


1 Instrukcje bezpieczenstwa pracy

1.1 Ogdlne instrukcje bezpieczenstwa

» Przed rozpoczeciem uzywania produktu nalezy uwaznie przeczytac i zrozumiec niniejszg instrukcje
uzytkownika.

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

= Nie zezwalaj dzieciom na przebywanie w poblizu urzadzenia lub zabawe nim podczas jego pracy.

= Nie uzywaj produktu w miejscach, w ktorych ludzie nie zdajg sobie sprawy z jego obecnosci.

» W przypadku recznej obstugi produktu za pomocg aplikacji MOVAhome, nie nalezy biegac. Zawsze chodz,
ostroznie stawiajgc kroki na nierownosciach i caty czas utrzymujac rownowage.

» Unikac uzywania produktu, gdy w obszarze roboczym znajdujg sie ludzie, zwtaszcza dzieci, albo zwierzeta.

» W przypadku uzytkowania produktu w miejscach publicznych, nalezy umiesci¢ wokot miejsca pracy znaki
ostrzegawcze z napisem: ,Uwaga! Automatyczna kosiarka! Nie zblizac sie do urzgdzenia! Nadzorowac
dzieci!”

= Podczas obstugi produktu nalezy nosic solidne obuwie i dtugie spodnie.

» Aby zapobiec uszkodzeniom produktu oraz wypadkom z udziatem pojazdow i 0s0b, nie nalezy wyznaczac
obszaréw roboczych ani tras przejazdowych na drogach publicznych.

= Nie wolno dotykac ruchomych, niebezpiecznych czesci, takich jak tarcza tngca, przed ich catkowitym
zatrzymaniem.

= W razie obrazen lub wypadku nalezy zwrdcic sie 0 pomoc medyczng.

» Przed przystgpieniem do usuwania zatorow, konserwacji lub sprawdzania produktu nalezy go wytaczyc.

Jesli produkt drga w nietypowy sposob, przed ponownym uruchomieniem nalezy sprawdzic, czy nie jest
uszkodzony. Nie uzywaj produktu, jesli jakakolwiek jego czesc jest uszkodzona.

= Nie nalezy instalowac gtownego kabla w miejscach, w ktorych produkt moze go przecigc. Postepuj zgodnie z
dostarczonymi instrukcjami instalacji kabla.

» Do tadowania produktu nalezy uzywac wytgcznie stacji tadowania dotgczonej do zestawu. Nieprawidtowe
uzytkowanie moze spowodowac porazenie prgdem, przegrzanie lub wyciek zracej cieczy z akumulatora. W
przypadku wycieku elektrolitu przeptukac wodg/srodkiem neutralizujgcym, a w razie kontaktu zrgcej cieczy z
0czami zwrocic sie o pomoc medyczna.

» Przy podtgczaniu gtéwnego kabla do gniazda zasilania nalezy uzy¢ wytgcznika roznicowopradowego (RCD) o
maksymalnym pradzie wyzwalajgcym 30 mA.

= Nalezy stosowac wytacznie oryginalne akumulatory zalecane przez firme MOVA. W przypadku stosowania
nieoryginalnych akumulatorow nie mozna zagwarantowac bezpieczenstwa produktu. Nie nalezy uzywac
akumulatorow nienadajgcych sie do ponownego tadowania.

» Przedtuzacze nalezy trzymac z dala od ruchomych, niebezpiecznych czesci, aby unikngc ich uszkodzenia,
ktore moze doprowadzi¢ do kontaktu z elementami pod napieciem.

« llustracje uzyte w niniejszym dokumencie majg jedynie charakter poglgdowy. Prosimy 0 zapoznanie sie z
rzeczywistymi produktami.

» Nigdy nie zezwalaj na korzystanie z urzgdzenia dzieciom, osobom o ograniczonych zdolnosciach fizycznych,
sensorycznych lub umystowych albo nieposiadajgcym doswiadczenia i wiedzy ani osobom niezaznajomionym
z niniejszymi instrukcjami; lokalne przepisy mogg ograniczac¢ dozwolony wiek operatora.

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

= Nie nalezy mocno lub gwattownie naciskac produktu, poniewaz moze to spowodowac jego uszkodzenie.

» Aby zachowac zgodnosc z wymogami dotyczgcymi ekspozycji na fale radiowe, nalezy zachowac odlegtosc 35
cm miedzy urzadzeniem a cztowiekiem.

» Do tadowania baterii nalezy uzywac wytacznie odtgczanego zasilacza dostarczonego z urzgdzeniem.



1.2 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczgce instalacji

= Nalezy unikac instalowania stacji tadowania w miejscach, w ktorych ludzie mogg sie o nig potkngc.

= Nie nalezy instalowac stacji tadowania w miejscach, w ktorych istnieje ryzyko wystgpienia stojgcej wody.

» Nie wolno instalowac stacji tadowania, w tym zadnych akcesoriow, w odlegtosci mniejszej niz 60 cm od
materiatow tatwopalnych. Nieprawidtowe dziatanie lub przegrzanie stacji tadowania i Zrodta zasilania moze
stanowic¢ zagrozenie pozarowe.

1.3 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczgce eksploatacji

= Nie zblizaj dtoni ani stép do obracajgcych sie ostrzy. Nie nalezy zblizac dtoni ani stop do produktem ani
wsuwac ich pod niego, gdy jest on wigczony.

= Nie wolno podnosic¢ ani przenosi¢ wtgczonego produktu.

= Gdy w obszarze roboczym znajdujg sie ludzie, zwtaszcza dzieci lub zwierzeta, zaparkuj robota w stadji
tadowania lub wytgcz go.

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

« Nie ktasc¢ zadnych przedmiotow na produkcie ani na stacjitadowania.

= Nie uzywac produktu, jesli przycisk STOP nie dziata.

« Unikac kolizji produktu z ludzmi i zwierzetami. Jesli na drodze produktu znajdzie sie cztowiek lub zwierze,
nalezy natychmiast przerwac jego dziatanie.

= Produkt nalezy zawsze wytgczac, gdy nie jest uzywany.

= Nie uzywac produktu jednoczesnie ze zraszaczem wynurzalnym. Uzyj funkcji Plan, aby zapewnic, ze produkt i
zraszacz wynurzalny nie bedg dziataty w tym samym czasie.

» Nalezy unika¢ umieszczania kanatu potaczeniowego w miejscu instalacji tryskaczy wynurzalnych.

= Nie uzywac produktu w przypadku obecnosci stojgcej wody w obszarze roboczym, np. podczas ulewnego
deszczu lub gromadzenia sie wodly.

1.4 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczgce konserwacji

= Podczas konserwacji nalezy wytaczyc urzgdzenie.

= Po umyciu nalezy upewnic sie, ze produkt zostat umieszczony na ziemi w normalnym ustawieniu, a nie do
géry nogami.

 Nie nalezy odwracac produktu w celu wyczyszczenia podwozia. Jesli odwrocisz go w celu wyczyszczenia,
pamietaj, aby po zakonczeniu przywrocic go do wtasciwego potozenia. Ten srodek ostroznosci jest konieczny,
aby zapobiec przedostawaniu sie wody do silnika, ktore mogtoby wptywac na jego normalne dziatanie.

* Przed przystgpieniem do czyszczenia lub konserwacji stacji tadowania nalezy odtgczyc¢ wtyczke od stacji
tadujgcej lub uzyc urzadzenia blokujgcego.

= Do czyszczenia produktu nie nalezy uzywac myjki wysokocisnieniowej ani rozpuszczalnikow.

1.5 Bezpieczenstwo akumulatora

Akumulatory litowo-jonowe mogg eksplodowac lub spowodowac pozar w przypadku ich rozebrania, zwarcia,

wystawienia na dziatanie wody, ognia lub wysokich temperatur. Nalezy obchodzi¢ sie z nimi ostroznie, nie

rozbierac ani nie otwierac¢ akumulatora i unikac wszelkiego rodzaju niewtasciwych oddziatywan elektrycznych/
mechanicznych. Przechowywac z dala od bezposredniego swiatta stonecznego.

= Nalezy uzywac wytgcznie tadowarki i zrodta zasilania dostarczonych przez producenta. Uzycie
nieodpowiedniej tadowarki i zrodta zasilania moze spowodowac porazenie prgdem i/lub przegrzanie.

« NIE NALEZY PROBOWAC NAPRAWIAC ANI MODYFIKOWAC AKUMULATORAI Proby naprawy mogg spowodowac
powazne obrazenia ciata w wyniku wybuchu lub porazenia prgdem. Jesli dojdzie do wycieku, uwolnione
elektrolity sg zrgce i toksyczne.

= To urzgdzenie zawiera akumulatory, ktore mogg wymieniac wytgcznie wykwalifikowane osoby.

1.6 Inne zagrozenia
Aby unikngc¢ obrazen, podczas wymiany ostrzy nalezy nosic¢ rekawice ochronne.



1.7 Symbole i naklejki

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

OSTRZEZENIE -
Podczas pracy nalezy zachowa¢ bezpieczng odlegtos¢ od
urzadzenia.

OSTRZEZENIE -
Przed rozpoczeciem pracy przy urzgdzeniu lub jego
podnoszeniem nalezy wtaczy¢ blokade.

OSTRZEZENIE -
Nie wolno jezdzi¢ na urzgdzeniu.
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OSTRZEZENIE -

Nie wolno wyrzucac tego produktu jako zwyktego odpadu

z gospodarstwa domowego. Upewnij sie, ze produkt zostat
poddany recyklingowi zgodnie z lokalnymi wymogami prawnymi.




Ten produkt jest zgodny z obowigzujgcymi dyrektywami WE.
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Przed tadowaniem przeczytaj instrukcje.

