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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 ostrza! NIE wktadaj dioni ani stop 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 gwarancji.

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

2[B|o|o|~|o|u|s]w |-

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

(o) [S20 BN (V) 1 N) 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 wehodzi 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 2023

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 2|
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

e 1 r
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Pawet Kowalski
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
e r
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Pawet Kowalski


mailto:bok@gtxservice.com

Petnomocnik ds. jakosci firmy GRUPA TOPEX

Warszawa, 2023-11-09

EN
TRANSLATION (USER) MANUAL
MOWING ROBOT 04-621
ATTENTION: BEFORE USING POWER TOOLS, PLEASE READ
THESE INSTRUCTIONS CAREFULLY AND KEEP THEM FOR
FUTURE REFERENCE.

SPECIFIC SAFETY RULES

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

RECOMMENDATIONS

Read the instructions carefully. Familiarise yourself with the control
systems and the correct operation of the unit.

Do not allow the appliance to be used by children or persons who have
not read the operating instructions. National regulations may indicate a
minimum age for the operator.

Do not use the robot when there are other people around, especially
children or animals.

Please note 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, it is recommended to mow in rain-free weather.
When mowing in the rain, the grass can stick to the robot, which can
slip as a result.

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

* Check the mowed area periodically 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.

NOTE: 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.

USE

* Beware of 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
members of the public 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, you may walk,
but you must not run.

* Familiarise yourself with 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 signals an alarm, press the STOP button immediately.

* DO NOT touch dangerous moving parts before turning off the power
to the robot.

e DO NOT touch dangerous parts until they have come to a complete
stop.

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

« Cut power: Before locking the robot.

« Before testing, cleaning or maintenance.

PICTOGRAMS AND WARNINGS
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1. Read the operating instructions, observe the warnings and safety
conditions contained therein!

2. Disconnect from power supply before cleaning or maintenance
3. Do not put your hands or feet under the guard of the cutting
mechanism

Rotating parts possibility of injury

Keep a safe distance from the mowing robot

Beware of the possibility of injury from discarded items

Protect from rain

Keep out of reach of children

Do not ride on the robot

10. Possible loss of fingers, use caution

11. Maximum ground tilt 14°/25%

12. Protect hands with work gloves

13. Protective clothing must be worn

14. Wear protective footwear

15. Do not dispose of with household waste

16. Selective waste collection

17. Degree of protection

LEOND O R

CAUTION: This appliance may be used by children over 8 years of
age and persons with limited physical and mental abilities and
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 numbering below refers to the components of the device
shown on the graphic pages of this manual.

Designation Description
Fig. A
1 Emergency stop
2 Mowing height adjuster
3 Mower control panel
4 Mower 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 Description
Fig.B
1 Docking station control panel
2 Holes for securing the docking station
3 Charging connectors
4 Docking station
5 Docking station cover
6 Connectors for power supply cable to mark the
working area
7 Cable holes for marking the working area and
power supply
8 Docking station power socket
9 Marking for correct cable routing
Designation Description
Fig. D
1 Charging status indicator light
2 Signal fault indicator




3 Restriction cable indicator
4 Operating hours / error message, lights 1-4
5 Power button
6 Switch
7 Docking button
8 Confirm" button
Designation Description
Fig. H
1 Screws
2 Battery compartment cover with transport handle
3 Battery compartment
4 Battery socket on chamber cover
5 Rechargeable battery (not included)
Designation Description
Fig. |
1 Lawn
2 Wall / 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 Description
Fig.J
la Cable to limit the mowing area beginning
1b Cable limiting the mowing area End
2 Power cable
3 Docking station

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

PREPARATION 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 is the
battery compartment cover Fig. H2 fixed with the 4 screws marked with
arrows Fig. H1.

e 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, the battery socket on the underside of the

cover is fixed Fig. H4.

* Abattery from the ENERGY+ series is inserted into the socket.

« Invert the cover with the battery attached and insert into the Figure H3

compartment.

Tighten the screws securing the cover. Flip the robot over with the

bottom down, the unit is ready.

WORKING ENVIRONMENT OF THE MOWING ROBOT

Ensure that the following conditions are met at the robot site:

e The grass height does not exceed 60 mm.

* NOTE: If the grass is taller 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

e 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.

e Near a wall socket.

« Place the 10 m extension cable, power supply in a shaded, cool and
dry place.

e There must be no obstacles within at least 2 m of the charging
station.
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e |tis recommended that the charging station is located in a dry and
sheltered place.
e 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).

NOTE: DO NOT stand on or walk on the charging station plate.

NOTE: DO NOT make new holes in the charging station plate. The station
must be bolted to the ground using the existing holes.

3.LAYING OF THE RESTRAINING CABLE

The boundary wire is used to delineate the working area and guide the
robot back to the charging station.

NOTE: If your neighbour is also using a mowing robot, keep at least 1 m
distance between the stop wires of both robots.

PLANNING OF THE CONTAINMENT LINE

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

NOTE: The length of the restraining cable must not exceed 200 metres.
WARNING! The robot must not run over gravel or similar materials that
could damage the blades.

LAYING THE RESTRAINING CABLE FIG. C

Follow the instructions below to lay the restraining cable around the work

area and obstacles. Use the gauge included in the kit to lay the

containment cable correctly.

CAUTION: The restraining cable is energised at very low voltage and is

safe for humans and pets.

NOTE: Start with the "-" connector at the back of the charging station fig.

B6 pull it under the station (and leave a 10 cm allowance) and lay the

cable around the lawn in a counterclockwise direction, ending at the "+"

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

Make sure the cable makes metal contact at the '+ and - connectors Fig.

B6 remember to cut off any excess restraining wire.

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

e Maintain a 30 cm gap between the stop wire and the lawn edge Fig.
C2; Fig. C3.

* Fasten the stop wire to the ground with the pins provided in the kit
fig. G5. The stop wire should be straight and slightly taut. The pegs
should be spaced every 1 m (this can be changed depending on the
shape of the lawn) fig. C4. Do not bury the cable deeper than 2 cm
so as not to weaken the signal.

e Lay the cable so that the angles are greater than 90° fig. C5. Lay
the boundary wire in gentle curves at these points, which will make
it much easier for the robot to move around the area to be mown.

« |f there are flowerbeds, ponds or trees in the lawn, surround them
with loops of Figure C4 boundary wire.

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

ATTENTION: On the way to and from the loop, the restraining cable must

not cross each other Fig. C4.

e Leave anarrow space in the working area of the mower. Ensure that
the distance between parallel running boundary wires is greater than
1im.

NOTE: Make sure that the docking station is inside the loop marking the
mowing area. (outside-in / inside-out) Fig.B2

4. INSTALLATION OF CHARGING STATIONS

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
limiting cable".

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

OPERATION / SETTINGS

Initial start-up of the mowing robot

* When starting the robot for the first time, place the unit 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 execution is described
below under software update.

o NOTE: 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 the option: Firmware Update.

8.Then follow the instructions on the screen.

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

NOTE!

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

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

* 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 app. In the iOS app also from the Bluetooth

settings.

MOWING HEIGHT ADJUSTMENT:

Set the cutting height to 60 mm before the first mowing, then change to

the desired height when the entire lawn is relatively flat.

e Turn the figure A2 knob clockwise to increase the cutting height.

e Turn the figure A2 knob to the left to reduce the cutting height.

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

NOTE: The drive motor of the mower drum Fig. A7 switches on approx.

10 seconds after leaving the base, starting operation.

POWER 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 the power on.

ACTIVATION OF THE ROBOT AND PROGRAMMING OF THE WORK

TIME IN MAUAL 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 correctly (all lights are on continuously), restart the robot.

2. enter the password by pressing button D6 twice, then button D7 twice

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

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

- Press the button fig. D6 to set the operating time. One light means 2

hours, the maximum operating time is 8 hours and 4 lights fig. D4 are lit.

Press button fig. D8 to confirm and start the robot.

NOTE: Once the operating time has been set, the robot will remember the

settings and start mowing at the programmed time each 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 return it to the station

by pressing the buttons: fig. D7 then confirm with fig. D8 to return the

mower to the charging station.

Pressing the emergency stop STOP button deletes the manual and

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

way. To get the robot working again after an emergency stop, return it

to the charging station and set the manual schedule again. For the

automatic schedule, perform the same action in the application

schedule and confirm its settings.

NOTE: The programmed start-up time in the automatic schedule

should not be regarded as very precise. The unit may start up to a few

minutes after the set time.

Activating manual mode deletes the schedule programmed in the

application and vice versa.
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« Edging in manual mode is done automatically every few mowing cycles.
It consists of mowing the grass next to the cable defining the working
area. ATTENTION: Care must be taken to ensure that the cable is
correctly 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%

ATTENTION! The robot automatically stops working and returns to the
charging station if the battery level drops below 20%.

ERROR LIGHT:

Continuous green light - the system needs to be updated. Connect to the
application 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.

LIMIT CABLE INDICATOR LIGHT:

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 hour operating time.

Lights 1 and 2 illuminate green: 4 hours operating time.
Lights 1, 2 and 3 illuminate green: 6 hours operating time.
Lights 1, 2, 3 and 4 illuminate green: 8 hours operating 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 is a figure A10 lifting handle 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.

NOTE: When you turn the robot upside down, place it on a lawn or 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.

NOTE: Remove plant debris from the underside of the robot on a
regular basis to avoid a reduction in productivity.

BLADE REPLACEMENT

WARNING! First switch off the main power switch and put on protective
gloves.


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

WARNING! Use only the indicated original blades approved by the

manufacturer.

e All three blades and their screws must be replaced in one
replacement Figure A6.

e The screws should be unscrewed and tightened with a screwdriver.

e Check that the new blades can rotate freely.

PROBLEM SOLVING

a time, then place the robot
on a flat surface. Press
STOP or OK to clear the
alarm. Restart the robot. If
the problem persists,
contact the after sales
service.

Place the robot on a flat
surface. Press STOP or OK

The table below provides guidance to help diagnose problems. E?(l)o fig. Robot jam {ﬁecﬁ%%}h?f?é%rgfogisr;an
If possible, repair the device yourself. If you cannot solve the problem, persists, contact the after-
please contact an authorised dealer or service centre. T sales service.
) EOL1 Fig. ncorrect speed
WARNING! Protective measures must be taken. F11 o emglol;o ing Restart the robot. If the
Problem Possible causes Solutions - Tncorrect speed problem persists, contact
Red light - - EO'%Zflg. right the after-sales service.
flashes at the Interruption of the Find the defective walking engine
f L section of cable
charging restraining cable and fix it KIT CONTENTS:
station « Mowing robot 1pc.
e Docking and charging station 1pc.
Robot has Charging station not e Power supply and gxtension C.ab|e 1pc.
difficulty correctly installed ) e Cable fp( demarcatlon of working arealOOm
docking to ?ee segtlon ) e Cable fixing pins 100pcs.
charging Preparing for work". * Docking station fixing pins 6pcs.
station Restraining cable e Cutting blades 3pcs.
not correctly e Cable connectors 2pc.
positioned e Hexagonal spanner 1pc.
No power supply Check power source TECHNICAL DATA
Restriction cable Swap the "+"and "-" Mowing Robot 04-621
was connected in connectors Parameter Value
reverse Supply voltage 18V DC
Check that the Max. rated power of the cutting 50 W
Restriction cable not restraining cable is motor:
No signal from connected to the correctly Max. power rating of the self- 20w
the restraining charging station connected to a propelled motor:
cable charging station IP degree of protection for the IPX4
Interruption of the Check all the way charging station
restraining cable through, IP degree of protection for the robot IPX5
that the cable has not IP degree of protection for the IP 65
been severed charging adapter
Restriction wire Check that the Protection class for the robot 1]}
crosses on the way restraining cable is :g;iﬁ“on class for the charging L
Rl [ w— i
beyond the was connected in connectors ?al::tlgg height adjustment in the 20 mm - 60 mm
border reverse Speged 3100 rpm
Robot vibrates Damaged or Mass 10.2 kg
or makes missing blade ) Year of production 2023
. — Check and repair
unusual noises The blade disc is blade fixing screws NOISE AND VIBRATION DATA
loose Sound pressure level Lpa = 56dB (A) K=
Replace the blade 3dB(A)
Measured sound power level Lwa = 67dB (A) K=
Error code Description Solution 3dB(A)
Initialisation Place the robot on a fiat Informe_mon on noise and wbrauon_ ) ) )
EO1 fig. F1 error - gyro surface and restart. The noise emission level of the equipment is described by: the emitted
sensor sound pressure level Lpa and the sound power level Lwa (where K
Adjust the collision bar and den_otes measurement uncertaln_ty). _The V|brat|o_ns emitted by the
Lifting sensor or torsion wheel on the front of equment are described by th_e vibration acceleration value an (where
E02 fig. F2 collision sensor the mower, ch_eck that they K is the measurement uncertainty).
fault are not locked; place the The sound pressure emission level Lpa , the sound power level Lwa and
;gg{’atrgn aflat surface and the vibration acceleration value an specified in this manual have been
Cutting motor Place the robot on a flat measured in accordance with EN 62841-1:2015+A11. The specified
E03 fig. F3 initialisation surface and restart. If the wbrgtlpn level an can be us_ed to compare equipment and to make a
error ?gglggg:_ggg?tssérg?é\éad preliminary assessment of vibration exposure. )
- Power supply : Th_e vibration _Ie\_/el quoted is only representative of_the basic use of the
EO4 Fig. F4 | nnection error unit. If the unit is used for other applications or with other work tools,
EO5 fig. F5 Incorrect cutting }he vibration _Ievel_ may chan_ge. A higher_ vibration level vyill be
motor speed influenced by insufficient or too infrequent maintenance of the unit. The
£06 Fig. F6 Tilt warning Eﬂﬁ‘ecéhep’rgggt;{‘gpﬂgﬁ OK reasons given above may result in increased vibration exposure during
’ to clear the alarm. the entire working period.
Place the robot on a flat In order to accurately estimate vibration exposure, it is necessary
EO07 Fig. F7 Lift warning surface. Press STOP or OK to take into account periods when the device is switched off or
ga%??h??o%ftrrgﬁ T when it is switched on but not used for work. When all factors are
£08 fig. F8 ADCefpoa}nnel surface and restart, If the :iccrtji;iag:% e;ztvlvrzfl.ted, the total vibration exposure may be
problem persists, contact 9 y
the after-sales service. In order to protect the user from the effects of vibration, additional safety
E0S ig. F9 Incorrect signal Sgg sibcr)]\é?fir%}stt):\ee: gtrgblem measures should be implemented, such as cyclical maintenance of the
9 9 wire. Check all points o%e at




