUIDADO!

* O ecrad mostra se o robd esta ao alcance de Wi-fi ou Bluetooth

e A ligagdo a uma rede é indicada por um icone intermitente
correspondente ao tipo de ligagdo. Uma vez ligado, o icone deixa de
piscar.

e O robd s6 pode ser emparelhado com um telemével.

* Se for necessario ligar outro (0 mesmo robé de corte), o primeiro deve
ser removido da aplicagdo. Na aplicagéo iOS, também a partir das
definigdes Bluetooth.

REGULAGAO DA ALTURA DE CORTE:

Antes do primeiro corte, definir a altura de corte para 60 mm e depois

mudar para a altura desejada quando todo o relvado estiver relativamente

plano.

e Rodar o botdo Fig. A2 no sentido dos ponteiros do relégio para
aumentar a altura de corte.

e Rodar o botédo Fig. A2 para a esquerda para reduzir a altura de
corte.

* Aaltura de corte pode ser ajustada de 20 mm (MIN) a 60 mm (MAX).

CUIDADO! O motor de acionamento do tambor do mecanismo de corte

Fig. A7 liga-se cerca de 10 segundos depois de sair da base, iniciando o

funcionamento.

LIGAR/DESLIGAR

1. Colocar o interrutor Fig. A4 na posicéo "O" para desligar a alimentagéo
eléctrica.

2. Colocar o interrutor Fig. A4 na posicdo "I" para ligar a alimentagédo
eléctrica.

ACTIVAGAO DO ROBOT E PROGRAMAGAO DO TEMPO DE

TRABALHO EM MODO MANUAL

1. Prima e mantenha premido o botdo de alimentagéo Fig. D5 para ligar

o robd. Nota: ndo agite o robd durante o arranque para evitar um erro de

arranque. Se o robd ndo arrancar corretamente (todas as luzes acesas

de forma continua), reinicie-o.

2. Introduzir a palavra-passe premindo duas vezes o botdo Fig. D6,

depois duas vezes o botao Fig. D7 e uma vez o botéo Fig. D8 (palavra-

passe programada na fabrica).

3. Programar o tempo de funcionamento (incluindo o tempo de corte e o

tempo de carregamento):

- Prima a Fig. D6 para definir o tempo de funcionamento. Uma luz acesa

significa 2 horas, o tempo maximo de funcionamento é de 8 horas e 4

luzes na Fig. D4. Prima o botéo Fig. D8 para confirmar e ligar o robd.

CUIDADO! Uma vez definido o tempo de funcionamento, o robd

memoriza as definicdes e comega a cortar a relva todos os dias a hora

programada. O tempo de corte serd efectuado de acordo com as
defini¢des introduzidas.

* O tempo de funcionamento programado do robd de 2 horas a 8 horas
é o tempo de corte incluindo o tempo de carregamento.

* Os tempos de funcionamento e de carregamento variam consoante a
bateria utilizada.

Se pretender alterar o tempo de funcionamento, siga novamente os

passos 2-3.

A PROGRAMAGAO HORARIA EM MODO AUTOMATICO, HORARIO

DE 7 DIAS, ESTA DISPONIVEL ATRAVES DAS DEFINIGOES NA

APLICAGAO

e Apds uma paragem de emergéncia, o robd deve primeiro ser
desbloqueado, seguindo o passo 2 acima. Quando o robd estiver
desbloqueado, podemos envia-lo de volta para a estagéo premindo os
botdes: Fig. D7 e, em seguida, confirmar com o botdo Fig. D8 para
devolver o cortador a estagéo de carga.

e Premir o botdo de paragem de emergéncia STOP elimina o ciclo do
modo manual e automatico da aplicagdo, se esta tiver sido activada
desta forma. Para que o robb volte a trabalhar depois de uma paragem
de emergéncia, é necessario voltar a colocar o robd na estagado de
carga e definir novamente o programa de trabalho manual. No caso de



um horario automatico, efetuar a mesma agao no horario da aplicagado
e confirmar as suas definigdes.

ATENGAO! A hora de arranque programada no horario automatico
ndo deve ser considerada como muito exacta. O aparelho pode
arrancar varios minutos apos a hora programada.

« Aativagdo do modo manual elimina o horario programado na aplicagédo
e vice-versa.

e O corte das bordas em modo manual é efectuado automaticamente a
cada poucos ciclos de corte. Trata-se de cortar a relva junto ao cabo
que define a zona de trabalho. CUIDADO! E necessario ter o cuidado
de fixar corretamente o cabo para nédo o expor a um corte acidental.

e O robd corta-relva regressa a estagdo de acoplamento assim que o
dispositivo detetar o inicio da precipitagéo.

* Se o robd encontrar um obstaculo durante o trabalho, saltara sobre ele
e continuara a trabalhar.

LUZ DE ESTADO DO CARREGAMENTO NA ESTAGAO DE
CARREGAMENTO:

Luz verde continua - bateria totalmente carregada.

Luz verde intermitente - a carregar.

FORA DA ESTAGAO DE CARREGAMENTO:

Luz verde continua - bateria >=20%

Luz verde intermitente - bateria <20%

CUIDADO! O rob6 para automaticamente o trabalho e regressa a
estagdo de carregamento se o nivel da bateria descer abaixo dos 20%

LUZ DE ERRO:

Luz verde continua - atualizar o sistema. Ligue-se a aplicagéo para efetuar
a atualizagdo.

Luz verde intermitente - atualizagdo do sistema em curso.

Luz vermelha intermitente - mensagem de erro 1 a 5, reiniciar o robot.
Luz vermelha continua - mensagem de erro 6 a 12, premir "STOP" ou
"OK" para apagar.

INDICADOR DO CABO DE RETENGAO:

Luz verde continua - sinal correto

Luz vermelha continua - sem sinal

Controlos Fig. D4:

Luz intermitente - robd bloqueado.

Luz continua - robd desbloqueado.

Aluz 1 acende-se a verde: 2 horas de funcionamento.

As luzes 1 e 2 acendem-se a verde: 4 horas de funcionamento.

As luzes 1, 2 e 3 acendem-se a verde: 6 horas de funcionamento.
As luzes 1, 2, 3 e 4 acendem-se a verde: 8 horas de funcionamento.

SOFTWARE DE CONTROLO DO ROBO CORTA-RELVA
Transferéncia |OS:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
Descarregamento para Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
As instrugdes do programa podem ser descarregadas em:
https://bit.ly/3QBB6Gm

PARAGEM DE EMERGENCIA DO ROBO
Premir o botdo "STOP" Fig. Al para parar o robd, premir e manter
premido o botdo de alimentagdo para desligar o robd.

DESLOCAGAO DO ROBO
Por baixo do robot, encontra-se uma pega de elevagéo Fig. A10 para uma
operagao facil com uma s6 mao.

MANUTENGAO E ARMAZENAMENTO

* Desligar sempre o robot antes da limpeza e manutengéo.

e Desligue a fonte de alimentagcdo antes de limpar e efetuar a
manutengéo da estacédo de carregamento.

o Utilize sempre luvas de protecéo grossas quando mudar as laminas
e limpar a parte de baixo do rob6.