- Prad staty

[] Klasa Il

PRZEZNACZENIE PRODUKTU

Produkt ogrodowy przeznaczony do koszenia trawnikow przydomowych. Zostat on zaprojektowany z mysla

0 czestym koszeniu, dzieki czemu trawnik jest zdrowszy i wyglada lepiej niz kiedykolwiek wczesniej. W
zaleznosci od wielkosci trawnika, kosiarke mozna zaprogramowac do pracy w dowolnym czasie lub z dowolng
czestotliwoscig. Nie mozna jej uzywac do kopania, zamiatania ani odsniezania.

e

Niniejszym firma Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. oswiadcza, ze model urzgdzenia radiowego MXXM2100/
MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100 kosiarki jest zgodny z dyrektywg 2014/53/UE. Petny tekst
deklaracji zgodnosci UE jest dostepny pod nastepujgcym adresem internetowym: https://www.mova.tech/
pages/declaration-of-conformity.

Produkt jest zgodny z brytyjskimi przepisami PSTI; petny tekst deklaracji zgodnosci jest dostepny pod
nastepujgcym adresem internetowym: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

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




2 Prezentacja produktu

2.1 Zawartosc¢ opakowania
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a Pokrywa lidaru e Robot
€ Wwieza tadowania @ rtyta podstawowa
(z kablem o dtugosci 10 m)
e Zrédto zasilania @ Szczotka czyszczgca
@ Paliki 8 szt, imbus @ zapasowe ostrza i sruby 9 szt.
9 Srubokret @ Instrukcja uzytkownika

m Niestrzepigca sie szmatka @ Skrocona instrukcja uzytkownika



2.2 Omowienie produktu

Przycisk stop

Gorna pokrywa

Czujnik deszczu

Pokretto

Lampka stanu?

LiDAR’

Wyswietlacz

Styki tadowania

Uchwyt

Przegroda na baterie

4 Modut do taczenia sie
z Internetem *

Koto napedowe

1: LIDAR pomaga uzyskac informacje o srodowisku i utatwia ustalanie potozenia robota, unikanie przeszkod
oraz wykrywanie wody i brudu. Zasieg wykrywania (przy 100 klx) wynosi 40 m przy wspotczynniku odbicia
10% i 70 m przy wspotczynniku odbicia 80%. Pole widzenia wynosi 360° .

2: Tylko model LIDAX Ultra 1200/1600/2000 jest wyposazony w kontrolke stanu.

3: Przednia kamera wykrywa przeszkody, granice trawnika i obecnos¢ ludzi. Kagt widzenia wynosi 89° (w
poziomie), 58° (w pionie), 97° (po przekatnej). Rozdzielczos¢ wynosi 2 MP.

4: Tylko model LIDAX Ultra 1600/2000 jest wyposazony w modut do tgczenia sie z Internetem.



Lampka stanu

Kolor Znaczenie
Czerwony ciggty Wystapit btad.
Niebieski ciggty Robot jest w stanie gotowosci.
Niebieski migajgcy Robot wykonuje zadanie lub jest wstrzymany.
Zielony migajacy Robottaduje sie na stacjitadowania.
Zielony ciagty Akumulator jest catkowicie natadowany.
= Robot jest w stanie patrolowania.
Z06tty migajgcy = Transmisja wideo z przedniej kamery w czasie rzeczywistym
wyswietlana jest w aplikacji.

Uwaga: Okres wiaczenia i scenariusze kontrolki stanu mozna dostosowac na stronie Urzgdzenie > = > Swiatto.

2.3 Wprowadzenie do Modutu do tgczenia sie z Internetem

Modut do tgczenia sie z Internetem oferuje tgcznosc z siecig komaérkowa 4G i ustuge GPS.

» t3cznosC z siecig 4G umozliwia zdalne monitorowanie stanu robota i inicjowanie zadan koszenia bez
potgczenia Wi-Fi.

= Whudowany GPS pozwala sledzic¢ lokalizacje robota w czasie rzeczywistym w Mapach Google za
posrednictwem aplikacji i otrzymywac powiadomienia, jesli porusza sie on poza wyznaczonym obszarem

mapy.
2.3.1 Wiaczanie ustugi taczenia sie z Internetem

Ustuga tgczenia sie z Internetem wtgcza sie automatycznie po wigczeniu zasilania robota. Na wyswietlaczu
robota i w aplikacji pojawi sie ikona aill potwierdzajgca pomyslne witgczenie ustugi. Aby sprawdzic status i
date wygasniecia ustugi tgczenia sie z Internetem, przejdz na strone Urzgdzenie> > Potgczenia > Modut

do taczenia sie z Internetem.

Ustuga tgczenia sie z Internetem jest oferowana bezptatnie przez okres okreslony w sekcji Specyfikacje,
poczgwszy od momentu aktywacji. Aby przedtuzyc ustuge po wygasnieciu, skontaktuj sie z zespotem obstugi
posprzedazowej MOVA.

Uwaga:

» Modut dotgczenia sie z Internetem zostanie zablokowany, jesli ustugg taczenia sie z Internetem nie zostanie
odnowiona w ciggu trzech miesiecy od jej wygasniecia. Aby ponownie aktywowac ustuge, nalezy dostarczyc
modut do centrum serwisowego MOVA - ponowna aktywacja moze wigzac sie z optatami.

» Modut do tgczenia sie z Internetem zostat zaprojektowany wytgcznie do uzytku z kosiarkami MOVA. Kazdy
nieprawidtowy stan wykryty w ustudze tgczenia sie z Internetem moze spowodowac zawieszenie ustugi.

W takim przypadku nalezy skontaktowac sie z zespotem obstugi posprzedaznej MOVA, aby pomogt on w
przywroceniu ustugi.

2.3.2 Wymontowanie modutu do tgczenia sie z Internetem

Ostrzezenie:
= Aby unikng¢ obrazen, nalezy nosic rekawice ochronne.
» Przed odwroceniem robota upewnij sie, ze na lidarze znajduje sie pokrywa ochronna.



@ Wytgcz robota.

@ Umiesc robota na miekkiej powierzchnii odwrdc go do gory nogami.

€ Za pomocg srubokreta odkrec 4 $ruby, aby zdjg¢ pokrywe.




2.4 Wprowadzenie do komory AirTag

Komora AirTag obstuguje AirTagi lub inne urzgdzenia sledzace, ktore pomagaja w lokalizacji i sledzeniu
robota.

Uwaga: AirTag nie jest dotgczony. Przygotuj wtasny.

Aby zainstalowac lub usung¢ AirTagi:

@ wytacz robota. ® Zakryj LIDAR jego ostong ochronna.

© Potozrobota na miekkiej powierzchnii obroc go
do gory nogami.




3 Instalacja

3.1 Wybor odpowiedniej lokalizacji

Umies¢ stacje tadowania na rownej powierzchni w poblizu brzegu trawnika i w poblizu gniazdka

elektrycznego. Upewnij sie, ze lokalizacja spetnia nastepujgce wymagania:

» Obszar ma silny sygnat Wi-Fi.

Uwaga: Uzyj urzgdzenia mobilnego, aby sprawdzic site sygnatu Wi-Fi w danej lokalizacji. Silny sygnat Wi-Fi

zapewnia stabilne potgczenie miedzy robotem a aplikacja.

= Grunt jest dosc miekki, aby zapewnic¢ mozliwosc bezpiecznego wkrecenia srubek.

= Obszar koszenia znajduje sie na rownym terenie. Nachylenie moze spowodowac, ze robot stoczy sie do tytu i
utraci potgczenie.
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= Nalezy zachowac co najmniej T m wolnej przestrzeni bez przeszkéd po lewej i prawej stronie oraz przed
stacjg tadowania.

 Trawa wokot lokalizacji jest krotsza niz 6 cm.

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

. N
N\
Al
|\ ‘oo cocoocosoocosoooosooos i/
3.2 Instalacja stacji tadowania
@ Wioz wieze tadowania w ptyte podstawowa, az ustyszysz klikniecie.
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@ Przymocuj ptyte podstawowg do podtoza za pomocg dostarczonych palikow i imbusa.
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O Podtgcz zrodto zasilania do kabla, a nastepnie do gniazdka elektrycznego. Zrédto zasilania powinno
znajdowac sie co najmniej 30 cm nad ziemig.

Uwaga: Gdy dostepne bedzie zasilanie, dioda LED na stacjitadowania bedzie swiecit Swiattem statym
niebieskim.
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© zdejmij pokrywe lidaru.

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

Uwaga:

» Lampka kontrolna miga na zielono, gdy robot z powodzeniem taduje sie w stacji tadowania.

« Jesli chcesz zastosowac garaz dla dodatkowej ochrony, skorzystaj z odpowiedniego garazu MOVA dostepnego

w lokalnych sklepach lub w Internecie. Korzystanie z garazu innego niz MOVA moze powodowac problemy
podczas tadowania.

~
Green Light
- =4
Dioda LED na stacji tadowania
Kolor swiatta diody LED Znaczenie

1. Wystapit problem ze stacjg tadowania (np. problem z natezeniem lub
napieciem tadowania).
Migajgcy/staty czerwony

2. Robot dokuje w stacjitadowania, ale tadowanie przebiega
nieprawidtowo (na przyktad na stykach tadowania wystapito zwarcie).

Stacja tadowania otrzymuje zasilanie. Robot nie znajduje sie na stadji

Niebieski ciggty tadowania

Zielony migajacy Robot taduje sie na stacji tadowania.

Zielony ciggty Robot znajduje sie na stacji tadowania i jest w petni natadowany.




4 Przygotowanie do pierwszego uzycia

4.1 Zapoznanie sie z panelem sterowania

Panel sterowania wewnatrz gornej pokrywy udostepnia nastepujgce funkcje.