machine and working tools, securing an adequate hand temperature

and proper work organisation.
NOISE AND VIBRATION DATA
ENVIRONMENTAL PROTECTION
Electrically-powered products should not be disposed of with household|
waste, but should be taken to appropriate facilities for disposal. Contact
lyour product dealer or local authority for information on disposal. Waste|
lelectrical and electronic equipment contains environmentally inert]
lsubstances. Equipment that is not recycled poses a potential risk to the|
lenvironment and human health.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig"” Spotka komandytowa with its
registered office in Warsaw, ul. Pograniczna 2/4 (hereinafter: "Grupa Topex") informs that
all copyrights to the content of this manual (hereinafter: “Manual”), including, among
others. Its text, photographs, diagrams, drawings, as well as its composition, belong
exclusively to Grupa Topex and are subject to legal protection under the Act of 4 February
1994 on Copyright and Related Rights (Journal of Laws 2006 No. 90 Poz. 631, as
amended). Copying, processing, publishing, modification for commercial purposes of the
entire Manual and its individual elements, without the consent of Grupa Topex expressed
in writing, is strictly prohibited and may result in civil and criminal liability.

EC Declaration of Conformity
Manufacturer: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
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 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.
2/4 Pograniczna Street
02-285 Warsaw
F e o

EN

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

EU Declaration of Conformity

Manufacturer: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

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 vV2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

This declaration relates solely to the machine in the state in which it was
introduced into the

marketing and does not include components added by the end user or
his subsequent activities.

Name and address of the EU resident authorised to
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preparation of technical documentation:
Signed on behalf of:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Pograniczna Street
02-285 Warsaw
g el 1 -

AL £ A

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

DE
UBERSETZI.‘J_NG (BENUTZERHANDBUCH)
MAHROBOTER 04-621
ACHTUNG: BITTE LESEN SIE DIESE ANLEITUNG VOR DER
VERWENDUNG VON ELEKTROWERKZEUGEN SORGFALTIG
DURCH UND BEWAHREN SIE SIE ZUM NACHSCHLAGEN AUF.

SPEZIFISCHE SICHERHEITSVORSCHRIFTEN

SICHERHEITSHINWEISE FUR MAHROBOTER
Sicherheit beim praktischen Einsatz des Mahroboters

EMPFEHLUNGEN

Lesen Sie die Anleitung sorgfaltig durch. Machen Sie sich mit den
Steuerungssystemen und dem korrekten Betrieb des Gerats vertraut.
Lassen Sie das Gerét nicht von Kindern oder Personen benutzen, die die
Bedienungsanleitung nicht gelesen haben. Nationale Vorschriften kénnen
ein Mindestalter fiir den Bediener vorschreiben.

Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn andere Personen, insbesondere
Kinder oder Tiere, in der Nahe sind.

Bitte beachten Sie, dass der Betreiber oder Benutzer fiir Unfalle oder
Gefahren fiir andere Personen oder die Umwelt verantwortlich ist.

VORBEREITUNG

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

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

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

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

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

HINWEIS: Der Roboter und die Sprinkleranlage durfen 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 berlihren.

VERWENDEN

« Vorsicht vor rotierenden Messern! Halten Sie lhre Hande oder FiiRe
NICHT unter rotierende Messer.

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

e Lassen Sie das Gerat nicht unbeaufsichtigt, wenn sich Tiere, Kinder
oder andere Personen 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 Peripheriegeréate dirfen Sie gehen, aber
nicht rennen.

e Machen Sie sich mit den Anweisungen vertraut, wann, wo und wie
Sie den Roboter und seine Peripheriegerate, Kabel und
Verlangerungskabel auf Schaden oder Verschleiy Gberpriifen und
den Roboter reparieren missen.

e SchlieBen Sie ein beschadigtes Netzkabel nicht an und beriihren
Sie es nicht, bevor es nicht von der Stromversorgung getrennt
wurde, da die Gefahr des Kontakts mit stromfilhrenden
Komponenten besteht.

e SchlieRen Sie den Roboter und/oder die Peripheriegerate nur an
Stromkreise an, die durch einen Fehlerstrom-Schutzschalter mit
einem Auslésestrom von héchstens 30 mA geschiitzt sind.



* Wenn der Roboter ein abnormales Gerausch oder eine abnormale Bezeichnung Beschreibung
Vibration von sich gibt oder einen Alarm meldet, driicken Sie sofort Abb. B
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\'Q @ _vw * - 'R a Abb. D
k O 1 Anzeigelampe fiir den Ladestatus
1 2 3 4 5 6 2 Signalstérungsanzeige
3 Indikator fiir Beschrénkungskabel
4 Betriebsstunden / Fehlermeldung, Leuchten 1-4
5 Einschalttaste
6 Schalter
= s s 7 Andocktaste
8 Schaltflache "Bestatigen
Bezeichnung Beschreibung
LR W
N Abb. H
NS
@ \\‘!—' E E& IPXS 1 Schrauben
2 Batteriefachdeckel mit Transportgriff
12 13 14 15 16 17 3 Batteriefach
4 Batteriesockel am Kammerdeckel
Lesen Sie die Betriebsanleitung, beachten Sie die darin enthaltenen ) Wiederaufladbare Batterie (nicht enthalten)
Warn- und Sicherheitshinweise! Bezeichnung Beschreibung
2. vor der Reinigung oder Wartung die Stromzufuhr unterbrechen Abb. |
3. nicht mit den Handen oder FiiRen unter den Schutz des 1 Rasen
Schneidwerks greifen 2 Wand / Mauer
4. rotierende Teile, Verletzungsgefahr 3 Docking-Station
5. einen sicheren Abstand zum Mahroboter einhalten 4 Abstand der Station von der Wand
6. auf die Mdglichkeit von Verletzungen durch weggeworfene 5 Anfangsteil der Linie zur Abgrenzung des
Gegensténde achten Méhbereichs
7.vor Regen schiifzen ) 6 Lénge des Abschnitts
8. auBerhalb der Reichweite von Kindern aufbewahren Bezeichnung Beschreibung
9. nicht auf dem Roboter fahren Abb. J
10. maglicher Verlust von Fingern, Vorsicht ist geboten 1a- Kabel zur Begrenzung der Mahfiéiche ab
11. maximale Bodenneigung 14°/25% P
12. die Hande mit Arbeitshandschuhen schiitzen 1b Kabel zur Begrenzung der Méhfidche Ende
13. die Schutzkleidung muss getragen werden 2 Stromkabel _
14. schiitzendes Schuhwerk tragen 3 Docking-Station
15. nicht Uber den Hausmdill entsorgen * Es kann zu Abweichungen zwischen der Abbildung und dem
16. selektive Abfallsammiung tatséchlichen Produkt kommen.

17. der Schutzgrad

ACHTUNG: Dieses Gerat kann von Kindern iiber 8 Jahren und
Personen mit eingeschrinkten korperlichen und geistigen
Fahigkeiten und unzureichenden Kenntnissen oder Erfahrungen
verwendet werden, wenn sie beaufsichtigt oder ordnung: an in
den sicheren Gebrauch des Geréts eingewiesen werden, so dass sie
sich der damit verbundenen Risiken bewusst sind. Kinder sollten
nicht mit diesem Gerit 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
Abb. A

Beschreibung

Not-Aus
Méahhéhenversteller
Bedienfeld des Méahers
Méahwerkschalter
Antriebsrader
Schneidemesser

Trommel des Schneidwerks
Schwenkbare Rader
Tragegriff

Ladeanschliisse
Abdeckung des Batteriefachs

Pl
2lB|o|e|~|o|u]|s]w |-
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VORBEREITUNG AUF DIE ARBEIT
BATTERIEANLAGE

Drehen Sie den Mahroboter um, so dass Sie Zugang zur Unterseite
des Roboters haben.

Anstelle des Schalters (Abb. A4) und des Transportgriffs (Abb. A9)
befindet sich der Batteriefachdeckel (Abb. H2), der mit den 4 mit
Pfeilen gekennzeichneten Schrauben (Abb. H1) befestigt wird.

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, der Batteriesockel an der Unterseite
des Deckels ist befestigt Abb. H4.

In die Buchse wird ein Akku der Serie ENERGY+ eingelegt.

Drehen Sie die Abdeckung mit der angebrachten Batterie um und
setzen Sie sie in das Fach in Abbildung H3 ein.

Ziehen Sie die Schrauben an, mit denen die Abdeckung befestigt ist.
Drehen Sie den Roboter mit der Unterseite nach unten um, das Geréat
ist fertig.

ARBEITSUMGEBUNG DES MAHROBOTERS
Stellen Sie sicher, dass am Standort des Roboters die folgenden
Bedingungen erfilllt sind:

Die Grashohe betragt nicht mehr als 60 mm.

HINWEIS: Wenn das Gras héher als 60 mm ist, mdhen Sie den
Rasen zuerst mit einem Handmaher.

Es gibt keine Steine, Holzstiicke, Dréahte, stromfiihrende Kabel oder
andere Fremdkorper.



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

Wabhlen 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, kiihlen 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).

HINWEIS: Stellen Sie sich NICHT auf die Platte der Ladestation und
gehen Sie nicht darauf.

HINWEIS: Machen Sie KEINE neuen Lécher in die Platte der Ladestation.
Die Station muss mit den vorhandenen Léchern am Boden verschraubt
werden.

3.VERLEGUNG DES RUCKHALTEKABELS

Das Begrenzungskabel wird verwendet, um den Arbeitsbereich
abzugrenzen und den Roboter zurlick zur Ladestation zu fiihren.
HINWEIS: Wenn Ihr Nachbar ebenfalls einen Mahroboter verwendet,
halten Sie einen Abstand von mindestens 1 m zwischen den Stoppkabeln
beider Roboter ein.

PLANUNG DER EINDAMMUNGSLINIE

Bevor Sie die Grenzlinie verlegen, gehen Sie entlang der vorgesehenen
Grenze und entfernen Sie alle unnétigen Gegenstéande, wie z. B. Steine.
HINWEIS: Die Lénge des Riickhaltekabels darf 200 m nicht
lberschreiten.

WARNUNG! Der Roboter darf nicht (iber 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 die im Bausatz enthaltene Lehre, um das Riickhalteseil

korrekt zu verlegen.

VORSICHT: Das Riickhaltekabel steht unter sehr niedriger Spannung

und ist fiir Menschen und Haustiere ungefahrlich.