« Verificar regularmente o aperto dos parafusos e das porcas. As
pegcas danificadas devem ser reparadas ou substituidas por razdes
de seguranca.

« Verificar regularmente se as laminas podem rodar liviemente.

CUIDADO! Quando virares o rob6 ao contrario, coloca-o sobre a relva ou

sobre uma superficie macia, para ndo danificares ou riscares a cobertura.

LIMPEZA

ATENGAO! Antes de iniciar a limpeza, desligar a corrente eléctrica com

o interrutor Fig. A4.

* Lave a parte da frente do robot com um produto de limpeza a baixa
pressao e uma escova ou pano macio.
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e Utilize uma escova dura para remover aparas de relva e detritos das
laminas, rodas e outras pegas na parte inferior do robd.

« Verifique regularmente se as rodas tém lama ou aparas de relva e
limpe-as com uma escova.

CUIDADO! Remover regularmente os detritos vegetais da parte
inferior do robot para evitar uma reducgéo da produtividade.

SUBSTITUIGAO DA LAMINA

ATENGAO! Desligue primeiro o interrutor principal e calce as luvas de

protegao.

ATENGAO! Utilizar apenas as laminas originais indicadas e aprovadas

pelo fabricante.

e As trés laminas e os respectivos parafusos devem ser substituidos
numa unica operagéo de substituicdo Fig. A6.

e Os parafusos devem ser desaparafusados e apertados com uma
chave de fendas.

« Verificar se as novas laminas podem rodar livremente.

RESOLUGAO DE PROBLEMAS

O quadro seguinte fornece orientagcdes para ajudar a diagnosticar
problemas.

Se possivel, repare vocé mesmo o aparelho. Se o problema n&do puder
ser resolvido, contacte um revendedor autorizado ou um centro de
assisténcia técnica.

ATENGAO! Devem ser tomadas medidas de protegao.

Problema Causas possiveis Solugdes

Aluz vermelha

pisca na estacio Encontrar a secgdo

Interrupgéo do cabo defeituosa do cabo

N&o ha sinal do

de de retengéo L
e corrigi-lo
carregamento
A estagdo de
A carregamento n&o
O robd tem eg
L esta corretamente ~
dificuldade em N Ver secgao
3 N instalada " ~
ligar-se a Preparagao para o
estagdo de O cabo de retengdo trabalho".
carregamento n3o esta
corretamente
posicionado
Sem alimentagao Verificar a fonte de
eléctrica alimentacao
O cabo de retengéo Trocar os conectores
foi ligado ao "+e
contrario

O cabo de retenga
nao esta ligado a

Verificar se o cabo de
retencdo esta
corretamente

[¢]

cabo de estagdo de - =
~ ligado a uma estagéo
retengédo carregamento
de carregamento
Interrupgéo do cabo Verificar até ao fim,
de retencéo que o cabo nao foi
interrompido
Travessias de Verificar se o cabo de
cabos de retengdo retencdo esta
na entrada e na corretamente
saida do circuito instalado
O robd O cabo de retengao Trocar os conectores
ultrapassa a foi ligado ao "+e "
fronteira contrario

O robb vibra ou

Lamina danificada

faz ruidos ou em falta Verificar e reparar os
invulgares O disco da lamina parafusos de fixagao
esta solto da lamina
Substituir a lamina
Codigo de Opis Solugao
erro
Erro de Colo??r'o rcl)bf) numa
FASRTTSNNS, superficie plana e reiniciar.
EO1 Fig. F1 inicializagao
sensor
giroscépio
Ajustar a barra de colisdo e
Falha do sensor | aroda de torcéo na frente
E02 Fig. F2 de elevagao ou do cortador, verificar se ndo
9 do sensor de estao bloqueadas; colocar o
coliséo robot numa superficie plana
e reiniciar.



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

Erro de Colo?rlo rcl)bf) numa
- S superficie plana e reiniciar.
EO3 Fig. F3 inicializagéo do Se o problema persist,
motor de corte contacte o servico de apoio
] Erro na ligagao ao cliente.
EO04 Fig. F4 da fonte de
alimentacdo
. Velocidade
EO5 Fig. F5 incorrecta do
motor de corte
Aviso d Coloc;far_o r?bot ngma
: viso de superficie plana. Prima
EQ6 Fig. F& inclinagéo STOP ou OK para cancelar
0 alarme.
Aviso d CoIo(r:‘?rlo rc|>bot ngma
: viso de superficie plana. Prima
EO7 Fig. F7 elevagéo STOP ou OK para cancelar
o alarme.
CoIo(r:‘?rlo r?bé numa
superficie plana e reiniciar.
EO8 Fig. F8 Errop(\tlgé:anal Se o problema persistir,
contacte o servigo de apoio
ao cliente.
Ver acima na tabela:
problema - auséncia de
sinal do cabo de retengéo.
Verificar todos os pontos
uT) aum, depoisr?olocar o
. A robot numa superficie
EO09 Fig. F9 Sinal incorreto plana. Prima STOP ou OK
ara anular o alarme.
einiciar o robot. Se o
problema persistir, contacte
0 servigo de apoio ao
cliente.
Colocar o robot numa
gu Oelr:‘fl'cie I}gna. Prima |
i ou para cancelar
E%O Fig. Rob6 encravado | o alarme. Reinicie o rob6.
Se o problema persistir,
contacte o servigo de apoio
ao cliente.
] Velocidade
EO011 Fig. incorrecta do
F11 motor de passo Reiniciar o robd. Se o
esquerdo problema persistir, contactar
Velocidade 0 servigo de apoio ao
E012 Fig. incorrecta cliente.
F12 do direito
motor de passo
O KIT CONTEM:
* Robb cortador de relva 1 unidade.
« Estagdo de ancoragem e carregamento 1 unidade.
« Fonte de alimentagéo e cabo de extensédo 1 unidade.
e Cabo para delimitagdo da zona de trabalho 100m
e Cavilhas de fixagéo de cabos 100 unidades.
e Cavilhas de fixagdo da estagdo de ancoragem  6pc.
e Laminas de corte 3 unidades.
« Conectores de cabos 2pc.
e Chave hexagonal 1 unidade.
ESPECIFICAGOES
Rob6 de corte de relva 04-621
Parametro Valor
Tenséo de alimentacéo: 18V DC
Poténcia nominal maxima do motor 50 W
de corte:
Poténcia maxima do motor de 20W
propulsdo:
Grau de protegéo IP para a estagédo IPX4
de carregamento
Grau de protegéo IP do robd IPX5
Grau de protegao IP para o IP 65
adaptador de carregamento
Classe de protegdo do robd 1l
Classe de protegao da estagdo de 1l
carregamento
Largura de corte: 180 mm

Regulagéo da altura de corte na

20 mm - 60 mm

gama
Velocidade de rotagdo 3100 rpm
Peso 10,2 kg
Ano de producgédo 2024

DADOS SOBRE RUIDO E VIBRAGOES

Nivel de pressdo sonora

Loa = 560B (A) K=
3dB(A)

Nivel de poténcia sonora medido

Lwa = 67dB (A) K=
3dB(A)
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Informagdes sobre ruido e vibragées

O nivel do ruido emitido pelo dispositivo é descrito por: o nivel da
pressao sonora emitida Lpa e o nivel de poténcia sonora Lwa , em que
K designa a incerteza de medigdo. A vibragdo emitida pelo dispositivo
é descrita pela aceleragéo da vibragdo a , em que K designa a incerteza
de medigdo. n

Os valores medidos neste manual de instrugdes, ou seja, o nivel da
pressdo sonora emitida Lpa , 0 nivel de poténcia sonora Lwa , € a
aceleragéo da vibragao an , foram medidos de acordo com a norma EN
62841-1:2015+A11. O nivel de vibragao indicado an pode ser utilizado
para comparar dispositivos e para a avaliagéo preliminar da exposi¢ao
a vibragoes.