» Tryby: Przetgczanie miedzy koszeniem catego obszaru i koszeniem krawedzi.

= Plan: Wyswietlanie i wtgczanie/wytgczanie ,Planu wiosenno-letniego” i ,Planu jesienno-zimowego” .

» Ustawienia: dostep do elementéw konfiguracji koszenia, takich jak skutecznosc koszenia, wysokosc
koszenia, wysokos¢ omijania przeszkod i ochrona przed deszczem/mrozem. Mozna rowniez zarzgdzac
elementami konfiguracji robota, w tym kodem PIN, gtosnoscig, jezykiem itp.

Uwaga: Funkcje mogg byc aktualizowane w zaleznosci od wersji oprogramowania.

Wyswietlacz

-
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Mode
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Setting

Press [>| to start all
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Wtgczanie/wytaczanie zasilania Rozpocznij
{0) (o1
Pokretto
Wraé¢é Wraé¢ do stacji
&) (o} ’
. J
Wyswietlacz
lkona Stan
@. Poziom natadowania akumulatora (Pokazuje aktualny poziom natadowania
akumulatora).
@fg- tadowanie (robot pomyslnie dokuje sie w stacji tadowania).
* Bluetooth (robot jest potgczony z aplikacjg przez Bluetooth).
o Wi-Fi (robot jest potaczony z aplikacjg za posrednictwem sieci Wi-Fi).
.|||| Ustuga taczenia sie z Internetem (ustuga tgczenia sie z Internetem jest aktywna).
@ Plan (na dzis zaplanowane jest zadanie i nie zostato jeszcze rozpoczete).




Przyciski

Przycisk Funkcja

Aby witgczyc/wytaczyc robota, nacisnij i przytrzymaj przycisk (') przez 2 sekundy.

Zasilanie (! o A . .
asilanie O Robot musi znajdowac sie poza stacjg tadowania.

Aby rozpoczac koszenie catego obszaru lub wznowi¢ wstrzymane zadania, nacisnij

Rozpocznij I | 0 cicy Dl zamkni goma pokrywe robota, aby potwierdzc.

Wraéc do Aby odestac robota z powrotem do stacji tadowania w celu natadowania, nacisnij
stacji O przycisk O i zamknij gdrng pokrywe robota, aby potwierdzic.
Wraé O Aby przejé¢ o jeden poziom wyzej w menu, nacisnij przycisk O .

Aby potwierdzi¢ wybor w menu, nacisnij pokretto.

Pokretto Aby wigczyc tryb parowania Bluetooth, nacisnij i przytrzymaj pokretto przez 3 sekundy.

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

Rozpocznij + Aby przywracic ustawienia fabryczne robota, nacisnij i przytrzymaj przez 3 sekundy
Wstecz przycisk >l oraz przycisk O .

Wrac¢ do stacji | Nacisniji przytrzymaj przez 3 sekundy przycisk O i przycisk O , aby przejé¢ do strony

+ Wraéc ,0” w Ustawieniach. Strona 0"  zniknie po 5 sekundach.
POI‘:\;E;EO * Aby zresetowac kod PIN, nacisnij i przytrzymaj przez 3 sekundy pokretto oraz przycisk & .
Stop Nacisnij przycisk Stop , aby zatrzymac robota. Aby wznowic dziatanie, na panelu

sterowania nalezy wprowadzic kod PIN.

4.2 Ustawienia poczgtkowe

Zanim robot bedzie gotowy do pracy, nalezy wprowadzi¢ podstawowe ustawienia.
4.2.1 Ustawianie jezyka i kodu PIN

@ Otworz gorng pokrywe robota.




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

Gs

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

@ ustawianie kodu PIN

1. Obracajgc pokrettem, wybierz cyfre od 0 do 9.

Obroc¢ zgodnie z ruchem wskazowek zegara, aby zwiekszyc cyfre albo w kierunku przeciwnym, aby ja
zmniejszyc.

2. Nacisnij pokretto, aby potwierdzi¢ i przejsc¢ do ustawiania nastepnej cyfry.

3. (Opcjonalnie) Aby zmodyfikowac poprzednig cyfre, obroc pokretto w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazowek zegara, az cyfra zmieni sie na 0, a nastepnie obroc je jeszcze raz.

Wazne: Nie ustawiaj kodu PIN na, 0000" .

Y
Set PIN

Don't set to '0000"

Set PIN Set PIN

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

4. Wprowadz ponownie kod PIN, aby zakonczyc¢ ustawianie kodu PIN.
Uwaga: Po ustawieniu kodu PIN mozna go zaktualizowac w dowolnym momencie, przechodzgc do opgji
Ustawienia > Zmien kod PIN w aplikacji lub wybierajgc Ustawienia > Zmien kod PIN na wyswietlaczu.



4.2.2 Podtgczenie robota do Internetu

Przed konfiguracjq sieci:

= Upewnij sie, ze robot i urzgdzenie mobilne znajdujg sie w tej samej sieci Wi-Fi.

= Upewnij sie, ze urzgdzenie mobilne znajduje sie w odlegtosci do 10 m od robota.
= Wigcz funkcje Bluetooth w urzgdzeniu mobilnym.

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

2 Download on the
’ App Store

Dy, Getiton
OR P Google Play

G, MOVAhome }

@ Otworz aplikacje MOVAhome, utworz konto i zalogu; sie.

€ Potacz sie za pomocg jednej z nastepujgcych metod:

« Skanowanie kodu QR: Przejdz do # Urzadzenie i stuknij — Zeskanuj kod QR, aby sie potgczyc. Zeskanuj
kod QR znajdujacy sie wewnatrz gornej pokrywy robota, aby nawigzac potgczenie.

« Dodaj recznie: Przejdz do fy Urzadzenie i dotknij 4 Dodaj. Nastepnie wybierz model robota, z ktdrym
chcesz sie potgczyc.

» Automatyczne wykrywanie: robot wyszukuje urzgdzenia znajdujgce sie w poblizu. Stuknij robota na liscie
wykrytych urzgdzen, aby sie z nim potgczyc.

O Aby dokonczyc potgczenie z siecig Wi-Fi, postepuj zgodnie z instrukcjami w aplikacji.

Wazne:

= Wykorzystaj sie¢ jednopasmowg o czestotliwosci 2,4 GHz lub dwupasmowg o czestotliwosciach 2,4/5 GHz.

= Upewnij sie, ze Twoja sie¢ Wi-Fi nie ma wtgczonej zapory sieciowej i nie jest szyfrowana. W przeciwnym razie
konfiguracja sieci moze sie zakonczy¢ niepowodzeniem.



© Naciénij i przytrzymaj pokretto na panelu sterowania przez 3 sekundy. Robot przejdzie w tryb parowania
Bluetooth.

@ rostepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi w aplikacji, aby dokonczy¢ parowanie.

4.2.3 Inne ustawienia
Odtgczanie robota

Po zakonczeniu parowania robota zostanie automatycznie powigzany z kontem MOVAhome. Kazde
urzgdzenie moze byc¢ powigzane tylko z jednym kontem w danym czasie. Nie moze zostac¢ powigzane z
innym kontem w tym samym czasie.

Aby sparowac robota z nowym kontem, musisz go najpierw roztgczyc. Aby go roztgczyc:

1. Otworz aplikacje MOVAhome. Przejdz do i Urzgdzenie.

2. Znajdz nazwe swojego robota. Jesli masz wiele robotow powigzanych z kontem MOVAhome, przesun
palcem w lewo lub w prawo, aby uzyskac¢ dostep do strony robota, ktérego chcesz edytowac.

3. Stuknij .4 obok nazwy robota.

4. Wybierz Usun.

Wazne: Po anulowaniu powigzania robota z kontem wszystkie dane uzytkownika zapisane w pamieci
robota zostang trwale usuniete z serwera.

Jak udostepnic robota?

1. Stuknij 4 obok nazwy robota.

2. Wybierz Udostepnianie urzadzenia.

Wazne: Po anulowaniu powigzania robota z kontem wszystkie dane uzytkownika zapisane w pamieci
robota zostang trwale usuniete z serwera.

Jak wylogowac sie z konta MOVAhome lub usung¢ konto?

1. Przejdz do & Ja > Konto.
2. Wybierz Wyloguj sie lub Usun konto.

Resetowanie robota

Po zresetowaniu robota do ustawien fabrycznych wszystkie dane zapisane w robocie zostang usuniete.
Mozesz zresetowac robota na jeden z ponizszych sposobow:

= Nacisnij jednoczesnie i przytrzymaj przez 3 sekundy przyciski Rozpocznij i Wré€é na panelu sterowania.

» Przejdz do Ustawien i wybierz Resetuj robota na wyswietlaczu.



5 Mapowanie ogrodu

Wazne: Przed mapowaniem nalezy sprawdzic, czy:
» Poziom natadowania baterii robota przekracza 50%.
» Ostona lidaru jest zdjeta.

» Pokrywa gorna jest zamknieta.
» Robot prawidtowo dokuje sie w stacji tadowania.

-

5.1 Tworzenie wirtualnej granicy

Przed rozpoczeciem procesu mapowania nalezy pamietac o nastepujgcych kwestiach:
= Podczas procesu mapowania nalezy poruszac sie w odlegtosci 5 m za robotem.




= Robot moze poruszac sie po zboczach o nachyleniu do 45% (24° ). Aby jednak uzyskac lepsze wyniki
koszenia, zaleca sie utrzymywanie nachylenia obszarow roboczych ponizej 25% (14°).

4 )

<25% (14°)

- J

» W przypadku obszardw wezszych niz 60 cm nalezy ustawic je jako sciezki, aby umozliwic¢ robotowi przejazd.
Aby uzyskac szczegodtowe informacje, patrz 71.3: Ustawianie $ciezki.