HINWEIS: Beginnen Sie mit dem "-"-Anschluss auf der Riickseite der

Ladestation (Abb. B6). B6 unter die Station ziehen (und 10 cm

Spielraum lassen) und das Kabel gegen den Uhrzeigersinn um den Rasen

verlegen, wobei es am "+"-Anschluss an der Riickseite der Ladestation

endet (10 cm Spielraum lassen). Vergewissern Sie sich, dass das Kabel
an den "+"- und "-"-Anschliissen Metallkontakt hat Abb. B6 Vergessen Sie
nicht, Gberschissigen Haltedraht abzuschneiden.

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

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

« Befestigen Sie den Stoppdraht mit den im Bausatz enthaltenen
Stiften an der Erde, Abb. G5. Das Absperrseil sollte gerade und
leicht gespannt sein. Der Abstand zwischen den Pflocken sollte alle
1 m betragen (kann je nach Form des Rasens geandert werden)
Abb. C4. Vergraben Sie das Kabel nicht tiefer als 2 cm, um das
Signal nicht zu schwéchen.

* Verlegen Sie das Kabel so, dass die Winkel gréRer als 90° sind,
Abb. C5. Verlegen Sie das Begrenzungskabel an diesen Punkten in
sanften Kurven, was dem Roboter die Bewegung auf der zu
mahenden Flache erleichtert.

o Wenn sich im Rasen Blumenbeete, Teiche oder Baume befinden,
umgeben Sie diese mit Schleifen aus Begrenzungskabel Abbildung
C4.
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e Halten Sie einen Abstand von min. 30 cm Abstand zwischen dem
Halteseil und den Kanten von Hindernissen.

ACHTUNG: 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. Stellen Sie sicher, dass der Abstand zwischen parallel
verlaufenden Begrenzungskabeln groRer als 1 m ist.

HINWEIS: Achten Sie darauf, dass sich die Andockstation innerhalb der

Schleife befindet, die den Mahbereich markiert. (auen-innen / innen-
auBen) Abb.B2

4. EINRICHTUNG VON LADESTATIONEN

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 Grilines Intervalllicht: Der Roboter wird aufgeladen.

e |Intermittierendes rotes Licht: Der haufigste Fehler ist
"Unterbrechung des Begrenzungskabels".
e Licht aus: Der haufigste Fehler ist "Keine 100-240-V-

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

Erstinbetriebnahme des Mahroboters

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

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

« HINWEIS: Bei der ersten Verbindung miissen 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.

Schalten Sie den Schalter Abb. A4 auf Position 1.

3. driicken und halten Sie den Schalter Abb. D5

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

5. verbinden Sie die Anwendung mit dem Roboter

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

7 Wahlen Sie die Option: Firmware-Update.

Folgen Sie dann den Anweisungen auf dem Bildschirm.

Nachdem die Software installiert wurde, ist das Gerét betriebsbereit

HINWEIS!

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

* Die Verbindung zum Netz wird durch ein blinkendes Symbol fiir den
jeweiligen Verbindungstyp 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 App entfernt werden. In der iOS-App auch in den
Bluetooth-Einstellungen.

EINSTELLUNG DER MAHHOHE:

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

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

relativ eben ist.

o Drehen Sie den Drehknopf A2 im Uhrzeigersinn, um die Schnitth6he
zu erhohen.

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

e Die Schnitth6he kann von 20 mm (MIN) bis 60 mm (MAX) eingestellt
werden.

HINWEIS: Der Antriebsmotor der Méhtrommel Abb. A7 schaltet sich ca.

10 Sekunden nach Verlassen des Sockels ein und nimmt den Betrieb auf.

POWER ON/OFF

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



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

AKTIVIERUNG DES ROBOTERS UND PROGRAMMIERUNG DER

ARBEITSZEITEN IM MAUERMODUS

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 startet (alle

Lichter leuchten durchgehend), starten Sie den Roboter neu.

2. Geben Sie das Passwort ein, indem Sie zweimal die Taste D6, dann

zweimal die Taste D7 und einmal die Taste D8 driicken (werkseitig

programmiertes Passwort).

3. Programmieren Sie die Betriebszeit (einschlieBlich Mahzeit und

Ladezeit):

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

Licht bedeutet 2 Stunden, die maximale Betriebszeit betragt 8 Stunden

und 4 Lichter Abb. D4 leuchten. Driicken Sie die Taste Abb. D8, um zu

bestéatigen und den Roboter zu starten.

HINWEIS: Sobald die Betriebszeit eingestellt ist, merkt sich der Roboter

die Einstellungen und beginnt jeden Tag zur programmierten Zeit mit dem

Mahen. Die Mahzeit richtet sich nach den eingegebenen Einstellungen.

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

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

Wenn Sie die Betriebszeit andern mochten, 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, kann
man ihn in die Station zuriickbringen, indem man die Tasten driickt:
Abb. D7 und bestatigen Sie dann mit Abb. D8, um den Maher in die
Ladestation zurlickzubringen.

e Durch Driicken der Not-Aus-Taste STOPP wird der manuelle und
automatische Arbeitszyklus aus der Anwendung geldscht, wenn sie auf
diese Weise gestartet wurde. Um den Roboter nach einem Notstopp
wieder in Betrieb zu nehmen, stellen Sie ihn wieder in die Ladestation
und stellen Sie den manuellen Zeitplan erneut ein. Fir den
automatischen Zeitplan fiihren Sie die gleiche Aktion im
Anwendungszeitplan durch und bestatigen Sie die Einstellungen.
HINWEIS: Die im automatischen Zeitplan programmierte Einschaltzeit
sollte nicht als sehr genau angesehen werden. Das Gerat kann bis zu
einigen Minuten nach der eingestellten Zeit starten.

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

e Das Mahen im manuellen Modus erfolgt automatisch alle paar
Mahzyklen. Dabei wird das Gras neben dem Kabel gemaht, das den
Arbeitsbereich abgrenzt. ACHTUNG: Es ist darauf zu achten, dass
das Kabel richtig befestigt ist, damit es nicht versehentlich
abgeschnitten werden kann.

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 stoR3t, prallt er
daran ab und arbeitet weiter.

LADESTATUSLEUCHTE IN DER LADESTATION:
Griines Dauerlicht - Akku vollstandig geladen.
Intermittierendes griines Licht - Laden.

AUSSERHALB DER LADESTATION:

Griines Dauerlicht - Batterie >=20%

Intermittierendes griines Licht - Batterie <20%

ACHTUNG! Der Roboter stellt seine Arbeit automatisch ein und kehrt zur
Ladestation zuriick, wenn der Batteriestand unter 20 % fallt.

FEHLER-LICHT:

Grilines Dauerlicht - das System muss aktualisiert werden. Verbinden Sie
sich mit der Anwendung, um die Aktualisierung durchzufiihren.
Intermittierendes griines Licht - Systemaktualisierung lauft.
Intermittierendes rotes Licht - Fehlermeldung 1 bis 5, Neustart des
Roboters.

Rotes Dauerlicht - Fehlermeldung 6 bis 12, zum L&schen "STOP" oder
"OK" driicken.

BEGRENZUNGSKABEL-KONTROLLLEUCHTE:
Grilines Dauerlicht - Signal korrekt
Rotes Dauerlicht - kein Signal
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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
Programmhinweise kdnnen heruntergeladen werden unter:

https://bit.ly/30BB6Gm

NOTABSCHALTUNG DES ROBOTERS

Driicken Sie die Taste "STOP" (Abb. A1), 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 A10-Hebebiigel fiir die
einfache Einhandbedienung.

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 Uberpriiffen 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 kénnen.
HINWEIS Wenn Sie den Roboter auf den Kopf stellen, legen Sie ihn auf
einen Rasen oder eine weiche Oberflache, um die Abdeckung nicht zu
beschadigen oder zu verkratzen.

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
Verunreinigungen von den Messern, Radern und anderen Teilen an
der Unterseite des Roboters zu entfernen.

« Kontrollieren Sie die Rader regelmafig auf Schlamm oder Grasreste
und reinigen Sie sie mit einer Biirste.

HINWEIS: Entfernen Sie regelmiBig Pflanzenreste von der
Unterseite des Roboters, um ProduktivitatseinbuBen zu vermeiden.

KLINGENWECHSEL

WARNUNG! Schalten Sie zuerst den Netzschalter aus und ziehen Sie

Schutzhandschuhe an.

WARNUNG! Verwenden Sie nur die angegebenen und vom Hersteller

zugelassenen Originalklingen.

e Alle drei Klingen und ihre Schrauben missen in einem Arbeitsgang
ausgetauscht werden Abbildung A6.

e Die Schrauben sollten mit einem Schraubenzieher gel6st und
angezogen werden.

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

PROBLEMBEHEBUNG

Die nachstehende Tabelle enthalt Anhaltspunkte fir die Diagnose von

Problemen.

Wenn méglich, reparieren Sie das Geréat selbst. Wenn Sie das Problem

nicht I6sen kénnen, wenden Sie sich bitte an einen autorisierten Handler

oder ein Servicezentrum.

WARNUNG! Es miissen SchutzmaBnahmen getroffen werden.

Problem Magliche Lésungen

Ursachen
Rotes Licht Unterbrechung Finden Sie den defekten
blinkt an der des Kabelabschnitt
Ladestation Riickhaltekabels und reparieren Sie es