O nivel de vibragdo indicado é representativo apenas para as
aplicagdes basicas do aparelho. Se o aparelho for utilizado para outras
aplicagdes ou com outras ferramentas de trabalho, o nivel de vibragdo
pode ser diferente. Uma manutengéo inadequada ou rara do dispositivo
provoca niveis de vibragdo mais elevados. As causas acima
mencionadas podem aumentar a exposi¢do a vibragéo durante toda a
vida util.

Para determinar com exatiddo a exposigdo as vibragoes, é
necessario ter em conta os periodos em que o aparelho esta
"ligado" e "desligado”, excluindo os periodos em que é utilizado
para funcionamento. A exposigdo total as vibragdes pode ser
muito inferior quando todos os factores sao estimados com
preciséo.

Para proteger o operador contra vibragdes, utilizar medidas de
seguranga adicionais, por exemplo, manutengao regular do dispositivo
e das ferramentas de trabalho, condigdes de temperatura adequadas

para as maos e organizagao adequada do trabalho.
DADOS SOBRE RUIDO E VIBRAGOES
PROTECGAO DO AMBIENTE
lautoridades locais. Os residuos de equipamentos eléctricos e
lelectronicos (REEE) contém substancias que ndo séo neutras para of
lambiente natural. Os REEE n&o reciclados constituem um perigo|
todos os direitos de autor sobre o contetido deste manual de instrugdes (doravante:
"Manual"), incluindo, mas ndo se limitando ao seu texto, fotografias publicadas,
diagramas, desenhos, bem como a sua composigdo, pertencem exclusivamente ao
comerciais de todo o Manual, bem como de elementos individuais do mesmo, sem o
consentimento escrito do Grupo Topex, € estritamente proibida e pode resultar em
responsabilidade civil e criminal.

«— |O equipamento elétrico ndo deve ser eliminado juntamente com o lixo|
[doméstico. Elimine-o em instalagdes adequadas. As informagGes sobre|
la eliminagdo podem ser obtidas junto do vendedor do produto ou das|
lpotencial para o0 ambiente e para a saiide humana.

"Grupa Topex Spodtka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa com
sede social em Varsoévia, ul. Pograniczna 2/4 (doravante: "Grupo Topex") informa que
Grupo Topex e estao sujeitos a protegao legal de acordo com a Lei de 4 de fevereiro de
1994, sobre Direitos de Autor e Direitos Conexos (ou seja, Jornal de Leis U. 2006 No. 90
Item 631 conforme alterado). A cépia, processamento, publicagéo, modificagao para fins

Declaragdo CE de Conformidade

Fabricante: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsévia

Produto: Robd cortador de relva E+

Modelo: 04-621

Nome comercial: NEO TOOLS

Numero de série: 00001 + 99999

Esta declaragao de conformidade é emitida sob a exclusiva
responsabilidade do fabricante.

O produto descrito acima estd em conformidade com os seguintes
documentos:

Diretiva Maquinas 2006/42/CE

Diretiva RED 2014/53/UE

Diretiva RoHS 2011/65/UE, com a redagdo que lhe foi dada pela
Diretiva 2015/863/UE

E cumpre os requisitos das normas:

EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
62233:2008
EN |EC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-

2:2019/A1:2021;
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Esta declaragdo refere-se apenas a maquina tal como colocada no
mercado e ndo inclui os componentes
adicionados pelo utilizador final
posteriormente.

Nome e enderego da pessoa residente na UE autorizada a preparar o
dossier técnico:

Assinado em nome de:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1

ou acgdes por ele realizadas



02-285 Varsévia
T - -

Pawet Kowalski
Responsavel pela qualidade do GRUPO TOPEX
Varsovia, 2023-09-11

Declaragédo de Conformidade UE

Fabricante: Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsévia

Produto: Estagdo de carregamento

Modelo: K145455

Nome comercial: NEO TOOLS

Numero de série: 00001 + 99999

Esta declaragao de conformidade é emitida sob a exclusiva
responsabilidade do fabricante.

O produto descrito acima estd em conformidade com os seguintes
documentos:

Diretiva RED 2014/53/UE

Diretiva RoHS 2011/65/UE, com a redagao que Ihe foi dada pela
Diretiva 2015/863/UE

E cumpre os requisitos das normas:

EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 vV2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

A presente declaragéo refere-se exclusivamente a maquina tal como foi
introduzida na

mercado e ndo inclui componentes adicionados pelo utilizador final ou
as suas actividades posteriores.

Nome e endereco do residente da UE autorizado a

preparar o dossier técnico:

Assinado em nome de:

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 Varsovia

A L A

Pawet Kowalski
Responsavel pela qualidade do GRUPO TOPEX
Varsovia, 2023-11-09
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MANUEL DE TRADUCTION (UTILISATEUR)
ROBOT DE TONTE 04-621
ATTENTION ! AVANT D'UTILISER DES OUTILS ELECTRIQUES,
LISEZ ATTENTIVEMENT CE MANUEL D'INSTRUCTIONS ET
CONSERVEZ-LE POUR TOUTE REFERENCE ULTERIEURE.

REGLES DE SECURITE DETAILLEES

INSTRUCTIONS DE SECURITE POUR LES ROBOTS DE TONTE
Sécurité dans |'utilisation pratique du robot de tonte

RECOMMANDATIONS

Lisez attentivement le manuel d'instructions. Apprenez a connaitre les
systémes de controdle et le fonctionnement correct de I'appareil.

Ne laissez pas |'appareil étre utilisé par des enfants ou des personnes qui
n'ont pas lu le manuel d'instructions. Les réglementations nationales
peuvent indiquer un &ge minimum pour l'opérateur.

N'utilisez pas le robot si d'autres personnes, en particulier des enfants ou
des animaux, se trouvent a proximité.

N'oubliez pas que l'opérateur ou I'utilisateur est responsable des accidents
ou des risques encourus par d'autres personnes ou par I'environnement.

PREPARATION

e Avant de tondre, vérifiez a chaque fois que toutes les pieces du
robot fonctionnent correctement.

e Pour de meilleurs résultats, il est recommandé de tondre par temps
sans pluie. Lorsqu'on tond sous la pluie, I'herbe peut coller au robot,
qui risque alors de glisser.