£
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<60cm =

« Jesli trawnik znajduje sie ponad 4 cm wyzej niz sgsiednie podtoze, nalezy utrzymywac robota w odlegtosci co
najmniej 10 cm od krawedzi. Jesli trawnik jest zrownany z sgsiadujgcym podtozem, robot moze przekroczyc
jego obwod w celu uzyskania optymalnych rezultatow koszenia wzdtuz krawedzi.

4 )
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>10cm

>4cm

J
» Zadbaj o to, aby katy skretu byty wieksze niz 90° . Kgty mniejsze niz 90° mogg utrudnic robotowi uzyskanie
czystego koszenia.

4 )




Rozpocznij mapowanie:
1. Dotknij opcji Rozpocznij mapowanie w aplikacji, a robot sprawdzi swoj status i przeprowadzi kalibracje.

LT . )

- |-

Uwaga: Urzgdzenie automatycznie opusci stacje tadowania w celu przeprowadzenia kalibracji. Zachowaj
ostroznosc.

2. Poprowadz robota zdalnie do krawedzi trawnika i dotknij opcji Ustaw punkt poczgtkowy, aby ustalic¢
punkt poczatkowy dla granicy.
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3. Zmapuj obszar roboczy. Obstugiwane sg nastepujgce dwie metody.

» Zdalne sterowanie robotem w celu prowadzenia go po obwodzie trawnika i wyznaczenia obszaru roboczego.

» Wigczenie tryb automatycznego wykrywania granicy w celu zmapowania obszaru roboczego. Dzieki
zaawansowanemu algorytmowi sztucznej inteligencji robot moze wyznaczac granice bez koniecznosci
recznego prowadzenia.

Wazne:

» Tryb automatycznego wykrywania granic wymaga wyraznych granic trawnika i powinien byc uzywany
w swietle dziennym, aby zapewni¢ odpowiednig widocznosc. Nalezy unikac korzystania z tej funkcji w
warunkach stabego oswietlenia lub w deszczu.

» Zalecamy podgzanie za robotem podczas korzystania z trybu automatycznego wykrywania granic. Jesli
robot nie wykryje prawidtowo granic, mozna wyjsc z trybu automatycznego wykrywania granic i w dowolnym
momencie przetgczyc sie na zdalne sterowanie.

» Sprawdz, czy kamera przednia robota jest czysta i czy nie jest zastonieta.



4. Gdy robot powraci do miejsca w odlegtosci 1 m od punktu poczatkowego, mozna dotkngc przycisku
Domknij granice, aby zakonczyc ustawianie granicy.

’ < L 980x 3 ®

5. (Opcjonalnie) Edycja mapy.

Alternatywnie mozna przejsc do Strony urzgdzenia > > Edytuj, aby skorygowac mape po zakonczeniu
mapowania.

@ Ustaw strefe wytaczong

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

@ Dodawanie lub rozszerzanie stref

* Aby utworzyc wiecej stref

Jeslitrawnik jest rozdzielony drogami lub masz kilka odizolowanych trawnikéw, mozesz tworzy¢ dodatkowe
obszary robocze.

Uwaga: Jesli w ogrodzie sg kamienne sciezki, wyznacz je jako oddzielne strefy. Nastepnie narysuj sciezki
tgczgce, aby robot mogt poruszac sie miedzy strefami.
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= Rozszerzanie istniejgcych stref

Istniejgcg strefe mozna rozszerzyc, tworzgc obszar, ktory ma zostac w niej uwzgledniony. Jesli oba obszary
naktadajg sie na siebie, zostang automatycznie potgczone.
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© Ustaw Sciezke

W przypadku oddzielonych stref nalezy utworzyc taczaca je sciezke. Oddzielne strefy bez Sciezki bedg dla
robota niedostepne.

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

Wazne: Jesli trawnik jest rozdzielony przejsciami wyzszyminiz 4 cm, umiesc obiekt o nachyleniu rownym
wysokosci przejscia (np. pochylnie).
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» tgczenie dwdéch oddzielonych od siebie stref roboczych

W przypadku oddzielonych obszarow nalezy utworzyc tgczgce je sciezki. W przeciwnym razie bedg one dla
robota niedostepne.

Wazne: Upewnij sie, ze poczatek i koniec sciezki znajdujg sie w obszarze roboczym.

4 h

= taczenie obszaru roboczego ze stacjg tadowania

Jesli stacjatadowania nie znajduje sie w obszarze roboczym, nalezy utworzyc sciezke tgczaca jg z obszarem

roboczym.

Wazne:

= Upewnij sie, ze jeden koniec znajduje sie wewnatrz obszaru roboczego, a drugi przed stacjg tadowania.
Zaleca sie wyréwnanie sciezki ze stacjg tadowania.

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

~
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O Rozdzielanie i scalanie stref
Podziel strefe na mniejsze strefy lub potacz podzielone strefy w wiekszg strefe.
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6. Nacisnij ,Ukoncz mape” .

Wazne:

 Nie przesuwaj recznie robota podczas tworzenia granicy, poniewaz moze to spowodowac niepowodzenie
mapowania.

» Po rozpoczeciu mapowania nie dokuj zdalnie robota w stacji tadowania, dopoki proces mapowania nie zostanie
ukonczony. W przeciwnym razie LIDAR moze zostac zastoniety, co moze spowodowac niepowodzenie mapowania.

5.2 Dodawanie drugiej mapy

Funkcja podwojnej mapy zostata zaprojektowana z myslg o sytuacjach, w ktorych robot nie moze samodzielnie
przemieszczac sie miedzy oddzielnymi trawnikami lub gdy konieczne jest korzystanie z wiecej niz jednej mapy.
Utworzenie drugiej mapy moze byc konieczne, jesli:

= Nie mozna potgczyc trawnikow z przodu i z tytu domu.

« |stnieje znaczna roznica wysokosci miedzy obszarami trawnika.

» Masz kilka nieruchomosci, ale tylko jednego robota.

» Obszar trawnika jest zbyt duzy na pojedynczg mape.
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Uwaga: Jesli trawniki sg potgczone i mieszczg sie w zakresie mozliwosci robota, nalezy zamiasttego uzyc
konfiguracji wielostrefowej.

Aby zmapowac drugi trawnik:

Zone A Zone B Zone'C

Zone D

Zone E



1. Przygotuj stacje tadowania.

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

« Jeslinie, przenies robota i jego stacje tadowania recznie, aby rozpoczg¢ mapowanie drugiego trawnika.
2. Aby utworzyc¢ druga mape, przejdz do Strona urzgdzenia > & i dotknij Dodaj mape w MOVAhome.

3. Po ukonczeniu drugiej mapy mozna przetgczac sie miedzy mapami za pomocg & > Uzyj.
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Uwaga:

» Po przetgczeniu mapy zostang zastosowane plany i ustawienia koszenia biezacej mapy.

= Dla wiekszej wygody mozna zakupic¢ dodatkowg stacje tadowania do zainstalowania na drugiej mapie. Dzieki
oddzielnej stacji tadowania zainstalowanej na drugiej mapie, wystarczy recznie przenosic robota miedzy dwiema
mapami.

6 Obstuga

6.1 Rozpoczecie koszenia po raz pierwszy

Wskazowki przed koszeniem:

= Uzyj tradycyjnej kosiarki, aby skosic¢ trawe na wysokosc nie wiekszg niz 10 cm.

« Usun ztrawnika przeszkody, w tym gruz, sterty lisci, zabawki, druty i kamienie. Upewnij sie, ze podczas koszenia
przez robota na trawniku nie przebywajg dzieci ani zwierzeta.

« Wypetnij dziury w trawniku.

= Zwyprzedzeniem ustaw w aplikacji preferencje koszenia (takie jak skutecznosc koszenia, wysokosc koszenia i
kierunek koszenia).

Mozesz wybrac jedng z nastepujgcych dwoch metod rozpoczecia koszenia.



a) Uruchomienie za pomocg panelu sterowania
1 Otworz gorng pokrywe robota.
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Mode

Press (> to start all
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4. Nacisnij przycisk >l i zamknij gorng pokrywe robota, aby potwierdzi¢. Robot opusci stacje tadowania i
rozpocznie koszenie catego obszaru.
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b) Uruchomienie za pomocg aplikacji
1. Otworz aplikacje.
2. Wybierz tryb koszenia i dotknij Rozpocznij, aby rozpoczgc koszenie.

6.2 Koszenie trawnika przy uzyciu podwdjnych map

1. Recznie przenies robota na mape obszaru, ktory chcesz skosic.
2. Przed rozpoczeciem koszenia wybierz w aplikacji odpowiednig mape.
Uwaga: Po przetgczeniu mapy zostang zastosowane plany i ustawienia koszenia biezgcej mapy.

Jak radzic¢ sobie z niskim poziomem natadowania baterii lub problemami z tadowaniem?

W przypadku zadan z tylko jedng stacjg tadowania, jesli stacja tadowania nie zostanie recznie przeniesiona
wraz z robotem na drugg mape, robot moze zuzyc¢ akumulator i wyswietli¢ komunikat o btedzie tadowania,
poniewaz nie moze zlokalizowac stacji tadowania. Aby rozwigzac ten problem, wykonaj nastepujgce kroki:
1. Recznie przenies robota na mape ze stacjg tadowania w celu natadowania go.

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

3. W razie potrzeby powtarzaj te czynnosci, az caty trawnik zostanie skoszony.

6.3 Wstrzymanie

Aby wstrzymac biezgce zadanie koszenia, mozna nacisngc przycisk Stop na robocie lub dotkngc opcji
Wstrzymaj w aplikacji.