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

chkendSieEITOP oder
um den Alarm zu
Roboter hat on 18schen. Starten Sie den
Schwierigkeiten t:iﬁﬁ:g{'ar"s:t Siehe Abschnitt Fplobbciter neu.i V\{]e;nn das
; " P - roblem weiterhin
b??‘ Andocken p\‘/grt.):reltungen fur die beséehtkwe(rj\deg Sie sich
an die rbeit". an den Kundendienst.
Ladestation Riickhalteseil nicht Stellen Sie den Roboter
Korrekt positioniert auf eine ebene Flache.
orekl postioniel Driicken Sie STOP oder
Keine Stromzufuhr Stromquelle priifen E010 fig Roboter-St l(_?K,#m dSe‘n |:,‘l\larrg_zud
T : oboter-Stau Oschen. Starten Sie den
Das Vertauschen Sie die F10 Roboter neu. Wenn das
Begrenzungskabel | Anschliisse "+" und "-". Problem weiterhin
wurde verkehrt beséehlkwegdeg_Sie‘sich
an den Kundendienst.
herum EO011 Abb Falsche Drehzahl
angeschlossen F11 des linken Starten Sie den Roboter
Begrenzungskabel | Priifen Sie, ob das Wa::zelnn;]otors neu. mer:wg e<1sa‘2hFl’r<>t>lem
. " - o alsche weiterhi s
Kein Signal nicht an ‘_"e Rickhaltekabel r'Cht_'g sitzt E012 fig. Geschwindigkeit wenden Sie sich an den
vom Ladestation angeschlossen an eine F12 rechts Kundendienst.
N angeschlossen Ladestation Schrittmotor
Riickhaltekabel = - n
Unterbrechung Uberpriifen Sie den gesamten KIT INHALT:
des Weg, 4 Mahroboter 18Stiick.
Riickhaltekabels dass das Kabel nicht 4 Docking- und Ladestation 1Stiick.
durchtrennt worden ist 4 Netzgerat und Verlangerungskabel 1Stiick.
Der 4 Kabel zur Abgrenzung des Arbeits Bereich100m
Begrenzungsdraht Priifen Sie, ob das 4 Kabelbefestigungsstifte 100Stk.
kreuzt auf dem Riickhaltekabel richtig ¢4 Befestigungsstifte fiir die Dockingstation 6Stk.
Weg zur und von installiert ist. 4 Klingen 3Stick.
der Schleife 4 Kabelverbinder 28tiick.
Roboter geht Das Vertauschen Sie die 4 Sechskant-Schlissel 1Stiick.
Uber die Begrenzungskabel | Anschliisse "+"und "-". TECHNISCHE DATEN
Grenze hinaus wurde verkehrt Mahroboter 04-621
herum Parameter Wert
angeschlossen Versorgungsspannung 18V
Der Roboter Beschadigte oder GLEICHSTROM
vibriert oder fehlende Klinge Max. Nennleistung des 50 W
macht Der Messerteller Kontrolle und Reparatur der Schneidmotors:
ungewdhnliche ist lose Klingenbefestigungsschrauben Maximale Leistung des 20W
Gerausche Ersetzen Sie die selbstfahrenden Motors:
Klinge |P-Schutzart fiir die Ladestation IPX4
IP-Schutzart fiir den Roboter IPX5
Fehlercode Beschreibung Ldsung IP-Schutzgrad fiir den Ladeadapter IP 65
Schutzklasse fiir den Roboter 11}
P Stellen Sie den Roboter Schutzklasse fiir die Ladestation 1]
EO1 Abb. Imnahserungsfehler auf eine ebene Flache Schnitibreite T80 mm
F1 - Kreiselsensor und starten Sie ihn neu.
Stellen Sie die Schnitthdhenverstellung im Bereich 20 mm - 60 mm
¥o|l|3|onsséang% und das Geschwindigkeit 3100 U/min
orsionsrad an der
E02 Abb Fehler am Vorderseite des Mahers Miss; ) T 12,22kg
o I—li(etl)lesensor oder ein un% pgrfe‘lz Sie, og Jahr der Herstellung 023
ollisionssensor sie nicht blockiert sin i
stellen Sie den Roboter LARM- UND VIBRATIONSDATEN
auf eine ebene Flache Schalldruckpegel Lpa = 56dB (A) K=
und starten Sie ihn neu. 3dB(A)
£03 AbD. | F»etr»le»r bei dzr g:;?l:ﬂesé%gﬁg ﬁggﬁ}fr Gemessener Schallleistungspegel Lwa = 67dB (A) K=
F3 gléﬁr:zzzgur:gto?ss und starten Sie ihn neu. 3dB(A)
£04 Abb Fehler beim yvvg?eﬁrﬂﬁsbzg?gﬁm Informationen iiber Larm und Vibrationen
F4 Anschluss an die wenden Sie sich an den Der Geréuschemissionspegel des Geréts wird beschrieben durch: den
E"Iomh"erDsorgU“ﬁ Kundendienst. emittierten Schalldruckpegel Lpa und den Schallleistungspegel Lwa
£05 fig. F5 alsene s e (wobei K die Messunsicherheit bezeichnet). Die von der Maschine
) Schneidemotors ausgehenden  Vibrationen werden durch den Wert der
Stellen Sie den Roboter Vibrationsbeschleunigung an  beschrieben  (wobei K die
E06 Abb. ) auf eine ebene Flache. Messunsicherheit bezeichnet).
F6 Kippwarnung chgr%ndselr?,a;%z%der Der in diesem Handbuch angegebene Schalldruck-Emissionspegel Lpa
\6schen. , der Schallleistungspegel Lwa und der
Stellen Sie den Roboter Schwingungsbeschleunigungswert an wurden gemaRl EN 62841-
EO7 Abb. auf eine ebene Flache. 1:2015+A11 gemessen. Der angegebene Schwingungspegel an kann
£7 Aufzugswarnung Dkaﬁnds'ﬁgT%:ZOder zum Vergleich von Geraten und fiir eine vorlaufige Bewertung der
Iésé#en. en Ala u Schwingungsbelastung verwendet werden.
Stellen Sie den Roboter Das angegebene Vibrationsniveau ist nur reprasentativ fiir die
augeipenebeé\‘e FAéche grundlegende Verwendung des Gerats. Wenn das Gerét fiir andere
) und starten Sie inn neu. Anwendungen oder mit anderen Arbeitsgeraten verwendet wird, kann
E08 fig. F8 ADC-Kanal-Fehler w;?g,r%ﬂsbzg?gﬁm sich der Vibrationspegel andern. Ein hoéheres Vibrationsniveau wird
wenden Sie sich an den durch unzureichende oder zu seltene Wartung des Gerats beeinflusst.
Kundendienst. Die oben genannten Griinde konnen zu einer erhdhten
Siehe oben in der Vibrationsbelastung wahrend der gesamten Arbeitsdauer fiihren.
;?bﬁgf}vg;oglt%m d"fgm Um die Vibrationsexposition genau abzuschitzen, miissen die
EO09 fig. F9 Falsches Signal Prufen Sie alle E’%nkte Zeiten beriicksichtigt werden, in denen das Gerét ausgeschaltet
nacheinander und stellen ist oder wenn es zwar eingeschaltet ist, aber nicht fiir die Arbeit
Sie den Roboter dann verwendet wird. Wenn alle Faktoren genau abgeschatzt werden,
auf eine ebene Fléche. kann die Gesamtvibrationsexposition deutlich niedriger sein.




Um den Benutzer vor den Auswirkungen von Vibrationen zu schiitzen,
sollten zusatzliche SicherheitsmaRnahmen ergriffen werden, wie z. B.
die zyklische Wartung der Maschine und der Arbeitsgerate, die
Gewahrleistung einer angemessenen Handtemperatur und eine

angemessene Arbeitsorganisation.
Elektrisch betriebene Produkte diirfen nicht mit dem Hausmdill entsorgt|
werden, sondern miissen einer geeigneten Einrichtung zur Entsorgung|
lzugefiihrt werden. Wenden Sie sich an lhren Handler oder die &rtlichen|
Behorden, um Informationen zur Entsorgung zu erhalten. Elektro- und|
menschliche Gesundheit dar.
"Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spotka komandytowa mit Sitz
in Warschau, ul. Pograniczna 2/4 (im Folgenden: "Grupa Topex") teilt mit, dass alle
Urheberrechte am Inhalt dieses Handbuchs (im Folgenden: "Handbuch"), einschlieBlich,
unterliegen dem rechtlichen Schutz gem&R dem Gesetz vom 4. Februar 1994 iiber das
Urheberrecht und verwandte Rechte (Gesetzblatt 2006 Nr. 90 Poz. 631, in der
geanderten Fassung). Das Kopieren, Verarbeiten, Verdffentlichen, Verdndern des
gesamten Handbuchs und seiner einzelnen Elemente zu kommerziellen Zwecken ist

LARM- UND VIBRATIONSDATEN
SCHUTZ DER UMWELT

Elektronik-Altgerate enthalten umweltvertragliche Stoffe. Gerate, die nicht

recycelt werden, stellen eine potenzielle Gefahr fiir die Umwelt und die|
unter anderem. Der Text, die Fotografien, die Diagramme, die Zeichnungen sowie die
Zusammensetzung des Handbuchs gehéren ausschlieRlich der Grupa Topex und
ohne schriftliche Zustimmung von Grupa Topex strengstens verboten und kann zivil- und
strafrechtliche Folgen haben.

EG-Konformitatserklarung

Hersteller: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Produkt: E+ Méahroboter

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, gedndert durch Richtlinie 2015/863/EU
Und erfillt 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 V2.2.2; 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

vom Endnutzer hinzugefiigt oder von ihm nachtréaglich durchgefiihrt
werden.

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.

2/4 Pograniczna Stralle

02-285 Warschau
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EN

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

EU-Konformitétserklarung

Hersteller: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Produkt: Ladestation

Modell: K145455

Handelsname: NEO TOOLS

Seriennummer: 00001 + 99999

Diese Konformitatserklarung 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, geéndert durch Richtlinie 2015/863/EU
Und erfiillt die Anforderungen der 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;

20

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 in dem
Zustand, in dem sie in das System eingefiihrt wurde.
Vermarktung und umfasst nicht die vom Endverbraucher hinzugefiigten
Komponenten oder
seine spateren Tatigkeiten.
Name und Anschrift der in der EU anséassigen Person, die befugt ist
Erstellung der technischen Dokumentation:
Unterzeichnet im Namen von:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Pograniczna Stralle
02-285 Warschau
e | -
Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Qualitatsbeauftragter

Warschau, 2023-11-09

RU
PYKOBOACTBO MO NEPEBOAY (PYKOBOACTBO
MNOJNb30BATENSA)
POBOT-FTA3OHOKOCUINbLUUK 04-621
BHUMAHMUE: NEPEQ UCNONb30BAHUEM

ONEKTPOMHCTPYMEHTOB BHUMATENBHO MPOUYUTAUTE 3TU
WHCTPYKLUMU WU COXPAHWUTE WX AN OANbHEALLErO
UCNONb30BAHUA.

OCOBbIE NPABUJIA BE3OMACHOCTU

WHCTPYKUUN no BE3OMNACHOCTU anAa POBOTOB-
FA30HOKOCUNOK

BesonacHoCTb  MpW  MPaKTMYECKOM  WUCTONb3oBaHUM  po6oTa-
ra3oHOKOCUITKN

PEKOMEHOALUU

BHumaTenbHo npounTaiite MHCTPYKUumio. O3HaKkoMbTeCh C cucTEMamm
yNpaBneHVs 1 NpaBUIbHON JKCMnyaTaLmein yCTporcTBa.

He ponyckaiite, 4To6bl NpMBOpPOM MOMb30BaNUCL AETU UNK ULa, He
03HaKOMMBLUMECA C WHCTPYKUMEN Nno akcnnyaTtauuu. HaumoHanbHble
HOPMbI MOTYT yKa3blBaTb MUHUMAIbHbIA BO3PACT onepaTtopa.

He wucnonbayitTe poboTta, ecnv psaoM HaxopsaTcst Apyrve  noaw,
0COBEHHO AeTH UMW KMBOTHBIE.

ObpaTute BHWMaHWe, 4TO onepaTop WnM Mosb3oBaTenb HeceT
OTBETCTBEHHOCTb 3@ HecyacTHble Cryvau WM OnacHOCTb ANs ApYruxX
TI0AEN N oKpy>xatoLLeit cpeabl.

noAroToBKA

e [lepepn Havanom KOLLUEHUS Kaxablii pa3 NpoBepsATE NPaBUNbHOCTb
paboTbl Bcex yacTeit poboTa.

e [INs [OCTUXEHUS HauMy4LInX pe3ynbTaToB peKOMeHAYeTCs KOCUTb
B Gesgoxgesyio norogy. Mpu KoweHWM B JOXOb TpaBa MOXeT
npununHyTe K poBoTy, KOTOpbIi B  pe3ynbTaTe  MOXeT
NOCKOSIb3HYTHCS.

e HE kocuTe B nnoxyio norogy, Hampumep, BO BpEMsi CUIMbHOTO
[OXAA, rpo3bl UMK cHeronaga.

o [lepuoaunyeckn npoBepsiiTe NOACTPUXKEHHbIA y4acToK u yaansiite
KaMHW, Mycop, MpoBoda, KOCTU W  Apyrue NpensTcTBUSA.
OrpaHuyeHHast rapaHTUs He PacnpoCTPaHSETCst Ha NOBPEXAEHUS,
BbI3BaHHbIE NpeAMeTaMu, OCTaBIIEHHbIMU Ha rasoHe.

* Bo unsbexaHvie noBpexaeHwii He ckalwmBainTe Tpaey B paguyce 1 m
OT AOXAEBanbHbIX rOfI0BOK.

NMPUMEYAHUE: Pobor u cnpuHknepel HE pormkHbl BKOYaTbCs
O[JHOBPEMEHHO.

Po6oT fomkeH 6bITb 3anporpaMMmpoBaH Ha paboTy B Apyroe Bpems, 4em
pas6pbi3rvBaTenu.

HWUKOIQA He nossonsiTe AeTAM npukacaTbCsl K Grioky nutaHus,
3apsiAHON CTaHLUMK, B 4aCTHOCTU K KOHTakTam, nessusiv, 6atapeitHomy
oTCceky U Mto6bIM YacTsM, rAe eCTb 3a30pbl, HAaNpPUMep, Konecam.

UCNONMb30BATb

e Ocreperantecb Bpalatolmxca neseuil! HE nopcrtasnsiite pyku
VMW HOTY NOA BpaLL@oLLMECs Ne3Bust.

e CnepuTe 3a npegmeTamu, pa3bpocaHHbIMK MO rasoHy BO Bpemsi
ctpwxku! Korga pobot BknoueH, AepxuTecb Ha GesonacHom
paccTosiHUN.

e He ocraBnsiite npubop 6e3 npucmoTtpa, ecnm nobnmM3octu mMoryT
HaxoAUTbCs! XXMBOTHBIE, ATV UMW NIOAN.