* NE PAS tondre par mauvais temps, par exemple en cas de fortes
pluies, d'orages ou de chutes de neige.
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* Inspectez régulierement la zone tondue et retirez les pierres, débris,
fils, os et autres obstructions. La garantie limitée ne couvre pas les
dommages causés par des objets laissés sur la pelouse.

e Pour éviter tout dommage, ne pas tondre a moins de 1 m des tétes
d'arrosage.

ATTENTION ! Le robot et les arroseurs ne doivent PAS étre mis en

marche en méme temps.

Le robot doit étre programmé pour fonctionner a une heure différente de

celle des arroseurs.

Ne laissez JAMAIS les enfants toucher le bloc d'alimentation, la station

de charge, en particulier les contacts, les lames, le compartiment a piles

ou toutes les parties présentant des interstices, telles que les roues.

FONCTIONNEMENT

e Attention aux lames en rotation ! Ne pas mettre les mains ou les
pieds sous les lames en rotation.

* Attention aux objets éparpillés sur la pelouse pendant la tonte !
Lorsque le robot est en marche, gardez une distance de sécurité.

« Ne laissez pas I'appareil sans surveillance si vous savez que des
animaux, des enfants ou des personnes se trouvent a proximité.

e Maintenir une position slre. Maintenir I'équilibre et une position
stable sur les pentes. Lors de ['utilisation du robot ou de ses
périphériques, il est permis de marcher, mais pas de courir.

« Veuillez lire les instructions indiquant quand, ot et comment vérifier
que le robot et ses périphériques, cables et rallonges ne sont pas
endommagés ou usés et réparer le robot. L'auto-modification et la
réparation ne sont pas autorisées, au risque d'annuler la garantie.

e Ne pas brancher ou toucher un cable d'alimentation endommagé
avant de I'avoir débranché de I'alimentation électrique en raison du
risque de contact avec des composants sous tension.

« Ne branchez le robot et/ou les équipements périphériques que sur
des circuits d'alimentation protégés par un disjoncteur différentiel
dont le courant de déclenchement n'est pas supérieur a 30 mA.

e Sile robot émet un son anormal ou une vibration anormale ou s'il
signale une alarme, appuyez immédiatement sur le bouton STOP.

e |l est INTERDIT de toucher les piéces mobiles dangereuses avant
de mettre le robot hors tension.

e Il est INTERDIT de toucher les pieces dangereuses tant qu'elles ne
sont pas complétement arrétées.

e Portez toujours des chaussures solides et des pantalons longs
lorsque vous manipulez le robot.

e Couper l'alimentation électrique : Avant de verrouiller le robot.

* Avant de procéder a des essais, au nettoyage ou a l'entretien.

PICTOGRAMMES ET AVERTISSEMENTS
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1. Lisez le manuel d'instructions et respectez les avertissements et les
conditions de sécurité !

2. Avant de procéder au nettoyage ou a I'entretien, débranchez
I'appareil de I'alimentation électrique.

3. Ne pas mettre les mains ou les pieds sous la protection du
mécanisme de coupe.

4. Pieces rotatives - risque de blessure

5. Gardez une distance de sécurité par rapport au robot de tonte
6. Attention a la possibilité de se blesser avec des objets moulés
7. Protéger de la pluie

8. Tenir hors de portée des enfants.

9. Ne pas monter sur le robot

10. Risque de perte de doigts, attention

11. Pente maximale du sol 14°/25%.

12. Protéger les mains avec des gants de travail

13. Porter des vétements de protection

14. Porter des chaussures de protection

15. Ne pas jeter avec les ordures ménageres



16. Collecte sélective des déchets
17. Degré de protection

ATTENTION ! Cet appareil peut étre utilisé par des enfants de plus
de 8 ans et des personnes ayant des capacités physiques et
mentales limitées, ainsi que des connaissances ou une expérience
insuffisantes, a condition qu'ils soient surveillés ou qu'ils aient regu
des instructions adéquates concernant I'utilisation sare de I'appareil
et qu'ils soient conscients des risques encourus. Les enfants ne
doivent pas jouer avec cet appareil. Les enfants ne doivent pas
nettoyer ou effectuer I'entretien de I'appareil sans surveillance.

DESCRIPTION DES ELEMENTS GRAPHIQUES
La numérotation suivante se référe aux composants de I'appareil
illustrées sur les pages graphiques de ce manuel.

Désignation Opis
Fig. A
1 Arrét d'urgence
2 Réglage de la hauteur de coupe
3 Panneau de commande de la tondeuse
4 Interrupteur d'alimentation de la tondeuse
5 Roues motrices
6 Lames de coupe
7 Tambour du mécanisme de coupe
8 Roues pivotantes
9 Poignée de transport
10 Connecteurs de charge
11 Couvercle du compartiment a piles
Désignation Opis
Fig.B
1 Panneau de commande de la station d'accueil
2 Trous de fixation de la station d'accueil
3 Connecteurs de charge
4 Station d'accueil
5 Protection de la station d'accueil
6 Connecteurs pour le cable d'alimentation pour
délimiter la zone de travail
7 Ouvertures de cables pour le marquage de la zone
de travail et de I'alimentation électrique
8 Prise d'alimentation de la station d'accueil
9 Marquage pour l'acheminement correct des
cables
Désignation Opis
Fig. D
1 Témoin de I'état de charge
2 Indicateur de défaut de signal
3 Indicateur de cable de retenue
4 Heures de fonctionnement / message
d'erreur, voyants 1-4
5 Bouton d'alimentation
6 Interrupteur d'alimentation
7 Bouton d'ancrage
8 "Bouton "Confirmer
Désignation Opis
Fig. H
1 Vis
2 Couvercle du compartiment a piles avec
poignée de transport
3 Compartiment a piles
4 Prise pour la batterie sur le couvercle de la
chambre
5 Batterie rechargeable (non incluse)
Désignation Opis
Fig. |
1 Pelouse
2 Mur
3 Station d'accueil
4 Distance de la station par rapport au mur
5 Section initiale de la ligne délimitant la zone
de fauche
6 Longueur de la section
Désignation Opis
Fig.J
la Cable pour limiter la surface a faucher Début
1b Cable pour limiter la surface a faucher Fin
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[ 2 [ Ligne d'approvisionnement : |
[ 3 | Station d'accueil |

* Il peut y avoir des différences entre le graphique et le produit réel.
LA PREPARATION AU TRAVAIL

INSTALLATION DE LA BATTERIE

* Renversez le robot de tonte de maniére a pouvoir accéder au dessous
du robot.

o Alaplace de l'interrupteur Fig. A4 et de la poignée de transport Fig. A9
se trouve le couvercle du compartiment a piles Fig. H2 fixé par les 4 vis
marquées de fléches Fig. H1.

» Dévissez ensuite les vis marquées d'une fleche.

« Retirez avec précaution le couvercle du compartiment Fig. H2 afin de
ne pas casser ou déconnecter les fils de l'interrupteur Fig. A4 (il est fixé
au couvercle du compartiment a piles).