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

Aby wznowic zadanie, gdy robot zostanie wstrzymany, nacisnij przycisk B , a nastepnie zamknij gorng
pokrywe robota, aby potwierdzi¢. Robot wznowi poprzednie zadanie koszenia. Mozesz tez dotkngc opcji
Kontynuuj w aplikacji, aby wznowic zadanie koszenia.
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6.5 Powrdt do stacji tadowania

Aby odestac robota do stacji tadowania:

1. Nacisnij O na panelu sterowania.

2. Potwierdz, aby wstrzymac lub wznowic biezgce zadanie.

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

Mozna réwniez wybrac opcje Rozpocznij powrot do stacji w aplikacji, aby wystac robota z powrotem.
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7 Aplikacja MOVAhome
Gdzie mozna dowiedziec sie wiecej

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

7.1 Ustawienia koszenia

Lokalizacja w

aplikacji REL

Cecha

Robot oferuje rézne tryby koszenia. Za pomocg aplikacji mozna
przetgczac sie miedzy trybami, w tym koszeniem catego
obszaru, koszeniem strefowym, koszeniem krawedzi, koszeniem
punktowym itrybem recznym.

Strona urzadzenia >
Tryby koszenia Pole wyboru trybu w
lewym gornym rogu

Po ukonczeniu pierwszej mapy robot automatycznie tworzy dwa
tygodniowe plany koszenia w zaleznosci od wielkosci trawnika:

,Plan wiosenno-letni” i ,Plan jesienno-zimowy"” . Dzieki
Strona urzadzenia> | funkgiplanu mozna catkowicie powierzyc codzienne koszenie
Plan wma robotowi. Wystarczy tylko regularnie konserwowac robota.
Uwaga: Jesli obawiasz sie, ze robot moze przeszkadzac Tobie

lub Twoim sgsiadom, gdy pracuje autonomicznie w okreslonych
godzinach, mozesz przejs¢ do Ustawien > Nie przeszkadzac i
ustawic czas Nie przeszkadzac w aplikacji.

Spersonalizuj swoj trawnik, dodajac ksztatty. Zdefiniowane
Ksztatty Strona urzadzenia > | ksztatty zostang wytaczone z koszenia we wszystkich trybach
koszenia & > Edytuj > Ksztatty | koszenia. Mozesz modyfikowac ich potozenie, rozmiar lub usuwac
je w Ksztattach.

Tarcza tngca UltraTrim ™ zostata zaprojektowana tak, aby
przesuwac sie w bok, gdy dociera do krawedzi trawnika,
zapewniajac czystsze ciecie.
Tarczatnaca Strona urzadzenia> | Uwaga: Dodatkowe preferencje koszenia mozna skonfigurowac
UltraTrim ™ :—E > UltraTrim ™ za pomocg ikony :—:- .Uzyj Trybu ogodlnego, aby zastosowac
ustawienia we wszystkich strefach koszenia, lub przejdz do trybu
wtasnego, aby zdefiniowac indywidualne preferencje koszenia
dla kazdej strefy.




7.2 Funkcje ochrony przed warunkami atmosferycznymi

Jesli obawiasz sie, ze niekorzystne warunki pogodowe mogg wptyngc na koszenie, mozesz wtgczyc

nastepujace funkcje ochrony przed niekorzystnymi warunkami pogodowymi na stronie urzgdzenia > f w

aplikacji.

Cecha

Opis

Ochrona przed
deszczem

Gdy funkcja ta jest wtaczona, robot automatycznie wstrzymuje koszenie i powraca
do stacjitadowania, gdy pada deszcz. W aplikacji mozna ustawic czas ochrony
przed deszczem.

Uwaga: Koszenie mokrej trawy moze spowodowac uszkodzenie trawnika. Zaleca
sie wydtuzenie czasu ochrony, aby trawa mogta wyschngc przed ponownym
koszeniem.

Ochrona przed
mrozem

Koszenie w temperaturach ponizej 6° C moze spowodowac trwate uszkodzenie
trawnika. Ze wzgledow bezpieczenstwa akumulator nie bedzie tadowany.

Aby chronic trawnik i robota, mozna wtgczyc funkcje ochrony przed mrozem.
Po wtgczeniu tej funkcji robot automatycznie wstrzymuje koszenie i powraca do
stacjitadowania, gdy temperatura spadnie ponizej 6° C, i wznawia koszenie, gdy
temperatura wzrosnie powyzej 11° C.

7.3 Funkcje antykradziezowe i bezpieczenstwa

W tej sekcji omowiono funkcje antykradziezowe i bezpieczenstwa robota, w tym alarmy dotyczgce utraty
kontaktu z podtozem lub poruszania sie poza mapa, sledzenie lokalizacji w czasie rzeczywistym, alerty o
obecnosci ludzi oraz blokade rodzicielska, zapobiegajgcg niezamierzonemu uruchomieniu.

Aby wtgczyc funkcje antykradziezowe i bezpieczenstwa, przejdz do opcji Strona urzagdzenia > w aplikacji.

rzeczywistym

Cecha Opis
Alarmw Gdy ta funkcja jest wiaczona, alarm wiaczy sie natychmiast po podniesieniu
przypadku : o . . o
utraty kontaktu z robota, a robot zostanie zablokowany. Aby wznowic dziatanie, nalezy najpierw
podtozem wprowadzic¢ kod PIN na robocie.
Alarm w
przypadku Gdy funkcja jest wtgczona, robot zostanie zablokowany i alarm zostanie
wyjechania poza | natychmiast uruchomiony, jesli znajdzie sie poza mapa.
obreb mapy
L%?Egiga Gdy ta funkcja jest wtaczona, obecng lokalizacje robota mozesz sprawdzic w

Mapach Google.

Wykrycie
obecnosci ludzi

Po wtgczeniu tej funkcji robot powiadomi cie po wykryciu obecnosci cztowieka.

Blokada
rodzicielska

Po witaczeniu tej funkcji robot zostanie zablokowany, jesli przez 5 minut nie
zostanie wykonane zadne dziatanie przy otwartej pokrywie. Wtgcz te funkcje, jesli
obawiasz sie mozliwosci obstugiwania robota przez dzieci.

Uwaga: Funkcje alarmu w przypadku wyjechania poza obreb mapy i lokalizacji w czasie rzeczywistym sg
dostepne tylko po aktywowaniu ustugitgczenia sie z Internetem.




7.4 Funkcje TrueGuard

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

Cecha Opis

Obraz wideo
w Czasie
rzeczywistym

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

Gdy robot jest w trybie gotowosci, mozna wystac go do patrolowania okreslonych
Patrolowanie granic lub miejsc w ogrodzie za posrednictwem aplikacji. Aby uzyskac¢ dostep do tej
funkcji, przejdz do (> Patrol.

7.5 tadowanie

Ustawienia tadowania mozna dostosowac na stronie Urzadzenie > > tadowanie w aplikacji.

7.5.1 Niestandardowy okres tadowania

Funkcja niestandardowego okresu tadowania umozliwia ustawienie okresu tadowania robota na
okreslone godziny. Po wtgczeniu tej funkcji robot taduje sie do bezpiecznego poziomu, gdy poziom
natadowania akumulatora jest niski i nie sg wykonywane zadne zadania zwigzane z koszeniem.

7.5.2 Kontrola poziomu natadowania baterii

» Poziom natadowania baterii do automatycznego tadowania: Ustaw poziom natadowania, przy
ktorym robot automatycznie powrdci do stacji tadowania.

» Poziom natadowania baterii do wznowienia zadan: Ustaw poziom baterii, przy ktérym robot
automatycznie wznawia niedokonczone zadania koszenia.

Uwaga: Zespot programistow MOVA bedzie stale przeprowadzat aktualizacje OTA (Over-the-Air,

bezprzewodowo) i konserwacje oprogramowania firmowego i aplikacji. Sprawdz powiadomienia o

aktualizacjach lub wtacz funkcje automatycznej aktualizacji, aby aktualizowac¢ oprogramowanie firmowe

i aplikacje oraz karzystac z wiekszej liczby funkgji.

8 Konserwacja

Aby zapewnic lepszg wydajnosc i zywotnosc robota, nalezy go regularnie czyscic i wymieniac zuzyte czesci
zgodnie z nizej podang czestotliwoscig:

Czes¢ Czestotliwosé wymiany
Ostrza Co 6-8 tygodni lub czesciej
Szczotka czyszczaca Co 12 miesiecy lub czesciej

Uwaga:

o Ve szosta{y Czas pracy ostrzy i szczotki czyszczgcej mozna sprawdzic¢, przechodzgc do opcji Strona
urzadzenia > > Materiaty eksploatacyjne i konserwacja w aplikacji. Po wymianie materiatow
eksploatacyjnych zgodnie z monitem przejdz do strony szczegotow materiatu eksploatacyjnego i dotknij opcji
Wymienitem, aby zresetowac licznik czasu.

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



8.1 Czyszczenie

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

/\ Ostrzezenie: Przed czyszczeniem nalezy wytaczyc robota i odtgczyc¢ stacje tadowania.

Uwaga: Przed odwroceniem robota do gory nogami nalezy upewnic sie, ze na lidarze znajduje sie pokrywa
lidaru, aby uniknac jego uszkodzenia.

* Obudowa, podwozie i tarcza tngca:

1. Wytgcz robota. 2. Zakryj LIDAR pokrywg ochronna.

3. 0dwroc robota do goéry nogami. 4. 0Oczys¢ obudowe, tarcze tngcg i podwozie za pomocg
weza.

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

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

5. Ostroznie wyczysc czujnik LIDAR niestrzepigcg sie szmatka.




» Styki tadowania i przednia kamera:
Za pomoca czystej szmatki wytrzyj stykitadowania na robocie i stacjitadujgcej, a takze wyczysc przednia

kamere. Po czyszczeniu nalezy utrzymywac stykitadowania i przednig kamere w stanie suchym.