« CoxpaHsinte 6esonacHoe nonoxeHue. CoxpaHsiiTe paBHOBeCHE U
YCTOWNYMBOE NONOXEHNE Ha cknoHax. Bo Bpemsi paboTbl ¢ po6oTom
VN ero nepugepuitHLIMU YCTPONCTBAMM MOXHO XOAWUTb, HO Herlb3st
GeraTb.

e O3HaKOMbTECH C UHCTPYKLMSIMI O TOM, KOrAa, Fae 1 kak npoBepsiTb
po6oTa n ero nepudepuitHele ycTpoicTBa, kabenu u yanuHutenu
Ha Hanuuue NoBPEXAEHWI N N3HOca U PEMOHTMpOBaTh poboTa,
camocTosTenbHas MoaudukaLus, PEMOHT He [OMyCcKaloTes - noj
Yrpo30ii aHHYNMPOBaHWS! rapaHTUN.

e He nogxntoyaiite U He NpukacanTech K NOBPEXAEHHOMY CUITOBOMY
kaberio, noka oH He GyAeT OTKMIOYEH OT JNEKTPOCEeTU, Tak Kak
CYLLECTBYeT ONacHOCTb KOHTaKTa C TOKOBEAYLLMMM YacTsIMU.

e [logkntovante pobota wwmnu nepudepuitHoe o6opyaoBaHve
TOMbKO K LEMsiM MNUTaHWsi, 3allMLIEHHbIM aBTOMAaTU4YECKUM
BbIKIOYaTenem ¢ TokoM cpabaTbiBaHusi He 6onee 30 MA.

e Ecrm poboT wu3gaeT HeHopMarbHbIA  3BYK,  OLUyLlaeTcst
HeHopmarnbHasi BuOpauus unM  mojaeT  curHanm  TpeBoru,
HeMeANeHHO HaxxmMuTe KHonky STOP.

* HE npukacaiiTech k onacHbIM ABMXYLLMMCS YacTsIM [0 OTKITIOHEHUS!
nuTaHusi poboTa.

* HE npvkacaitech kK onacHbiM AeTansim 40 MOMHON OCTaHOBKU.

e [pu paboTte c poGoToM Bcerda HapeBalTe NpoyHy o6yBb W
ANUHHBbIE BPIOKU.

o OTkntounTe NUTaHue: nepep 6nokuposkoi poboTa.

* [lepep TecTpoBaHMEM, OYMCTKOW UM OGCNYXMBAHUEM.

MUKTOrPAMMbI U NPEAYNPEXAEHUA
—)
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1.MpoyTMTE MHCTPYKLMIO NO IKCTyaTaumumu, cobnopaite
coAepxallmMecs B Heii npeaynpexaeHnst u ycnosus 6esonacHoctu!
2.Mepepn 4nCTKOM N 0BCNYXMBAHNEM OTKITOYUTE NMUTAHKE.

3. He NoACTaBMANTE PYKW UMW HOTY NOA 3aLUMTHBINA KOXYX PEXYLLEro
MexaHu3Ma

4.Bpalyatowmecsi aetanu BoamMoxHOCTb NonyyeHnst TpaBmbl
5.[lepxuTecb Ha 6e30MacHOM pPaccTosiHUM OT PoBOTa-ra3oHOKOCUITKN
6.0cTeperanTech BO3MOXHOCTH MOMyYeHUsI TPAaBM OT BbIGPOLLEHHBIX
npeaMeToB

7.3awumTa ot goxas

8.XpaHuTb B HEAOCTYMHOM ANs AeTel MecTe

9.He karaiTecb Ha poboTe

10.Bo3moxHa noTeps nanbLes, cobnoaaTe 0CTOPOXHOCT
11.MakcumanbHbIN HakoH k 3emne 14°/25%

12.3awuTuTe pykv paboummm nepyaTkamm

13.3awuTHas ogexaa AomkHa 6biTb HageTa

14.Hocute 3awuTHyto 06yBb

15.He BbiGpacbiBaTh BMeCTe € BbITOBbIMK OTXOAaMMU
16.CenekTuBHbI c6op 0TX0A0B

17.CTeneHb 3awmThbl

BHUMAHUE: [aHHbiM npuGopoM MOFyT NONb30BaTbCA AeTu
cTapwe 8 neT, a Takke Nnuua ¢ OrpaHUYeHHbIMU (PU3NYECKUMU 1
YMCTBEHHbIMU CMIOCOGHOCTAMM M HEOCTaTOYHLIMMN 3HAHNSIMU UNU
ONbITOM, €CNK OHM HaxoAATCA NoA MPUCMOTPOM MNU AOMKHLIM
00pa3oM NPOMHCTPYKTMPOBaHbI O 6Ge30MacHOM WCMoNb30BaHUN
npvoopa U OCO3HAIOT CBA3aHHbIE C HUM PUCKU. [leTU He JOMKHbI
urpatb ¢ 3TMM npuGopom. [leT He [OMKHbI YUCTUTL WIN
NpPOBOAUTL TEXHMYECKOE 06CnyKMBaHue Nnpubopa 6e3 npucmoTpa.

OMNUCAHUE N’PA®UYECKUX SNNEMEHTOB
Hwxe npuseaeHa HyMepaLms KOMMOHEHTOB yCTponCTBa
nokasaHbl Ha rpachu4eckux cTpaHuLax AaHHOro PyKOBOACTBA.
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O6o3HaueHne OnucaHue
Puc. A
1 ABapuiiHasi ocTaHOBKa
2 Perynsatop BbICOTbI CKalUMBaHUs!
3 MaHenb ynpaBneHWsi KOCUITKON
4 MepekntoyaTens KOCUIKN
5 Bepnyuive koneca
6 PexyLwe nessus
7 BapabaH pexyLiero mexaHuama
8 MoBopOTHbIE Koneca
9 Pyyka Ansi nepeHocku
10 PazbeMbl Ans 3apsiakv
11 KpblLLka 6aTapeliHoro otceka
O6o3HaueHue Onucanue
Puc.B
1 [NaHenb ynpaBrneHvsi 4OK-CTaHumMen
2 OTBEpCTUSA A4S KpeNneH st AOK-CTaHLMK
3 PasbeMbl Ans 3apsakv
4 [ok-cTaHumst
5 KpblLuka AOK-CTaHLMK
6 PasbeMbl Ansi kabens MUTaHWst Anst pasmMeTku
paboyeli 30HbI
7 KabenbHble oTBepctus Ana  ob6o3HaveHus
paboyelt 30HbI U NMUTaHUS
8 "He300 NUTaHMA OOK-CTaHLMM
9 Mapku1poBKa Ansi npaBUIIbHO MPoKNaaku kabens
O6o3HaueHne Onucanue
Puc.D
1 CBETOBOW MHAMKATOP COCTOSIHUS 3apsiaku
2 VHavKaTop HemcnpaBHOCTM cUrHana
3 VHOMKaTop orpaHnyuTensHoro kabens
4 Bpemsi pabotbl / cooblieHne 06 olumbke,
vHaukaTopbl 1-4
5 KHonka nuTtaHus
6 Mepekntoyatens
7 KHorka CTbIKOBKU
8 Knonka "MoaTeepanTs
O6o3HaueHne Onucanue
Puc. H
1 BuHTHI
2 Kpbllwka GaTaperHoro oTceka C pyykon Ans
NepeHocKn
3 BatapeiiHblii oTcek
4 He30 Ans akKyMynsTopa Ha KpbILLKE KaMepbl
5 Mepesapsikaemasi Gatapess (He BXxoguT B
KOMMIEKT)
O6o3HaueHne Onucanue
Puc. |
1 asoH
2 CreHa / cTeHka
3 [ok-cTaHums
4 PaccTosiHe CTaHuMm OT CTEHbI
5 HayanbHbIi y4acToK NIMHUK, OrpaHvyMBatoLLen
30HY KOLLEHUsI
6 [nuHa cekuun
O6o3HaueHne | Onucanue
Puc.J
la Kabenb Ans orpaHuyeHvss nrowaau Havana
KOLLEHWS!
1b Kab6enb, orpaHuYnBatoLLmMiA nnowaab
ckaluvBaHus KoHely
2 Kabenb nutaHusa
3 [Jok-cTaHums
* BO3MOXHbI pasnuuusi Mexay p M peanbHbIM
NpoAyKTOM
NOAroTOBKA K PABOTE
YCTAHOBKA BEATAPEU

o [lepeBepHUTe POGOT-ra30HOKOCHITKY Tak, YTOBbI 0BecneunTb [4OCTYM K

HWKHel YacTun poboTa.

e Ha mecte Bbikntovatenst Puc. A4 v pyyku ans nepeHocku Puc. A9

HaxoAuTCA Kpblllka GaTapeiHoro otceka Puc. H2, 3akpenneHHas 4
BUHTaMW, OTMEYeHHbIMU cTpenkamu Puc. H1.

e 3atem BbIKPYTUTE BUHTbI, OTMEYEHHbIE CTPENKamMun.



o OCTOPOXHO CHUMUTE KpbILLKy oTceka Puc. H2, 4To6bl He crnomatb u
He OTCOeVHWTL NpoBoJa BbikovaTens Puc. A4 (oH npukpenneH K
KpblLUKe GaTaperHoro otceka).

e 3aTemM nepeBepHUTE KPbILIKY, THE3AO aKKyMyrsitopa Ha HWKHei
CTOPOHE KPbILLKK 3aKkpeneHo Puc. H4.

o B rHesno BcrasnseTcs akkymynsaTtop u3 cepum ENERGY+.

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

e 3aTsHUTE BUHTBI, Kpensime Kpbiluky. MNepeBepHuTe poboTta HKHew
YacTbl0 BHY3, YCTPOWCTBO rOTOBO.

PABOYASA CPEA POEOTA-KOCUNbLUMKA

Y6eautechb, YTO Ha MecCTe yCTaHOBKM poboTa cobniofeHbl crieayolme

yCroBus:

e BebicoTa TpaBbl He npeBbiwaeT 60 MM.

e TMPUMEYAHME: Ecnu BbicoTa Tpasbl npeBbiwaeT 60 MM, cHavana
NOACTPUINTE ra3oH PYYHOWN KOCUNKON.

e 3pecb HeT KaMmHeW, KyckoB [AepeBa, MPOBOAOB, kabeneiw nop
HanpsbxeHWeM 1 ApYrux NOCTOPOHHUX NPeaMETOB.

e Y4acToK Ansi KOLIEeHWsI POBHbINA 1 Nockuii, 6e3 kaHaB 1 TpaHLueil, ¢
YKIoHOM meHee 25% (14°) Puc. C1

e [Insi ycTaHOBKV HEOGXOANMBI CrieflytoLmMe UHCTPYMEHTbI:

e Pe3nHOBbLIN MONOTOK (AnNs BOWMBaHMA LWTbipeid B 3eMM0 Npu
NpOKnajKke orpaHUYUTENBHOrO TPOCa)

o LlecturpaHHbIii KMoy (AN KpenneHus 3apsiaHON CTaHLUMK) BXOOUT
B KOMMIEKT

o [nockory6ubl
pabouyto 30HY)

1. YCTAHOBKA BA30BOM CTAHLUU

Buibepute noaxoasiiee Mecto

BapsigHas CTaHLWs AOIKHA pacnonaraTtbes B criedylollem mecte Puc.

C3:

(FU'ISl paspesaHusa kabens, orpaHu4ymsatoiero

OTHOCUTENbHO Mrockast M POBHas YacCTb ra3oHa.

Bnusko Kk kpato nyxaiku.

Psipom ¢ poseTkoi.

MomecTute yanuHUTENbHbIA kKabenb anuHoi 10 M 1 6110k nuTaHus

B 3aTE€HEHHOE, NPOXNafHoe 1 Cyxoe MecTo.

e B paguyce He MeHee 2 M OT 3apsiAHON CTaHLMK He AOIDKHO GbiTb
HUKaKWX NPensTCTBUN.

e PekoMeHayeTcs pasMellaTb 3apsiiHYl0 CTaHLUMIO B CyxoM W
3aLLMLLEHHOM MeCTe.

o VCTOYHMK NUTaHMA JOMKeH HaxoauTLCA Ha BbicoTe 30 CM OT ypOBHS

3emnu.

2.KPENSEHUE 3APSHOW CTAHLKU

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

NMPUMEYAHUE: HE BcTaBaiiTe 1 He xoauTe MO NMacTUHe 3apsiaHON
CTaHLun.

NMPUMEYAHUE: HE penaite HOBbIX OTBEPCTWIA B NNACTUHE 3apsiaHOM
cTaHuun. CTaHuma aomxHa ObiTb MpUKpydeHa K 3emre C MoMOLLbIo
MMEIOLLIMXCA OTBEPCTUIA.

3.MPOKNAOKA OTPAHUYUTENBHOIO TPOCA

MorpaHuyHbIi NPOBOA UCNOMNL3YETCS ANS pa3rpaHnyeHnst paboyen 30Hb!
1 HanpasneHus poboTa 06paTHO K 3apsiAHON CTaHLMK.

NPUMEYAHME: Ecnu Baw cocep, Takke WUCMONb3yeT poBOT-KOCUIKY,
cobriofaiiTe paccTosiHie He MeHee 1 M Mexay cTor-Tpocamu oGoux
po6oToB.