* Retournez ensuite le couvercle, sur la face inférieure du couvercle est
fixée la prise de la batterie Fig. H4.

* Insérez la batterie de la série ENERGY+ dans la prise.

* Retourner le couvercle avec la batterie attachée et linsérer dans le
compartiment de la Fig. H3.

* Serrez les vis de fixation du couvercle. Tournez le robot vers le bas,
l'appareil est prét.

ENVIRONNEMENT DE TRAVAIL DU ROBOT DE TONTE

Assurez-vous que les conditions suivantes sont réunies dans la zone ou

le robot travaille :

e La hauteur de I'herbe ne dépasse pas 60 mm.

e ATTENTION! Sil'herbe est plus longue que 60 mm, coupez d'abord
la pelouse avec une tondeuse manuelle.

e lIn'y a pas de pierres, de morceaux de bois, de fils, de cables sous
tension ou d'autres objets étrangers.

e Le site de fauche est plat, sans fossés ni tranchées, et la pente est
inférieure a 25 % (14°) Fig. C1

* Les outils suivants sont nécessaires pour l'installation :

e Marteau en caoutchouc (pour enfoncer les chevilles dans le sol lors
de la pose du cable de retenue)

e Laclé hexagonale (pour fixer la station de charge) est incluse dans
le kit.

e Pince (pour couper le cable délimitant la zone de travail)

1.INSTALLATION DE LA STATION DE BASE

Choisir un lieu approprié

La station de recharge doit étre placée a I'endroit suivant Fig. C3:

Partie relativement plate et horizontale de la pelouse.

Prés du bord de la pelouse.

Prés d'une prise de courant.

Placez le cable d'extension de 10 m et le bloc d'alimentation dans
un endroit ombragé, frais et sec.

Aucun obstacle ne doit se trouver @ moins de 2 m de la station de
recharge.

Il est recommandé de placer la station de recharge dans un endroit
sec et abrité.

L'alimentation électrique doit étre située a 30 cm au-dessus du sol.

2. FIXATION DE LA STATION DE CHARGE

Fixez la station de recharge au sol a 'aide de 6 vis de fixation (G1) (a 'aide
d'une clé hexagonale G6).

ATTENTION ! NE PAS se tenir debout ou marcher sur la plaque de la
station de charge.

ATTENTION ! NE PAS percer de nouveaux trous dans la plaque de la
station de charge. La station doit étre boulonnée au sol en utilisant les
trous existants.

3. POSE DU CABLE DE RETENUE

Le cable de retenue sert a délimiter la zone de travail et a guider le robot
jusqu'a la station de charge.

ATTENTION ! Si votre voisin utilise également un robot de tonte,
maintenez une distance d'au moins 1 m entre les cables de retenue des
deux robots.

PLANIFICATION DE LA POSITION DU CABLE DE RETENUE

Avant de poser le cable de retenue, marchez le long de la limite désignée
et enlevez tout objet inutile, tel que des pierres.

ATTENTION ! La longueur du cable de retenue ne doit pas dépasser 200
métres.

ATTENTION ! Le robot ne doit pas rouler sur du gravier ou des matériaux
similaires qui pourraient endommager les lames.

POSE DU CABLE DE RETENUE FIG. C



Suivez les instructions ci-dessous pour poser le cable de retenue autour
de la zone de travail et des obstacles. Utilisez le métre inclus dans le kit
pour poser correctement le cable de retenue.

ATTENTION ! Le cable de retenue est alimenté a trés basse tension et

ne présente aucun danger pour les personnes et les animaux

domestiques.

ATTENTION ! Commencez par le connecteur "-" a l'arriére de la station

de charge Fig. B6, tirez-le sous la station (et laissez une réserve de 10

cm) et posez le cable autour de la pelouse dans le sens inverse des

aiguilles d'une montre, en terminant par le connecteur "+" a l'arriére de la
station de charge (laissez une réserve de 10 cm). Veillez a ce que le cable
entre en contact avec le métal au niveau des connecteurs "+" et "-" Fig.

B6 n'oubliez pas de couper I'excédent de cable de retenue.

e Laissez un espace d'au moins 2 m entre le cable de retenue et la
station de charge. Le cable de cette section est utilisé pour amener
le robot a la station d'accueil.

* Maintenir un espace de 30 cm entre le cable de retenue et le bord
de la pelouse Fig. C2 ; Fig. C3.

« Fixer le cable de retenue au sol a I'aide des chevilles fournies Fig.
G5. Le cable de retenue doit étre droit et Iégérement tendu. Les
chevilles doivent étre espacées tous les 1 m (ceci peut étre modifié
en fonction de la forme de la pelouse) Fig. C4. Ne pas enterrer le
cable a plus de 2 cm de profondeur pour ne pas affaiblir le signal.

« Disposer le cable de fagon a ce que les angles soient supérieurs a
90° Fig. C5. Dans ces zones, le cable de retenue doit étre posé en
courbes douces, ce qui facilitera grandement le déplacement du
robot dans la zone a tondre.

e Sl y a des parterres de fleurs, des étangs ou des arbres dans la
pelouse, entourez-les de boucles de cable de retenue Fig. C4.

* Maintenir une distance min. 30 cm entre le cable de retenue et les
bords des obstacles.

ATTENTION ! A I'aller et au retour de la boucle, les cables de retenue ne

doivent pas se croiser Fig. C4.

e Laissez un espace étroit dans la zone de travail de la tondeuse.
Veillez a ce que la distance entre les cables de retenue paralleles
soit supérieure a 1 m.

ATTENTION ! Veillez a ce que la station d'accueil se trouve a l'intérieur
de la boucle délimitant la zone de tonte. (extérieur / intérieur) Fig.B2

4. INSTALLATION DE LA STATION DE RECHARGE

Connecter l'alimentation électrique

. Insérez la fiche d'alimentation dans une prise murale de 110-240V.

. Vérifiez I'état des voyants LED sur la station de charge Fig. B1:
Voyant vert fixe connexion établie (robot non chargé ou
complétement chargé)

Lumiere verte intermittente : le robot est en train de se charger.

Feu rouge intermittent : I'erreur la plus fréquente est la "déconnexion

du cable de retenue".

Voyant éteint : le défaut le plus courant est "Pas d'alimentation 100-

240 V" ou "Pas de connexion a la source d'alimentation".
FONCTIONNEMENT / REGLAGES

Premiére mise en service du robot de tonte

e Lors de la premiére mise en marche du robot, placez I'appareil sur la

station d'accueil de fagon a ce que les connecteurs de charge de la

station fig. B3 n'entrent pas en contact avec les connecteurs de charge

du robot de tonte fig. A10.

Lorsque le robot de tonte est démarré pour la premiére fois a partir de

I'application du téléphone, une mise a jour du micrologiciel doit étre

effectuée. La méthode de mise en ceuvre est décrite ci-dessous dans

la section Mise a jour du logiciel.

e ATTENTION ! Lors de la premiére connexion, le téléphone et le robot
doivent étre a portée du réseau Wi-fi.

LA MISE A JOUR DU MICROLOGICIEL AVANT D'UTILISER LE
ROBOT.