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

/éw
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8.2 Wymiana podzespotow

* Wymiana ostrzy

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

/\ Ostrzezenie: Wytacz robota. Przed wymiang ostrzy nalezy zatozy¢ rekawice ochronne.

Uwaga: Wymien wszystkie trzy ostrza jednoczesnie, aby zapewnic zrownowazony system tnacy.

1. Wytacz robota. 2. Zakryj LIDAR pokrywg ochronna.




3. Umiesc robota na miekkiej powierzchni i 4. Poluzuj srubki za pomocg srubokreta
odwroc go do gory nogami. krzyzakowego.

5. Usun trzy ostrza i srubki. 6. Wyrownaj nowe ostrza z otworami na tarczy
tngcej, a nastepnie zabezpiecz je srubkami.

=« Wymiana szczotki czyszczgcej

Gdy szczotka czyszczgca czujnika LIDAR zuzyje sie, jej wtosie moze sie postrzepic lub zuzy¢, wptywajac na
wydajnosc czyszczenia. Nalezy regularnie wymieniac szczotke czyszczgca, aby zachowac dobre wyniki
czyszczenia. Zaleca sie wymiane szczotki czyszczacej co 12 miesiecy lub czesciej.




9 Akumulator

W przypadku dtugotrwatego przechowywania nalezy tadowac akumulator co 6 miesiecy, aby go chronic.
Uszkodzenia baterii spowodowane nadmiernym roztadowaniem nie sg objete ograniczong gwarancja.
Nie tadowac akumulatora w temperaturze otoczenia powyzej 40° C lub ponizej 10° C. Temperatura
dtugotrwatego przechowywania akumulatora powinna wynosic¢ od -10 do 35° C. Aby zminimalizowac
uszkodzenia, zalecana temperatura przechowywania akumulatora wynosi od 0 do 25° C.

Uwaga: Zywotnos¢ akumulatora robota zalezy od czestotliwosci uzytkowania i liczby godzin pracy.

Jesli akumulator jest uszkodzony lub nie mozna go natadowac, nie nalezy samowolnie pozbywac sie
przestarzatego lub wadliwego akumulatora. Nalezy przestrzegac lokalnych przepisow dotyczgcych
recyklingu.

Tryb tadowania z niskg mocg:

Po wtgczeniu trybu tadowania przy niskim poziomie baterii funkcje niezwigzane z tadowaniem zostang

wytgczone (wyswietlacz i sie¢ zostang wytgczone).

« Aby wigczy¢ tryb tadowania przy niskim poziomie baterii, nacisnij i przytrzymaj jednoczesnie przycisk D i
przycisk 0¥ , a nastepnie nacisnij szybko 5 razy przycisk & . Ustyszysz komunikat gtosowy: Tryb tadowania
przy niskim poziomie baterii jest wtgczony.

= Aby wytgczyc tryb tadowania przy niskim poziomie baterii, uruchom ponownie robota lub nacisnij szybko 5

razy przycisk (') .

10 Przechowywanie przez zime

» The Robot

1. Przed wytgczeniem robota nataduj akumulator do petna.

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

3. Zatoz pokrywe ochronng lidaru.

4. Robota nalezy przechowywac wewngtrz w suchym miejscu, w temperaturze powyzej 0 ° C.

« Stacja tadowania

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

Uwaga: Po okresie zimowym nalezy ponownie zainstalowac stacje tadowania i umiesci¢ w niej robota w
celu natadowania. Jesli ponownie zainstalujesz stacje tadowania w innym miejscu, robot automatycznie
zaktualizuje lokalizacje stacji, gdy tylko sie nataduje i opusci stacje. Jesli napotkasz btedy pozycjonowania z
powodu znaczgcych zmian w ogrodzie, zaleca sie ponowne zmapowanie obszaru.

11 Transport

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

/\ Ostrzezenie:

» Przed transportowaniem robota nalezy go wytaczyc.

= Podnies robota za tylny uchwyt, trzymajac tarcze tngcg z dala od ciata.



12 Rozwigzywanie problemoéw

Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Robot nie jest potaczony
z aplikacja.

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

2. Robot jest wytgczony lub
uruchamia sie ponownie.

1. Sprawdz, czy robot zakonczyt proces wigczania.

2. Sprawdz, czy router dziata prawidtowo.

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

Robot stracit kontakt z
podtozem.

Koto nie spoczywa na ziemi.

1. Potdz robota z powrotem na réwnym podtozu.

2. Wprowadz kod PIN i potwierdz.

3. Robot nie jest w stanie przejezdzac przez przedmioty
wyzsze niz 4 cm. Upewnij sie, ze robot pracuje na
rownym podtozu.

Robot jest przechylony.

Robot przechyla sie o ponad
37°.

1. Potdz robota z powrotem na réownym podtozu.

2. Wprowadz kod PIN i potwierdz.

3. Robot nie jest w stanie wjechac na zbocza o kgcie
nachylenia wiekszym niz 45% (24°).

Robot jest
unieruchomiony.

Robot jest przez cos
unieruchomiony i nie udaje
mu sie wydostac.

1. Usun przeszkody znajdujgce sie w poblizu i sprobuj
ponownie.

2. Recznie przenies robota na ptaskie i otwarte miejsce
w obrebie mapy i sprobuj rozpoczac zadanie
ponownie. Jezeli problem bedzie sie powtarzat,
sprobuj ponownie, gdy robot znajdzie sie w stadji
tadowania.

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

4. Sprawdz, czy trawa w poblizu jest wyzsza niz 10 cm.
Mozesz zmieni¢ wysokas¢ omijania przeszkod badz
uzyc recznej kosiarki, aby przeprowadzic wstepne
koszenie i zapobiec unieruchomieniu robota.

5.Jezeli w danej lokalizacji robot czesto zostaje
unieruchomiony, mozesz ustawic w niej strefe
wytgczong.

Btad lewego/prawego
kota tylnego.

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

1. Wyczysc tylne kota i sprobuj ponownie.

2. Jesliten btgd nadal wystepuje, sprobuj ponownie
uruchomic robota.

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj sie z
dziatem obstugi posprzedaznej.

Tarcza tngca nie moze sie
obracac.

Tarcza tngca nie moze sie
normalnie obracac lub
wystapit problem z silnikiem
tngcym.

1. Wyczysc tarcze tnacg i sprobuj ponownie.

2. Sprawdz, czy trawa w poblizu jest wyzsza niz 10 cm.
Mozesz zmieni¢ wysokas¢ omijania przeszkod badz
uzyc recznej kosiarki, aby przeprowadzi¢ wstepne
koszenie i zapobiec zablokowaniu tarczy tnacej
przez wysoka trawe.

3. Sprawd?, czy pod tarczg thacag znajduje sie woda.
Jezeli tak, przenies robota w suche miejsce i sprobuj
ponownie.

4. Jesli ten btgd nadal wystepuje, sprébuj ponownie
uruchomic robota.

5. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj sie z
dziatem obstugi posprzedaznej.

Tarcza tngca nie porusza
sie do gory ani do dotu.

Tarcza tngca nie porusza sie
do gory ani do dotu.

1. Wyczysc tarcze tnacg i sprobuj ponownie.

2. Jesliten btgd nadal wystepuje, sprobuj ponownie
uruchomic robota.

3.Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj sie z
dziatem obstugi posprzedaznej.




Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Tarcza tngca nie moze
poruszac sie na boki.

Tarcza tngca nie moze
poruszac sie na boki.

1. Wyczyse system tnacy i usun wszelkie
zanieczyszczenia lub obce przedmioty.

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

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedazne).

Btad zderzaka.

Czujnik przedniego zderzaka
jest stale wtaczony.

1. Sprawdz, czy robot nie jest gdzies
unieruchomiony.

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

3.Jesli ten btad nadal wystepuje, sprobuj ponownie
uruchomic robota.

4. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedazne).

Btad tadowania.

Robot dokuje w stacji
tadujacej, ale wystepuje
problem z natezeniem lub

napieciem pradu tadowania.

1. Sprawd?z, czy stacja tadowania jest poprawnie
podtgczona do zasilania.

2. Sprawdz, czy stykitadowania robota i stacji
tadowania sg czyste.3. Po zakonczeniu
sprawdzania, sprobuj ponownie zadokowac
robota w stacjitadowania.

4. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedazne).

1. Uzywaj robota w miejscach, w ktorych
temperatura otoczenia jest nizsza niz 40 °C .
Mozesz poczekac, az temperatura akumulatora

Zbyt wysoka ; o
temperatura Temperatura akumulatora spadnie samoistnie.
akurpnulatora wynosi =60 °C. 2. Mozesz wytgczyc robota i uruchomic go
’ ponownie za chwile.
3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedazne).
Temperatura 1. Jezeli temperatura baterii przekracza 40 °C,,

akumulatora jest
wysoka.

Temperatura akumulatora
wynosi =40 °C .

tadowanie moze zakonczyc sie niepowodzeniem.
2. Uzywaj robota w miejscach, w ktérych
temperatura otoczenia wynosi mniej niz 40 °C .

Temperatura

akumulatora jest niska.

Temperatura akumulatora
wynosi<6°C.

1. Jezeli temperatura baterii jest nizsza niz6 °C,
tadowanie moze zakonczyc sie niepowodzeniem.

2. Uzywaj robota w miejscach, w ktorych
temperatura otoczenia przekracza 6 °C .

LIDAR jest zastoniety.