MNAHUPOBAHUE NTUHUM NTOKANU3ALIUN

Mepen npoknagko MeXeBOW NWHUM MPOMAMTECH MO HaMEYeHHON
rpaHuLie 1 ybepuTe Bce NULLHME NPeAMETbI, HAaNpUMep, KamHU.
NMPUMEYAHUE: [nvHa orpaHuyMTensHOrO Tpoca He  JOMmKHa
npesbiwate 200 MeTpoB.

BHMUMAHMUE! Po6GoT He gomkeH npoeaxaTb Mo rpaBuio Unv Nogo6HLIM
matepuanam, KoTopble MOryT MOBPEAUTb NE3BHSI.

MPOKNAOKA OrPAHUYUTENIbHOIO TPOCA PUC. C

CrieflyiiTe  MpUBEAEHHBIM HWXKE WHCTPYKUMSM, 4TOGbl MPOMOXUTb
yAepxuBatoLwmii kabenb BoOkpyr pabodveirt 30Hbl M MpensTcTBUiA. Ansa
NPaBUMbHOI YKNaZKW YAepXVBAIOLLEro Tpoca WCMonb3yiiTe MaHOMETP,
BXOASILLMI B KOMIMEKT.

BHUMAHME: OrpaHnunTentHblii kabernb HaxoauTcs Nof o4eHb HU3KUM
HanpsbxeHrem 1 6e3onaceH At niofAei U [OMALLHNX XXUBOTHBIX.
NMPUMEYAHUE: HayHute ¢ pasbema "-" Ha 3apHel naHenun 3apsiaHoun
CcTaHuuM puc. B6 npoTtsiHuTe ero noa craHumen (octasue npunyck 10
CM) 1 MNporoxute kaberb BOKPYr rasoHa MpOTMB YacoBOW CTperku,
3akaHuvBas y pasbema "+" Ha 3agHei naHenu 3apsigHOW CTaHuuu
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(ocTaBus npunyck 10 cm). Y6eauTecs, 4To kabenb MMeeT MeTanIyeckuit
KOHTaKT Ha pasbemax "+" u "-" Puc. B6 He 3abyabTe oTpesaTb U3NULLIKU
OrpaHNYNTENBHOI NPOBOMOKM.

e OcTaBbTe He MeHee 2 M CBOGOAHOrO MPOCTPAHCTBA Mexay
CTOMOPHbIM MPOBOAOM W 3apsifgHoi cTaHuuen. Kabenb B aTou
CeKLMW UCToNb3yeTcs Ans noABeAeHust poboTa K AOoK-CTaHLMK.

o CoxpaHsifite 3a3op B 30 cM Mexay OrpaHU4MTENbHOW NPOBONOKOW
1 kpaem rasoHa Puc. C2; Puc. C3.

e 3akpenute CTOMOPHbLIA NMPOBOA Ha 3eMne C MOMOLLbIO LUTbIPEei,
BXOASILLMX B KOMNNekT puc. G5. CTonopHasi NpoBornoka AomkHa
BbiTb NpsiMO U cnerka HaTsHyToW. Komblwku [0mkHbl BbiTh
paccTaBneHbl 4Yepe3 kaxable 1 M (3TO MOXHO W3MEHUTb B
3aBMCUMMOCTU OT hOpMbI ra3oHa) puc. C4. He 3akanbiBaiiTe kabenb
rny6xe 4eM Ha 2 cM, 4Tobbl He ocnabuTb curHan.

e [ponoxwuTe kabenb Tak, 4ToObI yrnbl Gbinu Gonblie 90° puc. C5.
MponoxuTte norpaHUyHbIA NPOBOA MOMOTUMM M3rMBaMnU B 3TUX
TOYKax, YTO 3HauuTenbHO obrerdut poboTy nepemelleHue Mo
BblKalLMBAEMOWN TEPPUTOPUN.

e Ecnu Ha rasoHe ecTb KiyMGbl, NMPyAbl UNU AEPEBbsi, OKPYXUTE UX
NEeTNsiIMA U3 NPOBOOKW C PUCYHKOM C4.

e Cobniopaiite MUH. PaccTosiHne Mexay OrpaHNyUTENbHBIM TPOCOM
M Kpasmun NpensTcTBUN JOMKHO cocTaBnaTb 30 M.

BHUMAHMUE: Ha nyTtv k neTne u oT Hee orpaHWyuTENbHbIE TPOChI HE

[IOIDKHbI NepecekaTbesi Apyr ¢ Apyrom Puc. C4.

e OcraBbTe Yy3Koe TMpPOCTPaHCTBO B paboyert 30HE KOCUMKW.
Y6eautech, 4TO pacCTosiHUe Mexay napasnnenbHO NpPOXOAsALLMM
MeXeBbIMU NPoBOJaMM NpeBsbilLaeT 1 M.

NPUMEYAHMUE: Y6eauTech, H4To OK-CTaHLMS HAXOAUTCS BHYTPU NeTnv,
0603HavatoLLen 30HY KOLLIEHWS. (CHapYXuW BHYTPb / U3HYTPU Hapyxy) Puc.
B2

4. YCTAHOBKA 3APAHbIX CTAHLUA

MopaKmntounTe UCTOYHUK NUTaHUS

1. BctaBbTe BUNKy NuTaHus B po3eTky 110-240 B.

2. mpoBepbTe COCTOSIHWE CBETOAMOAHbIX MHAMKATOPOB Ha 3apsiaHOW

cTaHuuu puc. B1:

e TOCTOSIHHbIN 3eMneHbIlt CBET: COeAMHEHUE YCTaHOBMEHO (PoBOT He
3apsHKaeTCst UMW 3apsikeH MOMHOCTbIO)

o [NpepbiBUCTLIN 3eneHblit cBeT: poboT 3apsixaeTcs.

e [IpepbIBACTBIN KpacHbIA CBeT: Haubonee pacnpocTpaHeHHas
olwmbka - "oTcoeanHeHne orpaHnuuTenbHOro kabens".

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

PABOTA / HACTPOMKM

MepBoHavanbHbIN 3anyck po6oTa-ra3oHOKOCUIKK

o [pu nepBom 3anycke po6oTa yCTaHOBUTE YCTPOWCTBO Ha [AOK-CTaHLMIO
Tak, 4ToObl 3apsigHble pas3beMbl Ha CTaHuMM puc. B3  He
conpukacanuch ¢ pabeMamm 3apsigku Ha poboTe-kocunke puc. A10.

o [pu nepeom 3anycke po6oTa-KOCUIKN U3 MPUMOXEHUs AN TenedoHa
HeobXOAMMO  BbIMONMHUTL  OGHOBNEHWE  npowwsku.  Cnoco6
BbIMONTHEHUS! OMUCaH HWke B pasgerne "OGHOBNEHWE MPOrpaMMHOro
obecrieyeHns”.

o MPUMEYAHMUE: Bo Bpemsi nepBoro nofknioyeHnst TenedoH 1 pobot
[LOMKHbI HAXOAUTLCS B 30He AencTeus cetn Wi-Fi.

NEPEQ NCNONb30BAHUEM POBOTA
MUKPOMPOIrPAMMY.

OGHOBMEHNe AO0MKHO GbITb BbIMOMHEHO crieayowmM o6pasom.
1.MomecTuTe poboTa B NETNIO, HO BHE 3apSAAHON CTaHLMWK.
2.MepekntoyuTe nepeknoyatens puc. A4 B nonoxexue 1.

3.Haxmute n yaoepxwvsainte nepeknodatens Puc. D5

4.3anycTuTte npunoxenHue, otckaHupyite QR-kop,

5.MopakntouuTe npunoxeHue kK poboty

6.Pa3BepHNTe HAaCTPOIKM MPOrPaMMHOTO 06ECTeYEHNIsT, HaXaB Ha 3Ha4OK
B NPaBOM BEPXHEM YITly 3KpaHa.

7 Boibepute onuuto: OBHOBNEHWE MUKPOMPOrpamMBl.

8.3aTem criegyiiTe MHCTPYKLIMAM Ha 3KpaHe.

Mocne ycTaHOBKM NporpaMMHOro o6ecneyeHus yCTpoMcTBO roTOBO
K paboTe

BHUMAHMUE!

* Ha avcnnee otobpaxaeTcs, HaxoauTcsa nu po6oT B 30He AeiicTaus Wi-
Fi unu Bluetooth.

e [ogknioveHne k ceTn o06o3HAYaeTCs  MUraloLMM  3HAYKOM
COOTBETCTBYIOLLETO TWUNa CoeanHeHust. MNocne NoaKMYeHNs 3HauoK
nepecTaeT muratb.

e PoboT MoxeT BbITb CONPSiXXeH TOMNbKO C OAHUM TENeoHOM.

OBHOBUTE



e Ecrm Heobxogumo nopkniouMTe ele OoauH (ToT ke poboT-
ra3soHOKOCUIbLLMK), NepBbIi HeO0BXoAMMO yAanuTL M3 NPUNoXeHus. B
npunoxexun ans iOS Taioke 13 HacTpoek Bluetooth.

PEFYNUPOBKA BbICOTbl CKALLMBAHUSA:

Mepen NepBbIM NMOKOCOM YCTAHOBUTE BbLICOTY cpesa Ha 60 MM, a 3aTem

U3MEHWUTE €€ Ha HYXHYI0, KOrja BeCb rasoH CTaHeT OTHOCUTENbHO

POBHbIM.

e [loBEpHUTE pyyKy C PUCYHKOM A2 MO 4acoBOW CTpenke, YToObl
YBEMNUYUTb BbICOTY Cpesa.

o [loBepHUTE pyyKy C Lmdpoi A2 BneBo, YTOObl YMEHbLUUTL BbICOTY
cpesa.

* BbicoTa cpesa MOXeT perynupoBatbcsi B AnanasoHe ot 20 mm (MIN)
A0 60 mm (MAX).

NPUMEYAHMUE: MpusogHoi Apuratens GapabaHa kocunku Puc. A7

BKITlOYaeTCs NpuMepHo Yepes 10 cekyHA nocne Bbleaa ¢ 6asbl, HaunHas

pa6ory.

BKMIOYEHUE/BbIKMIOYEHUE MUTAHUA

1. YctaHoBuTE nepekntoyatens puc. A4 B nonoxexue "

OTKIIOYNTL NUTaHKE.

2. YcraHoBuTe nepeknioyatens puc. A4 B nonoxenue "I", 4ToGbl

BKITIOYUTB MUTAHME.

AKTUBALMA POBOTA U MNPOrPAMMUPOBAHWE BPEMEHU

PABOTbI B PEXXUME MAUAL

1 Haxmute n yoepxusariite KHonky nutanust Puc. D5, 4Tobbl 3anycTuts

po6ort. lMpumeyaHue: He Tpsicute poBoTa BO Bpemsi 3amycka, YToObl

n3bexatb oLumbku 3anycka. Ecnm poboT 3anyckaeTcst HenpaBunbHO (Bce

VHAVKaTOPbI FOPAT HEMpepbIBHO), NepesanycTuTe ero.

2. BBeAUTE NMaporsib, ABaXAbl Haxas KHOMKy D6, 3aTem ABaxabl KHOMKY

D7 1 oauH pa3 kHonky D8 (naponb 3anporpaMmMupoBaH Ha 3aBoge).

3. 3anporpamMmupyiiTe Bpems paboTbl (BKMoUas BpEMS KOLLEHWS Y BpeMst

3apsaKn):

- Haxxmute kHonky puc. D6, 4Tobbl ycTaHoBUTL Bpemsi paboTbl. OaHa

namnoyka os3HavaeT 2 yaca, MakcumanbHoe Bpemsi paboTbl - 8 Yacos,

ecnu ropaTt 4 namnoykn puc. D4 ropst. Haxmute kHonky puc. D8 ans

NoATBepXOeHNs 1 3anycka poboTa.

NPUMEYAHMUE: lMocne ycTtaHoBKM BpemeHn paboTbl po6oT 3anoMHUT

HaCTPOMKM 1 HaYHET KOCUTb B 3anporpamMMUpoOBaHHOE BpeMs Kaxablin

AeHb. Bpemsi kowweHus 6yaeT COOTBETCTBOBaTbL BBEAEHHBIM HAaCTPOMKaM.

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

o Bpewms paboTbl 1 3apsiaKM 3aBUCUT OT UCTIONb3YEMOTO akKyMyrsTopa.

Ecnu Bbl XOTUTE U3MEHWTL BpeMsi paboTbl, BbIMOMHUTE Lark 2-3 elle pas.