N =

La mise a jour doit étre effectuée comme suit.

1. Placez le robot a I'intérieur de la boucle, mais a I'extérieur de la station
de charge.

2. Mettre linterrupteur Fig. A4 en position 1.

3. Appuyer sur l'interrupteur et le maintenir Fig. D5

4. Lancez l'application, scannez le code QR

5. Connecter |'application au robot

6. Développez les paramétres du logiciel en appuyant sur l'icéne en haut
a droite de I'écran.

7. Sélectionnez une option : Mise a jour du micrologiciel.

8. Suivez ensuite les instructions qui s'affichent a I'écran.

Une fois le logiciel installé, I'appareil est prét a fonctionner
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ATTENTION !

e L'écran indique si le robot est a portée Wi-fi ou Bluetooth.

e La connexion a un réseau est indiquée par une icone clignotante
correspondant au type de connexion. Une fois la connexion établie,
l'icéne cesse de clignoter.

« Le robot ne peut étre associé qu'a un seul téléphone.

« Siun autre robot de tonte (le méme) doit étre connecté, le premier doit
étre supprimé de I'application. Dans I'application iOS, il faut également
le supprimer des parametres Bluetooth.

REGLAGE DE LA HAUTEUR DE COUPE :

Avant la premiere tonte, réglez la hauteur de tonte sur 60 mm, puis passez

a la hauteur souhaitée lorsque la pelouse est relativement plate.

e Tournez le bouton Fig. A2 dans le sens des aiguilles d'une montre
pour augmenter la hauteur de coupe.

e Tournez le bouton Fig. A2 vers la gauche pour réduire la hauteur de
coupe.

e La hauteur de coupe peut étre réglée de 20 mm (MIN) a 60 mm
(MAX).

ATTENTION ! Le moteur d'entrainement du tambour du mécanisme de

fauche Fig. A7 se met en marche environ 10 secondes aprés avoir quitté

la base, pour commencer a travailler.

ACTIVATION/DESACTIVATION

1. Placer linterrupteur de la Fig. A4 en position "O" pour couper
I'alimentation électrique.

2. Placer linterrupteur de la Fig. A4 sur la position "I' pour mettre
l'alimentation en marche.

ACTIVATION DU ROBOT ET PROGRAMMATION DU TEMPS DE

TRAVAIL EN MODE MANUEL

1. Appuyez sur le bouton d'alimentation Fig. D5 et maintenez-le enfoncé

pour démarrer le robot. Remarque : ne secouez pas le robot pendant le

démarrage afin d'éviter une erreur de démarrage. Si le robot ne démarre
pas correctement (tous les voyants sont allumés en permanence),
redémarrez-le.

2. Introduisez le mot de passe en appuyant deux fois sur le bouton Fig.

D6, puis deux fois sur le bouton Fig. D7 et une fois sur le bouton Fig. D8

(mot de passe programmé en usine).

3. Programmer le temps de fonctionnement (y compris le temps de tonte

et le temps de charge) :

- Appuyez sur la figure D6 pour régler la durée de fonctionnement. Une

lumiére allumée signifie 2 heures, le temps de fonctionnement maximum

est de 8 heures et 4 lumiéres sur la Fig. D4. Appuyez sur le bouton Fig.

D8 pour confirmer et démarrer le robot.

ATTENTION ! Une fois le temps de fonctionnement défini, le robot

mémorise les parametres et commence a tondre tous les jours a I'heure

programmeée. La durée de la tonte sera conforme aux réglages effectués.

* Le temps de fonctionnement programmé du robot, de 2 a 8 heures,
correspond au temps de tonte, y compris le temps de charge.

* Les temps de fonctionnement et de charge varient en fonction de la
batterie utilisée.

Si vous souhaitez modifier la durée de fonctionnement, suivez a nouveau

les étapes 2-3.

LA PROGRAMMATION HORAIRE EN MODE AUTOMATIQUE, SUR 7

JOURS, EST DISPONIBLE DANS LES REGLAGES DE

L'APPLICATION

e Aprés un arrét d'urgence, le robot doit d'abord étre déverrouillé en
suivant I'étape 2 ci-dessus. Une fois le robot déverrouillé, nous pouvons
le renvoyer a la station en appuyant sur les boutons : Fig. D7 puis
confirmer avec le bouton Fig. D8 pour renvoyer la tondeuse a la station
de charge.

e L'appui sur le bouton d'arrét d'urgence STOP supprime le cycle des
modes manuel et automatique de I'application, si celle-ci a été activée
de cette maniere. Pour que le robot puisse recommencer a travailler
apres un arrét d'urgence, il doit étre replacé dans la station de charge
et le programme de travail manuel doit étre & nouveau défini. Dans le
cas d'un programme automatique, effectuez la méme action dans le
programme de I'application et confirmez ses paramétres.
ATTENTION ! L'heure de démarrage programmeée dans le programme
automatique ne doit pas étre considérée comme tres précise. L'appareil
peut démarrer jusqu'a plusieurs minutes aprés I'heure programmée.

e L'activation du mode manuel supprime ['horaire programmé dans
I'application et vice versa.

e Le débroussaillage en mode manuel s'effectue automatiquement tous
les quelques cycles de tonte. Il consiste a tondre I'herbe a proximité du
cable qui délimite la zone de travail. ATTENTION ! Il faut veiller a ce



que le cable soit correctement fixé afin de ne pas I'exposer a une coupe
accidentelle.

o Lerobot de tonte retournera a la station d'accueil une fois que I'appareil
aura détecté le début des précipitations.

e Si le robot rencontre un obstacle pendant qu'il travaille, il rebondit
dessus et continue a travailler.

LE VOYANT D'ETAT DE CHARGE DE LA STATION DE CHARGE :
Lumiére verte continue - batterie entierement chargée.
Voyant vert intermittent - charge.

A L'EXTERIEUR DE LA STATION DE RECHARGE :

Lumiére verte continue - batterie >=20%.

Voyant vert intermittent - batterie <20%.

ATTENTION ! Le robot s'arréte automatiquement et retourne a la station
de charge si le niveau de la batterie descend en dessous de 20 %

VOYANT D'ERREUR :

Lumiere verte continue - mise a jour du systéme. Connectez-vous a
I'application pour effectuer la mise a jour.

Voyant vert intermittent - mise a jour du systéme en cours.

Lumiére rouge intermittente - message d'erreur 1 a 5, redémarrer le robot.
Lumiére rouge continue - message d'erreur 6 a 12, appuyez sur "STOP"
ou "OK" pour effacer.

L'INDICATEUR DE CABLE DE RETENUE :

Lumiere verte continue - signal correct

Feu rouge continu - pas de signal

Contrdles Fig. D4 :

Lumiere intermittente - robot bloqué.

Lumiére continue - robot déverrouillé.

Le voyant 1 s'allume en vert : durée de fonctionnement de 2 heures.
Les voyants 1 et 2 s'allument en vert : 4 heures de fonctionnement.
Les voyants 1, 2 et 3 s'allument en vert : 6 heures d'autonomie.