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

1. Zdejmij pokrywe lidaru i sprébuj ponownie.

2. Jezelilidar na gorze robota jest bardzo brudny,
WyCzys¢ go przy uzyciu niestrzepigcej sie szmatki
i sprobuj ponownie.

Nieprawidtowe
dziatanie lidaru.

LIDAR jest bardzo
zabrudzony lub wystapit
btad czujnika.

1. Sprawdz, czy LIDAR jest brudny. Wyczysc go, jezeli
to konieczne i sprébuj ponownie.

2. Jesliten btad nadal wystepuje, sprobuj ponownie
uruchomic robota.

3. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedazne).

LiDAR jest zabrudzony.

LiDAR jest zabrudzony.

Przetrzyj czujnik lidaru na gorze robota czystg
Sciereczkg. Utrzymuj LIDAR w suchosci po
Czyszczeniu.




Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Temperatura lidaru jest
wysoka.

Temperatura lidaru jest
wysoka. LIDAR wkrotce
przestanie dziatac.

1. Robot automatycznie sprobuje wrdcic¢ do stadji
tadowania, aby sie schtodzic.

2. Upewnij sie, ze robot dziata w temperaturze
otoczenia ponizej 40 °C .

3. Umiesc robota w zacienionym, chtodnym i dobrze
wentylowanym miejscu. Alarm wytgczy sie, gdy
temperatura spadnie do normalnego zakresu.

4. Robot automatycznie wznowi dziatanie, gdy
alarm ustanie.

5. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedaznej.

Temperatura lidaru jest
za wysoka.

Temperatura lidaru jest
za wysoka. LIDAR zostat
zatrzymany.

1. Lidar zostat wytaczony z powodu wysokiej
temperatury.

2. Upewnij sie, ze robot dziata w temperaturze
otoczenia ponizej40°C.

3. Umiesc robota w zacienionym, chtodnym i dobrze
wentylowanym miejscu. Alarm wytgczy sie, gdy
temperatura spadnie do normalnego zakresu.

4. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedazne).

Robot stracit orientacje.

Nastapita utrata rozpoznania
pozydji.

1. Sprawdz, czy LIDAR na gorze robota nie jest
zabrudzony. Brud negatywnie wptynie na
ustalanie lokalizacji.

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

3.Jezeli nie uda sie przywrocic ustalania lokalizadji,
zdalnie skieruj robota do stacjitadowania za
posrednictwem aplikadji i rozpocznij koszenie.

Btad czujnika.

Btad czujnika.

1. Uruchom robata ponownie i sprobuj ponownie.
2. Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj
sie z dziatem obstugi posprzedaznej.

Robot znajduje sie w
strefie wytgczonej.

Robot znajduje sie w strefie
wytgczone;.

1. Recznie przenies robota ze strefy wytgczonej i
sprobuj ponownie.

2. Zdalnie kontroluj robota przez aplikacje, aby
przemiesci¢ go poza strefe wytgczong i sprobuj
ponownie.

Robot jest poza mapa.

Robot jest poza mapa.

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

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

Witgczono zatrzymanie
awaryjne.

Nacisnieto przycisk Stop na
robocie.

Wprowadz kod PIN i potwierdz.

Niski poziom
natadowania
akumulatora. Robot
niedtugo sie wytaczy.

Poziom natadowania
akumulatora wynosi < 10%.

Zadokuj robota w stacji tadowania, aby
natadowac akumulator.

Robaot znajduje sie z
dala od mapy. Zachodzi
ryzyko kradziezy.

Robot znajduje sie z dala od
mapy.

1. Wprowadz kod PIN i potwierdz.
2. Mozesz wytaczy¢ Alarm w przypadku wyjechania
poza obreb mapy w aplikadji (Ustawienia).




Problem

Przyczyna

Rozwigzanie

Nie udato sie wroci¢ do
stacji tadowania.

Robat nie moze znalez¢ stacji
tadowania po powrocie z
koszenia.

1. Sprawd?, czy robota nie blokujg jakies przeszkody.
Po ich usunieciu sprobuj ponownie.

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

Dokowanie w stacji
tadowania zakonczone
niepowodzeniem.

Robaot znajduje stacje
tadowania, ale nie udaje mu
sie zadokowac.

1. Sprawdz, czy elementy odblaskowe na stacji nie sa
brudne badz zablokowane.

2. Sprawdz, czy przed stacja nie znajdujg sie jakies
przeszkody.

3. Sprawdz, czy stacja nie zostata przemieszczona.

4. Sprawdz, czy ptyta podstawowa nie jest pokryta
grubym btotem.

5. Sprawdz, czy stacja znajduje sie na nachyleniu.

6. Sprawdz, czy stacja ma zasilanie.

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

Ustalanie lokalizacji
zakonczone
niepowodzeniem.

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

1. Sprawdz, czy lidar nie jest zastoniety. Recznie
przenies robaota na ptaskie i otwarte miejsce
w obrebie mapy i sprobuj rozpoczgc zadanie
ponownie.

2. Jezeli btad bedzie sie powtarzat, sprobuj ponownie,
gdy robat zostanie zadokowany w stacji tadowania.

Niewystarczajgca
przestrzen do skretu
przed stacja.

Niewystarczajgca przestrzen
do skretu przed stacja.

1. Jesli stacja jest umieszczona na krawedzi mapy lub
wewnatrz niej, upewnij sie, ze istnieje co najmniej 1
m wolnej przestrzeni miedzy przednig czescig piyty
podstawowej stacji a granicg mapy; W przeciwnym
razie robot moze nie byc¢ w stanie skrecic.

2. Przenies stacje lub zmiert mape w Edycja mapy.

Sciezka jest
zablokowana.

Sciezka jest zablokowana.

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

2. Sprawdz, czy robota nie blokujg jakies przeszkody.

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

Przednia kamera jest
zabrudzona.

Przednia kamera jest
zabrudzona.

Przetrzyj przednig kamere czystg szmatka.

Wystapit problem z
przednig kamera.

Wystapit problem z przednig
kamera.

1. Przetrzyj przednig kamere czystg szmatka.

2. Sprobuj ponownie uruchomic robota.

3.Jezeli problem bedzie sie utrzymywat, skontaktuj sie
z dziatem obstugi posprzedazne;.

Przednia kamera jest
zastonieta.

Przednia kamera jest
zastonieta.

Przetrzyj przednig kamere czystg szmatka.

Podczas automatycznego
mapowania wystapit
btad wykrywania granic.

Podczas automatycznego
mapowania wystapit btad
wykrywania granic.

1. Upewnij sie, ze warunki oswietleniowe sg
odpowiednie, nie za jasne ani za ciemne.

2. Potwierdz, ze pogoda jest jasna, bez mgty lub
deszczu.

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

4. Upewnij sie, ze powierzchnia gruntu jest rowna,
poniewaz nierdwnosci mogg wptynac na
wykrywanie.

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




13 Specyfikacje

Nazwa produktu LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra
P 800 1000 1200 1600 2000
Marka MOVA
Podstawowe | MXXM2100 | MXXM3100 | MXXM4100 | MXXM5100 | MXXM6100
informacje
Wymiary 666 x 444 x 273 mm
Ciezar
(z skumulatorem) 13,7 kg 13,7 kg 13,8kg 13,8 kg 13,8 kg
Zalecana maksymalna 800 m? 1,000 m? 1,200 m? 1,600 m? 2,000 m?
powierzchnia koszenia
Standardowy
) ) 800 m?/day | 800 m?/day | 1,000 m?/day | 1,200 m?/day | 1,200 m?/day
Skutecznosc koszenia [1]
. Wydajny
Koszenie
1,200 m?/day | 1,200 m?/day | 1,400 m?/day | 1,600 m?/day | 1,600 m?/day
Wysokosc koszenia 3~10cm
Szerokos¢ koszenia 20cm
Czas tadowania [2] 60 min | 60 min | 65 min | 65 min 65 min
Poziom mocy
akustycznej (LWA) 57 dB(A)
Niepewnos¢ mocy
- akustycznej (KWA) 3 dB(A)
Emisja hatasu on ——
oziom cisnienia
akustycznego (LpA) 49 dB(A)
Niepewnosc cisnienia
akustycznego (KpA) 3 dB(A)
Temperatura robocza 0-50° C
P Zalecane: 10~35°C
przechommania 10-35°C
P YW Zalecane: 0~25°C
dtugoterminowego
Stan roboczy
Robot: IPX6
Klasyfikacja IP Stacjatadowania: IPX4
Zrodto zasilania: IP67
Maksymalne nachylenie 459% (24°)
obszaru koszenia
Zakres czestotliwosci 2400,0-2483,5 MHz
Bluetooth
802.11b: 16+2 dBm (przy 11 Mbps)
Maks. moc sygnatu 802.11g: 14+2 dBm (przy 54 Mbps)
radiowego 802.11n: 13+2 dBm (@HT20,HT40)
Bluetooth: 749 dBm
Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2400-2483,5 M)
tgcznosc
wliczone Wliczone
Modut do tgczenia sie z Nie wliczone Nie wliczone Nie wliczone (bezptatnie (bezptatnie
Internetem przezrokod | przeztrzy lata
aktywacji) od aktywacji)

Ustuga tgczenia sie z
Internetem [3]

LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41

GNsSs ¢

GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QzSS




Silnik - .
napedowy Typ silnika Silnik bezszczotkowy
Silnik koszgcy | Predkosc 2500 /min
Model akumulatora MBPM30 | MBPM30 | MBPM20 | MBPM20 | MBPM20
Typ akumulatora Lithium-ion battery
Akumulator
(robot) Typowa pojemnosc 4000 mAh | 4000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh
Naplgcwe 18V DC
znamionowe
Model tadowarki MPAM20 / MPAM20(C)
. Wejsciowe napiecie 100~240 V AC
Zrodto
zasilania Napiecie wyjsciowe 20V DC
Wst;lovye 3A
natezenie pradu
Modelstqql MCM20
tadowania
Wejsciowe napiecie 20V DC
Stacja . o
tadowania Napiecie wyjsciowe 20V DC
\/\/asqovye 3A
natezenie pradu
Output current 3A
Zapasowe ostrza i 9
Akcesoria | °TUPY
Model ostrza MBKM10

[1] Na podstawie testow przeprowadzonych przez MOVA Laboratory.