NPOrPAMMUPOBAHUE BPEMEHM B ABTOMATUYECKOM

PEXWUME, 7-OHEBHOE PACMUCAHMUE, [OOCTYMNHO Y4EPE3

HACTPOWKU B MPUMNOXEHWUU

e [Mocne aBapuitHOM OCTaHOBKM poGOT HEoOXoAMMO pa3GriokMpoBaTh,
BbINOMHMB LLar 2 BbilLie. Kak Tonbko po6oT pastriokupoBaH, Mbl MOXEM
BEPHYTb €ro Ha CTaHLWI0, HaXaB KHomku: puc. D7, 3aTem noaTeepauTe
HaXkaTheM KHOMKM puc. D8, 4ToBbl BEpHYTb KOCWIKY Ha 3apsiHyto
cTaHumio.

o [Ipyn HaXxxaTUM KHOMKM aBapuiHOW ocTaHoBKM STOP u3 npunoxeHus
yaansoTcs paboune UMKIbl PyYHOro U aBTOMATUYECKOTO PEeXVMOB,
€ecnn OHO ObINo 3anyleHo Takum obpasom. YToGbl BO30GHOBUTH
paboty poboTa nocrne aBapuiHOW OCTaHOBKW, BEPHUTE €ro Ha
3apsaHYl0 CTaHLMIO W CHOBA YCTaHOBWTE py4yHOe pacnucanue. [ns
aBTOMAaTU4eCKOro pacnucaHusi BbIMOMHWUTE Te e [eicTBust B
pacnmcaHnmn NPUINOXEHNS! 1 NMOATBEPAMTE €ro HaCTPOMKH.
NMPUMEYAHME: 3anporpammupoBaHHOe Bpems 3anycka B
aBTOMAaTU4ECKOM PacmcaHUi He AOMKHO CHUTATLCSH OYEeHb TOYHBIM.
YCTPONCTBO MOXET BKIIIOYMTLCS YEpe3 HECKOMbKO MMHYT nocre
YCTaHOBJIEHHOTO BPEMEHU.

o AxTvBaLus py4Horo pexvma ynansiet
3anporpaMMUpPOBaHHOE B MPUIIOXKEHUM, N HAOGOPOT.

e CTpKKa KPOMKM B PYYHOM PexXvMe BbINOSHSETCS aBTOMaTUYecKu
Yepes Kaw/ble HEeCKONMbko LMKMOB koweHus. OHa 3akniovaeTcs B
cKalMBaHWM TpaBbl psAoOM C kabenem, onpegensiowmm pabouyio
3oHy. BHMMAHWE: Heobxoaumo cnegutb 3a NpaBUMbHLIM
KpenneHvem kabens, u4TobBbl He [OMYCTUTL €ro  CrydvaitHoro
nepepesaHus..

o P0GOT-ra3oHOKOCUMbLLMK BEpPHETCS B [OK-CTaHLMIO,
YCTPOICTBO OGHAPYXUT Ha4aro JoXas.

e Ecru Bo Bpemsi paboTbl poGOT HATOMKHETCS Ha MPEnsTCTBUe, OH
OTCKOYMT OT HEro 1 NMPOLJOIHKUT paboTy.

WHOUKATOP COCTOSIHUA 3APAKU HA 3APAIHON CTAHLIUK:

", 4TOObI

pacnucaHe,

KaK TOnbKo
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HenpepbIBHLIN 3eMeHbIii CBET - GaTapest NONHOCTbLIO 3apshkeHa.
MpepbIBUCTLIN 3eneHbIin CBET - 3apsaKa.

3A NPEOENAMM 3APSIIHOW CTAHLUMU:

HenpepbIBHbI 3eneHbli cBeT - 6atapes >=20%

MpepbIBUCTLIN 3eneHblin cBeT - 6aTapest <20%

BHUMAHMUE! PoGoTr aBTOMaTWyecku npekpawiaetr paGoty u
BO3BPALL@ETCs Ha 3apsiIHYI0 CTaHLMIO, eCriv ypoBeHb 3apsifa Gatapen
onyckaetcsi Hke 20%.

WHOWKATOP OLUMBKW:

HenpepbIBHbI 3eneHblil CBET - cucTeMa HyxgaeTcs B OOGHOBMEHWW.
MopakntounTech K MPUMOXEHMIO, YTOObI BBINONHUTL OGHOBMEHME.
MpepbIBUCTLIN 3eneHbIi CBET - AT 0GHOBMEHNE CUCTEMBI.
MpepbIBUCTLIN  KpacHbIN  cBET - cooblieHne 06 owwmbke
nepeaanyctuTte poGoT.

HenpepbIBHbIV KpacHbliA CBET - coobLueHne 06 owmnbke 6-12, HaxvuTe
"STOP" unn "OK" ans yctpaHeHust.

KOHTPOJIbHASA NTAMMNA OrPAHUYUTENBHOIO TPOCA:
HenpepebIBHbIV 3eMeHbI CBET - CUrHan nNpaBUnbHbIA
HenpepebIBHbIV KpacHbI CBET - HET cUrHana

KoHTpons Puc. D4:

MpepbIBUCTLIN CBET - po6OT 3a610KMPOBaH.

HenpepbIBHbI CBET - poBOT pa3bnokvMpoBaH.

WHavkaTop 1 roput 3eneHbIM: Bpemsi paboTsl 2 Yaca.

Tlamnbl 1 1 2 ropsT 3eneHbIM cBETOM: 4 Yaca paboTbl.

TNamnbl 1, 2 1 3 ropsiT 3eneHbIM CBETOM: 6 YacoB paboTb.
TNamnbl 1, 2, 3 1 4 ropsT 3eneHbIM cBeTOM: 8 YacoB paboTbl.

NPOrPAMMHOE OBECMEYEHMUE AN YNPABNEHUA POBOTOM-
FA30HOKOCUITKON

Barpyska I0S:

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

CkayaTb Ans Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
VIHCTPYKUMM K NporpaMme MOXHO ckavaTb Ha caiTe:

https:/bit.ly/3Q0BB6Gm

ABAPUAHOE OTKIIOYEHUE POBOTA
Haxmute kHonky "STOP" (puc. Al), 4ToBbl OCTaHOBUTL poboTa,
HaXMuTe 1 yaep1BaiiTe KHOMKY NUTaHus, 4ToObl BLIKMIOYMTL poboTa.

MNEPEMELLIEEHUE POBOTA
Mon po6oTom HaxoauTcs noabeMHast pyyka durypbl A10 ans yanobHoro
ynpaBneHnst OQHOW PYKOWA.

1-5,

OBCIYXXUBAHUE U XPAHEHUE
o [epep umncTKoii 1 0BCNyKUBaHWEM BCETAa BhIKMOYaNTe poboT.
e [epes uucTko U obcnyxuMBaHMeM — 3apsiAHON  CTaHLMK

OTCOEAVHUTE UCTOYHUK MUTaHUS.

e [lpu 3amMeHe HOXeil W OYUCTKE HWXHeW YacTu poboTta Bcerga
HapeBaiiTe NMNOTHbIE 3aLUNTHbIE NEPYATKU.

e PerynspHo npoBepsifiTe 3aTspkky GONTOB u raek. MoBpexaeHHble
AeTany AOMKHbI BbITb OTPEMOHTMPOBAHbI UMM 3aMEHEHbI B LIEMsiX
6esonacHocTy.

o PerynspHo npoBepsiTe, CBOGOAHO NN BPALLAKOTCS HOXU.

NPUMEYAHMUE: Korga Bbl nepeBopaymBaeTte poboTa, Nomnoxure ero Ha

rasoH UK MsIrkyto NMoBepXHOCTb, YTOBbI He NOBPeaNTb U He MnoLapanaTb

KPbILLIKY.

YUCTKA

BHUMAHME! MNepep Hayanom 04nCTKY OTKIKOYUTE NUTaHME C NOMOLLLIO

BblkflovaTens Puc. A4.

e BbivoliTe nepefHiold YacTb poBoTa C MOMOLLBIO OYUCTUTENS
HU3KOTO JaBNEHUS W MSITKOWA LLETKN UIN TKaHM.

e Vcnonb3yiiTe XECTKYHO LETKY, 4TOObl yAanuTb CKOLLEHHYIO TpaBy v
MyCOp C Fe3BWii, KONec W ApYruX AeTarnel Ha HWKHEn CTOpoHe
poboTa.

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

NMPUMEYAHUE: PerynsipHo ypansiTe pacTuTenbHble OCTaTKu C

HWXKHEW vyacTn po6ora, 4TOObI nsbexarb  CHUXKeHWsA
NpPOU3BOAUTENLHOCTY.
3AMEHA NE3BUA

BHUMAHME! Chavana BbIKNIOYMTE MMaBHbIA BbIKIIOYATENb NUTaHNS 1
HafieHbTe 3alUUTHbIE NepyaTku.
BHUMAHMUE! Vcnonb3yiite TONbKO yka3aHHble OpUrMHarbHble neasus,
0f06peHHbIe MPOM3BOAUTENIEM.