Les voyants 1, 2, 3 et 4 s'allument en vert : 8 heures d'autonomie.

LOGICIEL DE COMMANDE DU ROBOT DE TONTE

Téléchargement IOS :

https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Téléchargement Android :
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot

Les instructions du programme peuvent étre téléchargées a l'adresse
suivante

https:/bit.ly/3QBB6Gm

ARRET D'URGENCE DU ROBOT
Appuyez sur le bouton "STOP" Fig. Al pour arréter le robot, appuyez sur
le bouton d'alimentation et maintenez-le enfoncé pour éteindre le robot.

DEPLACEMENT DU ROBOT
Sous le robot, une poignée de levage Fig. A10 est située pour faciliter
l'utilisation d'une seule main.

ENTRETIEN ET STOCKAGE

« Eteignez toujours le robot avant de procéder au nettoyage et a
I'entretien.

e Débranchez ['alimentation électrique avant
d'entretenir la station de charge.

* Portez toujours des gants de protection épais pour changer les
lames et nettoyer le dessous du robot.

* Veérifiez régulierement le serrage des boulons et des écrous. Les
pieces endommagées doivent étre réparées ou remplacées pour
des raisons de sécurité.

Vérifiez réguliérement que les lames tournent librement.
ATTENTION ! Lorsque vous retournez le robot, placez-le sur la pelouse
ou sur une surface souple afin de ne pas endommager ou rayer le
couvercle.

NETTOYAGE

ATTENTION ! Avant de commencer le nettoyage, coupez I'alimentation a

l'aide de l'interrupteur Fig. A4.

e Lavez l'avant du robot avec un nettoyeur a basse pression et une
brosse ou un chiffon doux.

e Utilisez une brosse dure pour enlever I'herbe coupée et les débris
des lames, des roues et des autres parties situées sous le robot.

« Vérifiez régulierement que les roues ne contiennent pas de boue ou
d'herbe coupée et nettoyez-les a I'aide d'une brosse.

ATTENTION ! Eliminez régulierement les débris végétaux qui se
trouvent sous le robot afin d'éviter une réduction de la productivité.

REMPLACEMENT DES LAMES

de nettoyer et
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AVERTISSEMENT ! Coupez d'abord l'interrupteur principal et mettez des

gants de protection.

AVERTISSEMENT ! Nutilisez que les lames d'origine indiquées et
approuvées par le fabricant.
e Les trois lames et leurs vis doivent étre remplacées en une seule

fois Fig. A6.

e Les vis doivent étre dévissées et serrées a |'aide d'un tournevis.
o Vérifiez que les nouvelles lames peuvent tourner librement.

RESOLUTION DE PROBLEMES
Le tableau ci-dessous fournit des conseils pour aider a diagnostiquer les

problémes.

Si possible, réparez I'appareil vous-méme. Si le probléme ne peut étre
résolu, veuillez contacter un revendeur ou un centre de service agréé.

ATTENTION ! Des mesures de protection doivent étre prises.

Probléme Causes possibles Solutions
Le voyant rouge .
clignote a la Interruption du cable Tr,ouver la semorl
X défectueuse du céble
station de de retenue .
et le réparer
charge

Le robot a des

La station de
recharge n'est pas

) P correctement ) )
difficultés a se . . Voir la section
N installée o N
connecter a la Préparation au
station de Le cable de retenue travail".
charge n'est pas
correctement
positionné
Pas d'alimentation Vérifier la source
électrique d'alimentation
Le cable de retenue Intervertir les
a été connecté a connecteurs "+" et "-".
l'envers
Vérifier que le cable
Le cable de retenue de retenue est
. n'est pas connecté a correctement
Pas de signal 3 s .
A la station de charge connecté a une station
du cable de
de recharge
retenue - = —
Interruption du cable Vérifier tout au long du
de retenue processus,
que le cable n'a pas
été interrompu
Retenir les
croisements de Vérifier que le cable
cables a I'entrée et de retenue est
a la sortie de la correctement installé
boucle
Le robot Le cable de retenue Intervertir les
dépasse les a été connecté a connecteurs "+" et "-".
frontieres l'envers

Le robot vibre

Lame endommagée

ou émet des ou manquante Vérifier et réparer les
bruits Le disque de la vis de fixation de la
inhabituels lame est desserré lame
Remplacer la lame
Code Opis Solution
d'erreur
Erreur PI.’#:ez Ielrobot sur une
oot o surface plane et
EO1 Fig. F1 dinitialisation redémarrez.
capteur
gyroscopique
Réglez la barre de collision
Défaut du et la roue de torsion a
X capteur de l'avant de la tondeuse,
EO2 Fig. F2 levage ou du vérifiez qu'elles ne sont pas
capteur de bloguées ; placez le robot
collision sur une surface plane et
redémarrez.
Erreur PI.’#:ez Ielrobot sur une
i o et surface plane et
EO3 Fig. F3 d'initialisation du redémarrez. Si le probléme
moteur de tonte | persiste, contactez le
Erreur ded service clientéle.
: connexion de
E04 Fig. F4 I'alimentation
électrique



https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

Vitesse
EO5 Fig. F5 incorrecte du
moteur de tonte
Averti ¢ PIe;fcez IelrobotAsur une
: vertissemen surface plane. Appuyez sur
EO6Fig.-F6 | 4o basculement | STOP ou OK pour annuler
l'alarme.
Averti ¢ Ple;fcez IelrobotAsur une
: vertissemen surface plane. Appuyez sur
E07 Fig. F7 de levage STOP ou OK pour annuler
l'alarme.
Plarfcez Ielrobot tsur une
surface plane e
E08 Fig. F8 ErreuLdD%canaI redémarrez. Si le probléme
persiste, contactez le
service clientéle.
Voir ci-dessus dans le
tableau : probléme - pas de
signal du cable de retenue.
Veérifiez tous les points un
par un, pui?f placez le robot
EO09 Fig. F9 Signal incorrect Z%'},ﬂ?,gzs:u?%?rggn& OK
o%r.annuler Il‘alali)m?'S' |
edémarrez le robot. Sile
probléme persiste,
con%actez le service aprés-
vente.
Placez le robot sur une
ggl_rfoalge pIaOnKe. Appuyez Isur
: ; ou our annuler
Fol0 Fig. Co?é'ggtes de Ialarme. Redgmgrrez le
robot. Si le probléme
persiste, contactez le
service clientéle.
Vitesse
EO11 Fig. incorrecte du
F11 n;gt::;ﬁgﬁ: Re%el'marrez le rtobot. Sile
Vitesse probléme persiste,
. incorrecte contactez le service
E012 Fig. du droit clientéle.
F12 5
moteur pas a
pas
LE KIT COMPREND :
* Robot de tonte 1pc.
« Station d'accueil et de chargement 1pc.
« Alimentation et cable d'extension 1pc.
e Cable pour délimiter la zone de travail 100m
e Chevilles de fixation de cables 100pc.
« Chevilles de fixation pour station d'accueil 6pc.
e Lames de coupe 3pc.
e Connecteurs de cable 2pc.
o Clé hexagonale 1pc.
CARACTERISTIQUES TECHNIQUES
Robot tondeur 04-621
Paramétres Valeur
Tension d'alimentation : 18V DC
Puissance nominale maximale du 50 W
moteur de tonte :
Puissance maximale du moteur 20W
automoteur :
Degré de protection IP pour la station IPX4
de recharge
Degré de protection IP du robot IPX5
Degré de protection IP pour IP 65
l'adaptateur de charge
Classe de protection du robot 1l
Classe de protection de la station de Il
charge
Largeur de tonte : 180 mm