[2] Czas tadowania odnosi sie do czasu potrzebnego do osiggniecia 85% wydajnosci w celu wznowienia
ciecia, gdy robot automatycznie powraca do stacji tadowania z powodu niskiego poziomu natadowania
akumulatora.

[3]Wymaga zainstalowania modutu do tgczenia sie z Internetem.

[4] Wymaga zainstalowania modutu do tgczenia sie z Internetem.

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




UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE

Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. niniejszym oswiadcza, ze typ urzadzenia
radiowego Robot koszgcy MOVA LiDAX Ultra 1000 jest zgodny z dyrektywg
2014/53/UE. Petny tekst deklaracji zgodnosci UE jest dostepny pod
nastepujgcym adresem internetowym: https://files.innpro.pl/mova

Adres producenta: Room 1182, Building 3, No. 288Jiushenggang Road,
Guoxiang Street,Wuzhong District Economic Development Zone, Suzhou
City,Jiangsu Province, Chiny

Czestotliwos¢ radiowa: Bluetooth & Wi-Fi: 2400,0-2483,5 MHz
Maksymalna moc czestotliwosci radiowej: <20 dBm

Specyfikacje baterii produktu

Cecha Wartos¢

Kategoria baterii Wbudowana

Typ baterii Akumulator litowo-jonowy

Zawiera Kadm/Otéw (>0.002% Cd, >0.004%  Nie

Pb)
Waga netto (kg) 520+5g
Pojemnos$¢ (mAh) Pojemnos¢ baterii:

3000 mAh



Ostrzezenia i informacje dotyczace bezpieczenstwa

Wszelkie informacje dotyczgce obstugi urzgdzenia znajdujg sie w instrukcji obstugi. Zanim zaczniesz z niego korzysta¢, zapoznaj sie z jej
trescia i stosuj sie do zawartych w niej wskazéwek.

Przed uzyciem zapoznaj sie rowniez z ponizszymi informacjami:

Ostrzezenia dotyczace uzytkowania

1. Bezpieczenstwo dzieci i zwierzat:

eProdukty takie jak roboty koszace i moduty zamiatajgce nie sg przeznaczone do obstugi przez dzieci. Trzymaj dzieci i zwierzeta z dala od
urzadzen podczas ich pracy, aby unikng¢ obrazen.

eAkcesoria, takie jak noze do robotéw koszgcych, powinny by¢ przechowywane w miejscu niedostepnym dla dzieci ze wzgledu na ostre
krawedzie.

2. Bezpieczenstwo elektryczne:

eAkumulatory, klimatyzatory przenosne oraz mikroinwertery nalezy uzywac zgodnie z instrukcjg obstugi. Podtgczaj je wytacznie do gniazd
i ztgczy zgodnych ze specyfikacjg techniczng producenta.

eUnikaj kontaktu elektrycznych czesci urzadzen z wodg, chyba ze sg one oznaczone jako wodoodporne.

eNie uzywaj uszkodzonych kabli, ztaczy ani akumulatoréw. W przypadku zauwazenia uszkodzen natychmiast przerwij uzytkowanie i
skontaktuj sie z serwisem.

3. Wodoodpornos¢ i ochrona przed wilgocia:

eProdukty oznaczone jako wodoodporne nalezy uzywac¢ zgodnie z ich specyfikacja. Nie zanurzaj ich gteboko ani nie eksponuj na dziatanie
wody przez diugi czas, jesli producent tego nie zaleca.

e Akumulatory i mikroinwertery powinny by¢ zabezpieczone przed wilgocia, chyba Ze posiadajg odpowiednig klase ochrony (np. IP65/IP67).
4. Bezpieczenstwo pracy urzadzen automatycznych:

eRoboty koszace i akcesoria do nich powinny by¢ uzywane na terenie wolnym od przeszkdd, kamieni, kabli i innych przedmiotéw, ktére
mogg zaktoci¢ prace lub spowodowaé uszkodzenia.

ePrzed uruchomieniem robota koszgcego upewnij sig, ze obszar pracy jest odpowiednio oznaczony, aby unikngé¢ kolizji z osobami lub
zwierzetami.

5. Bezpieczenstwo transportu i przechowywania:

eWalizki i torby ochronne do urzadzen elektronicznych lub bagazu powinny by¢ odpowiednio zamkniete i zabezpieczone, aby unikngé
uszkodzenia zawartosci podczas transportu.

ePrzechowuj akumulatory i urzgdzenia elektryczne w suchym, chtodnym miejscu, z dala od zrédet ciepta i Swiatta stonecznego.

6. Ryzyko mechaniczne:

eAkcesoria z ostrymi elementami, takie jak noze do robotéw koszacych, mogga powodowac obrazenia. Zaktadaj je zgodnie z instrukcjg i
uzywaj odpowiednich rekawic ochronnych podczas wymiany.

eUpewnij sig, ze wszystkie ruchome elementy urzadzen sg odpowiednio zamocowane przed uruchomieniem.

Informacje dotyczace prawidlowego uzytkowania

1. Przygotowanie urzadzen do pracy:

ePrzed pierwszym uzyciem zapoznaj si¢ z instrukcjg obstugi, aby prawidtowo skonfigurowac urzadzenie. Sprawdz, czy wszystkie elementy sg
odpowiednio zamocowane.

oW przypadku robotéw koszacych i klimatyzatorow przenosnych upewnij sie, ze obszar pracy jest odpowiednio przygotowany (usuniete
przeszkody, stabilne podioze).

2. Eksploatacja urzadzen elektrycznych:

oW przypadku klimatyzatoréw przenosnych i mikroinwerterow uzywaj urzadzen w dobrze wentylowanych miejscach, aby zapobiec
przegrzaniu.

eAkumulatory i baterie nalezy tadowac zgodnie z zaleceniami producenta, unikajgc przetadowania i catkowitego roztadowania.

3. Konserwacja i czyszczenie:

eRegularnie czys¢ urzadzenia, takie jak roboty koszace, z trawy, kurzu i innych zanieczyszczen, aby zapewni¢ ich efektywne dziatanie.

oW przypadku akcesoriéw elektronicznych uzywaj miekkiej, suchej sciereczki. Nie uzywaj agresywnych srodkdw chemicznych ani wody do
czyszczenia elementow elektrycznych.

4. Przechowywanie:

eUrzadzenia przechowuj w suchym i bezpiecznym miejscu, z dala od wilgoci, skrajnych temperatur oraz zrédet ciepta.

eAkumulatory i baterie przechowuj w stanie czesciowego natadowania, aby wydtuzy¢ ich zywotnos¢.

Dodatkowe srodki ostroznosci

eOchrona srodowiska:

eZuzyte akumulatory i urzadzenia elektroniczne nalezy utylizowa¢ zgodnie z lokalnymi przepisami dotyczacymi odpadoéw elektronicznych. Nie
wyrzucaj ich do zwyktych pojemnikéw na $mieci.

oW przypadku robotéw koszacych i klimatyzatoréw regularnie sprawdzaj stan techniczny urzadzenia, aby unikngé wyciekéw oleju, ptynéw
chtodniczych lub innych substanciji.

eEfektywnos¢ energetyczna:

eKorzystaj z energooszczednych trybdw pracy, jesli sg dostgpne, aby zmniejszy¢ zuzycie energii.

ePrzechowuj urzadzenia w stanie gotowosci do pracy (np. z natadowanym akumulatorem) w przypadku planowanych dziatan outdoorowych.
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Ochrona Srodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tacznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbiorce i
recyklingowi w wyznaczonych punktach. Zapewniajac jego prawidtowe usuwanie, zapobiegasz
potencjalnym, negatywnym konsekwencjom dla srodowiska naturalnego i zdrowia ludzkiego.
System zbierania zuzytego sprzetu zgodny jest z lokalnie obowigzujgcymi przepisami ochrony
Srodowiska dotyczgcymi usuwania odpadow. Szczegotowe informacje na ten temat mozna
uzyska¢ w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktorym produkt zostat
zakupiony.

Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podejscia Unii Europejskiej (UE), dotycza-
cych zagadnien zwigzanych z bezpieczenstwem uzytkowania, ochrong zdrowia i ochrong
Srodowiska, okreslajgcych zagrozenia, ktére powinny zosta¢ wykryte i wyeliminowane

Niniejszy dokument jest ttumaczeniem oryginalnej instrukcji obstugi, stworzonej przez produ-
centa.

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

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

importer: {NINIP L)

INNPRO Robert Btedowski sp. z 0.0.
ul. Rudzka 65c

44-200 Rybnik, Polska

tel. +48 533 234 303
hurt@innpro.pl

www.innpro.pl

Autoryzowany przedstawiciel w UE:

EUREP GmbH

Unterlettenweg 1a, 85051 Ingolstadt, Niemcy
Email: eurep@eurep-gmbh.com



Srodki bezpieczenstwa

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

Nigdy nie wystawiaj urzgdzenia na dziatanie wysokiej temperatury.

taduj urzadzenie w miejscu suchym i dobrze wentylowanym z dala od materiatéw
tatwopalnych, zachowaj wolng przestrzenn min 1m od innych obiektow.

Nigdy nie zakrywaj urzgdzenia podczas tadowania.

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

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

Akumulator LI-ION

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

Akumulator LI-PO

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