Réglage de la hauteur de coupe 20 mm - 60 mm

dans la plage

Vitesse de rotation 3100 tr/min
Poids 10,2 kg
Année de production 2024

DONNEES SUR LE BRUIT ET LES VIBRATIONS
Niveau de pression acoustique Lpa = 56dB (A) K=

3dB(A)
Niveau de puissance acoustique Lwa = 67dB (A) K=
mesuré 3dB(A)

Informations sur le bruit et les vibrations

Le niveau de bruit émis par l'appareil est décrit par : le niveau de
pression acoustique émise Lpa et le niveau de puissance acoustique
Lwa , ou K désigne l'incertitude de mesure. Les vibrations émises par
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I'appareil sont décrites par I'accélération des vibrations an , ou K
désigne l'incertitude de mesure.

Les valeurs mesurées dans ce manuel d'instructions, c'est-a-dire le
niveau de pression acoustique émise Lpa , le niveau de puissance
acoustique Lwa , et l'accélération des vibrations an , ont été mesurées
conformément a la norme EN 62841-1:2015+A11. Le niveau de
vibration donné an peut étre utilisé pour comparer les appareils et pour
I'évaluation préliminaire de I'exposition aux vibrations.

Le niveau de vibration indiqué n'est représentatif que des applications
de base de I'appareil. Si I'appareil est utilisé pour d'autres applications
ou avec d'autres outils de travail, le niveau de vibration peut étre
différent. Un entretien inadéquat ou rare de l'appareil entraine des
niveaux de vibration plus élevés. Les causes susmentionnées peuvent
augmenter I'exposition aux vibrations pendant toute la durée de vie de
I'appareil.

Pour déterminer avec précision I'exposition aux vibrations, il faut
tenir compte des périodes d'allumage et d'extinction de I'appareil,
a I'exclusion des périodes pendant lesquelles il est utilisé pour
fonctionner. L'exposition totale aux vibrations peut étre beaucoup
plus faible lorsque tous les facteurs sont estimés avec précision.
Pour protéger l'opérateur contre les vibrations, il convient d'appliquer
des mesures de sécurité supplémentaires, telles que I'entretien régulier
de l'appareil et des outils de travail, des conditions de température
appropriées pour les mains et une bonne organisation du travail.

DONNEES SUR LE BRUIT ET LES VIBRATIONS
PROTECTION DE L'ENVIRONNEMENT
«— [Les appareils électriques ne doivent pas étre jetés avec les ordures
Iménageéres. |l doit étre éliminé dans des installations appropriées. Des|
informations sur I'élimination peuvent étre obtenues auprés du revendeur|
[du produit ou des autorités locales. Les déchets d'équipements
électriques et électroniques (DEEE) contiennent des substances qui ne|
lsont pas neutres pour I'environnement naturel. Les DEEE non recyclés|
représentent un risque potentiel pour l'environnement et la santé|
lhumaine.
"Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa, dont le
siége social est situé a Varsovie, ul. Pograniczna 2/4 (ci-aprés : "Groupe Topex") informe
que tous les droits d'auteur relatifs au contenu de ce manuel d'instructions (ci-aprés :
"Manuel"), y compris, mais sans s'y limiter, son texte, les photographies affichées, les
diagrammes, les dessins, ainsi que sa composition, appartiennent exclusivement au
Groupe Topex et sont soumis a la protection légale conformément & la loi du 4 février
1994, sur le droit d'auteur et les droits connexes (c'est-a-dire le Journal des lois U. 2006
No. 90 Item 631 tel qu'amendé). La copie, le traitement, la publication, la modification a
des fins commerciales de I'ensemble du manuel ou de certains de ses éléments, sans
l'accord écrit du groupe Topex, sont strictement interdits et peuvent entrainer des
responsabilités civiles et pénales.

Déclaration de conformité CE

Fabricant : Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsovie

Produit : Robot tondeur E+
Modele : 04-621

Nom commercial : NEO TOOLS
Numéro de série : 00001 + 99999
Cette déclaration de conformité est délivrée sous la seule responsabilité
du fabricant.
Le produit décrit ci-dessus est conforme aux documents suivants :
Directive Machines 2006/42/CE

Directive RED 2014/53/EU
Directive RoHS 2011/65/EU modifiée par la directive 2015/863/EU
Et répond aux exigences des normes :

EN 60335-1:2012/A15:2021 ; EN 50636-2-107:2015/A3:2021 ;
62233:2008

EN IEC 55014-1:2021 ; EN IEC 55014-2:2021 ; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021 EN 61000-3-3:2013/A2:2021 ; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;

EN 301 489-3 V2.3.2:2023 ; EN 300 328 V2.2.2 ; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018
Cette déclaration ne concerne que la machine telle qu'elle est mise sur le
marché et n'inclut pas les composants
ajoutés par |'utilisateur final ou les actions qu'il a effectuées par la suite.
Nom et adresse de la personne résidant dans I'UE autorisée a préparer le
dossier technique :
Signé au nom de :
Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4
02-285 Varsovie

K Fadl . r

EN

Pawet Kowalski

GROUPE TOPEX Responsable de la qualité



Varsovie, 2023-09-11

Déclaration de conformité de I'UE

Fabricant : Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k., ul. Pograniczna 2/4 02-285
Varsovie

Produit : Station de recharge

Modéle : K145455

Nom commercial : NEO TOOLS

Numeéro de série : 00001 + 99999

Cette déclaration de conformité est délivrée sous la seule responsabilité
du fabricant.

Le produit décrit ci-dessus est conforme aux documents suivants :
Directive RED 2014/53/EU

Directive RoHS 2011/65/EU modifiée par la directive 2015/863/EU
Et répond aux exigences des normes :

EN IEC 55014-1:2021 ; EN IEC 55014-2:2021 ; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021 ; EN 61000-3-3:2013/A2:2021 ; EN 301 489-1
V2.2.3:2019 ;

EN 301 489-3 vV2.3.2:2023 ; EN 300 328 V2.2.2 ; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Cette déclaration ne concerne que la machine telle qu'elle a été
introduite dans I'Union européenne.

marché et ne comprend pas les composants ajoutés par I'utilisateur
final ou par un tiers.

ses activités ultérieures.

Nom et adresse du résident de I'UE autorisé a

préparer le dossier technique :

Signé au nom de :

Grupa Topex Sp. Z 0.0. Sp.k.

Ul. Pograniczna 2/4

02-285 Varsovie

Pawet Kowalski
GROUPE TOPEX Responsable de la qualité

Varsovie, 2023-11-09
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