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

e Bce Tpy ne3Bua 1 BUHTBI K HIM AOIDKHBI ObiTb 3aMEHEHb! 3a 0AVH Ouwmbkra npobniema coxpaHsieTcsi,
pas PucyHok A6 E04 Puc. NOAKIIOYEHUS K obpatutech B Cnyx6y
X . F4 VUCTOMHUKY nocnenpogaxHoro
e BUWHTbI crieslyeT OTKPYTUTb U 3aTSIHYTb OTBEPTKOA. nMTaHna 0BCNYXNBAHMS.
e YBeautech, YTO HOBbIE IE3BMA MOTYT CBOGOAHO BpaLLaThCs. HenpasunbHas
CKOpOCTb
PELLEHVE NPOBJIEM E05 puc. BpaﬂeHm
F5
B Tabnuue Hyxe NpuBeAeHbl pekoMeHaaLmMm No AMarHocTvke npobnem. pexyliero
o o asuratens
o o, SO Tt S o T
P > 1P y, 00p: P! y E06 Puc. Mpeaynpexaenne E|05Hyl0 NOBEPXHOCTb.
[AVnepy U B CEepBUCHbIit LIEHTP. = 0 HaKHOHe axmnte STOP unm OK,
YTOGbI CHATL CUrHan
BHUMAHMUE! Heo6x0aMMO NPpUHATL Mepbl 3alUUThbI. TPeBOru.
Mpo6nema Bo3MOXHble PelueHns Momectute poGota Ha
NPUYUHBI EO07 Puc. Mpeaynpexnexne ﬂOBHy'O NOBEPXHOCTD,
- - E7 0 Nombeme axmute STOP unm OK,
Ha 3apsgHon O6pbiB Hangute YTOObI CHATL curHan
CTaHuuu mMuraet HeucnpasHbIN TPEBOTU.
~ OrpaHNYNTENBHOTO
KpacHbIit szca y4acTok kabens gggﬁa.%bﬁgé’ggfoﬁb "
VHAMKaTop M UCMPaBUTb 3TO E0s oG nepeganyCTMTe. Ecrn
hne- m XaLulglaHana ngoﬁnema coxpanercs,
obpaTutech B Cryx0y
Hf';piﬂv";bHaﬂ MOCHEnpoAAXHOro
TaHOBK:
PoBor ¢ Tpyaom y « obCcnyxueanus. _
3apsgHON CTaHumun Cwm. pasgen CwM. Bbllwe B Tabnuue:
CTbIKyeTCs C "MoaroToska k npobnema - HeT curHana
3apsigHon W ot cton-Tpoca. MNposepbTe
CTaHumeit HenpasunbHoe pabore". BCE MyHKTbI MO oYepeau,
pacnonoxeHue 3aTeM nocrasbTe poboTa
. Ha POBHYIO NMOBEPXHOCTb.
OrpaHN4nUTenLHOTO E09 puc. HenpasunbHbIin Haxwmute STOP unm OK,
Tpoca F9 curHan YTOBbLI CHATL CUrHan
Tpesoru. MNepesanyctute
Orcyrerame MposepTe poGoTa. Ecri npoGnema
ANEeKTPONUTaHNS VICTOYHVK MUTaHMSA coxpaHsieTcsi, obpaTuTech
OrpaHnunTenbHbIN MomensiiTe 8 cryxGy
nocrenpoAaxHoro
kabenb 6bin MecTaMu pasbembl OBCNYKNBAHMS.
MOAKNIOYEH B "+t MMomecTute poboTa Ha
0BpaTHOM OBHYI0 MOBEPXHOCTb.,
" g BrEHAN E|a)KMVITe STOP unm OK,
anpasne 4TOBbI CHATL CUrHan
MposepbTe E010 puc. BapeHbe n3 Tpesoru. MNepesanyctute
NPaBUNBHOCTL F10 po6oToB po6or. Ecnu npobnema
OrpaHuunTEnbHbI coxpaHsieTcsi, obpaTuTech
OrtcyTcTBUE xaberb He YCTaHOBKU B Cy)6y
curHana ot " OrpaHNyUTENBHOTO nocrenpoAaxHoro
OrpaHNYNTENBHOTO > Tpoca ofcnyxuBanus.
3apsiAHON CTaHLMM o HenpasunbHast
Tpoca NOAKIIOYEHHBIN K gacTota
3apsiAHON CTaHUuK EO1F11Fl’Mc. B;i_laeu;gll_-gm MepesanycTuTe pobor.
O6pbiB MpoBepbTe BCe A0 pavratens Ecnwv npobnema
OrpaHNINTENBHOTO KOHLa, KadeHuns gocx#a;(ugem, o6patuteck
Tpoca 4TO Kabernb He HenpaeunbHast nocnyenp)zmam-aoro
o6opBaH E012 puc. Cégggg:’ 0BCnyXNBaHMS.
MpoBepbTe F12 waraoLmit
Mepeceyenve
P NpaBuMbHOCTb asurarens
OrpaHNIMTENbHbBIX CTAHOBKM
MPOBOZOB Ha NyTH y COCTAB HABOPA:
K NeTne 1 oT Hee OrpaHrimMTensHoro o POGOT-ra3o0HOKOCHIbLLNK 1wr.
Tpoca o [loK-CTaHUVs 1 3apsaHas cTaHums 1wr.
Po6oT BbIXOAUT 3a OrpaHnyuTernbHbIN MomeHsiiTe e Brnok nUTaHWs 1 yanuHUTENbHbIA kKabenb 1wT.
rpaHmLibl kabenb 6bin MecCTamu pasbembl o Kaberb ans pasrpaHudermns paboyei 30Ha100 M
MOAKINIOYEH B "+ o LWTtndThl ANA KpenneHus kabens 100 wr.
obpaTHom o LUTndTeI ANA KPpENNeHns [OK-CTaHLMK BT,
HanpasneHum e Pexywue nessus 3wr.
Po6ot B1GpupyeT MoBpexaeHHoe e KabernbHble pasbembl 2wWr.
unu uspaet unm e LllecTurpaHHbIii ra@yHbIN KoY 1wr.
HEOoBbI4HbIE 3BYKM oTcyTCTRYIOLLEE MposepeTe n
e OTpeMoHTUpYiiTe TEXHWYECKUE JAHHbIE
BUHTBI KpEMMeHMs Po6oT-razoHokocunbmk 04-621
rqug nessnaMm1 nessust MapameTp 3HaueHue
ocnaoneH HanpsbkeHune nutaHus 18B
3ameHuTe nessue NOCTOAHHOIO
TOKA
Koa Onwucanve Pewenne MakcumarbHasi HoMUHambHas 50 W
own6km MOLLHOCTb PEXyLUEro ABuratesns:
E01 puc Owmbka TNocTassTe pobota Ha MakcuMarnbHas MOLWHOCTL 20 W
- _ | poBHyto noBepxHocTb 1 .
£1 VHULManusaumm nepe3anycTuTe ero. CamoXo4HOro ABuraTens: _
rmpockon _ CreneHb 3awumThl IP ans 3apsgHon IPX4
OTperynvpynTe KOnnmsuo cTaHummn
1 TOPCMOHHOE KOMeco Ha
HewncnpaBHOCTL nepeaHei YacTit KOCUKM, Crenenb sawunTb IP ans poGota IPXS
EO02 puc. f[aryuka nogbema nposepsTe, He CreneHb 3awumTsl IP gns 3apsigHoro IP 65
F2 Unu aaTynka 3a6roKMpoBaHb! N OHY; ajanTepa
CTOIKHOBEHMS nocrasbTe poboTa Ha
POBHYIO MOBEPXHOCTb 1 CreneHb 3awuThl poboTa _ 1l
nepesanycTure. CTeneHb 3almThbl 3apsiAHON CTaHLuUK 1]
E03 puc Ownbka MocTaBbTe poboT Ha LnpnHa peskun 180 Mm
. POBHYI0 NOBEPXHOCTb 1 N
F3 MHULManusaumm nepe3anycruTe. EChn PerynupoBka BbICOTbl pe3aHus B 20 MM - 60 Mm
[BUraTensi pesku amanasoHe
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CkopocTb 3100 06/MuH
Macca 10,2 kr
[oa nponssoacTea 2023

OAHHBIE O LWYME U BUBPALIUA
YpoBeHb 3BYKOBOIO AaBMeHUst

Lon=56 6 (A) K =

346 (A)
M3MepeHHBbIii ypoBeHb 3BYKOBOW Lwa =67 ob (A) K=
MOLLIHOCTH 346 (A)

WHdopmauus o wyme n BuGpaummn

YpoBeHb liyma, u3gaBaemoro 06OpyAoBaHMEM, OnUChbiBaeTCs:
YPOBHEM 3BYKOBOTO aBrieHust Lpa 1 ypOBHEM 3BYKOBOW MOLLHOCTH Lwa
(rae K ob6o3HavaeT HeonpeaeneHHoCTb W3MepeHuit). Bubpauwu,
usnyyaemble obopynoBaHuem, onucbiBatoTCs 3HaYeHNEM
BUBpOYckopeHust an (rae K - norpeLlHocTb MsMepeHust).

YpoBeHb U3ny4eHusi 3BYKOBOrO AaBMEHWst Lpa , ypOBEHb 3BYKOBO
MOLLHOCTY Lwa 1 3Ha4YeHUe BUGPOYCKOPEHNS! an , yKasaHHble B JaHHOM
pykoBoAcTBe, 6binu M3MepeHbl B cooTBeTCTBMM C EN 62841-
1:2015+A11. VYKasaHHbIl ypoBeHb BWOpauuum an MoXeT 6bITb
UCMoNb3oBaH [ANA CpaBHeHWst obopyaoBaHWst W npeaBapuUTEnbHON
OLiEHKV BO3aeiCTBUS BUGpaLmu.

YkasaHHbI ypoBeHb BUGpaLuUM SIBRsieTCS MokasaTerieM TONbko
6asoBoro ncnonb3oBaHWs  YCTpomncTea. Ecnmn YCTPOWCTBO
ucronbayeTcs Ans ApYrUX Uenen unu ¢ apyriMu  pabounmu
VHCTPYMEHTaMM, ypoBeHb BUGPaLMM MOXeT uaMeHuTbes. Ha Gonee
BbICOKMI YpOBEHb BMOpPaLMM BIIMSET HEAOCTATOYHOE UMW CIMULIKOM
peakoe TexHUyeckoe OBCMyXuBaHWe YCTPOWCTBA. BblleykasaHHble
NPUYMHBI MOTYT MPUBECTY K MOBBILLEHHOMY BO3AENCTBUIO BUGpaLuM B
TeuyeHue Bcero paboyero nepuoaa.

[ns TOYHOW OLEHKU BO3AEWCTBUA BUOpauuM HeoGxoAUMO
Y4MTbIBaTb Nepuoabl, Koraa yCTPOWCTBO BbIKIIOYEHO UMK Koraa
OHO BKJIIOYEHO, HO He Ucnonb3yeTcsi AnA paboTbl. Mpu TouHoOM
oueHke Bcex ¢hakTopoB obluee Bo3AencTBME BMOpauUu MoXeT
GbITb 3HAYUTENBHO HUXeE.

Y1obbl 3aWMTUTL Monb3oBaTeNis OT BO3AeNCTBUS  BUGpaLuM,
HeoBGXOANMO MPUHSTL JOMONHUTENbHbIE Mepbl Ge3onacHocTy, Takue
KaK LMKIMYeckoe TexHWYeckoe oBCMyxuBaHWe MaluuHbl U paboumx
VHCTPYMEHTOB, obecneveHne Hagnexalyeit TemnepaTypbl pyk M
npaBunbHas opraHusauysi paboTbl.

OAHHBIE O LUIYME U BUBPALIUU
OXPAHA OKPYXXAIOLLEEV CPE[IbI
ianenusi ¢ aneKTpueckvM NPUBOAOM He CrielyeT BbiGpackIBaTb BMECTe]
c GbITOBLIMM OTXO4AaMMW, WX CrielyeT CAaBaTb Ha COOTBETCTBYHLVE]
Npeanpustus Ans ytunusaumm. 3a wHopmaumein 06 yTunusaum
loGpalLiaiiTech K NPoOAaBLY M3AENUS UMM B MECTHbIe OpraHbl BacTu|
OTXOfIb! 3MEKTPUYECKOTO 1 3MEKTPOHHOrO 0oGopy/ioBaHNs coaepxaT|
lokonoryeckn  MHepTHble BellecTea. OBOpyaOBaHMe, KOTOpOE  Hel
nepepabarbiBaeTcsi, MPeACTaBnsieT  MOTEHUManbHeIi  puck  Ansy
lokpy>KatoLLieln cpeabl U 300POBbS MOAE.
"Mpynna Tonakc Cnynka 3 orpaHuK3oHO oprnoemasanbHocT" Spétka komandytowa ¢
lopuandeckum aapecom B Bapwase, yn. Pograniczna 2/4 (panee: "Grupa Topex")
coobLUaeT, 4To BCe aBTOPCKWE MpaBa Ha COAepxaHue AaHHOro PyKoBOACTBa (Aarnee:
"PykoBOACTBO"), BKIOYas!, CPEAM NPOYEro. ero TeKCT, coTorpacuu, CXeMbl, PUCYHKM, a
TakoKe ero CoCTaB, MPUHAANEXAT CKMKoUNTeNbHO Grupa Topex 1 noanexar NpaBosoi
oxpaHe B COOTBETCTBUM C 3akoHoM oT 4 chespans 1994 roga o6 aBTOpcKoM npase u
CMEXHbIX NpaBax (3akoHogaTernbHbIi BecTHUK 2006 . Ne 90 Mo3. 631, ¢ nameHeHuamm).
KonuposaHue, obpaGoTka, nyGnuKkauns, W3MEHeHMe B KOMMEPYECKMX LIeMsiX BCEro
PykoBoficTBa 1 ero oTaenbHbIX anemMeHToB 6es nucbMeHHoro cornacus Grupa Topex
CTPOrO  3aMpelUeHo W MOXeT MoBfedb 3a COBOW TPaKAAHCKYIo W YrOnoBHYIO
OTBETCTBEHHOCTb.

HU
FORDITASI (FELHASZNALOI) KEZIKONYV
KASZALO ROBOT 04-621
FIGYELEM: AZ ELEKTROMOS SZERSZAMOK HASZNALATA ELOTT
KERJUK, OLVASSA EL FIGYELMESEN EZEKET AZ
UTASITASOKAT, ES ORIZZE MEG AZOKAT A KESOBBI
HASZNALATRA.

KULONLEGES BIZTONSAGI SZABALYOK

BIZTONSAGI UTASITASOK A KASZALOROBOTOKHOZ
Biztonsag a kaszalérobot gyakorlati hasznalata soran

AJANLASOK

Olvassa el figyelmesen az utasitdsokat. Ismerkedien meg a
vezérlérendszerekkel és a késziilék helyes mikodésével.

Ne engedje, hogy a késziiléket gyermekek vagy olyan személyek
haszndljak, akik nem olvastdk el a hasznalati utasitast. A nemzeti
el6irasok meghatarozhatnak egy minimalis életkort a kezelé szamara.
Ne haszndlja a robotot, ha mas emberek, kilénésen gyerekek vagy
allatok vannak a kézelben.
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Felhivjuk a figyelmet arra, hogy az Gizemeltet6 vagy a felhasznalo felelés
a balesetekért vagy a mas személyeket vagy a kornyezetet fenyegetd
veszélyekért.

ELOKESZITES

e A kaszalas el6tt minden alkalommal ellenérizze, hogy a robot
minden alkatrésze megfeleléen miikodik-e.

o A legjobb eredmény elérése érdekében ajanlott esémentes idében
nyirni. Esében torténd kaszalaskor a fii a robothoz tapadhat, amely
ennek kovetkeztében megcesuszhat.

e NE nyirjon rossz idéjarasi korilmények kozott, pl. heves esézés,
zivatar vagy héesés esetén.

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

e A karok elkerllése érdekében ne nyirjon a locsoldfejek 1 m-es
korzetében.

MEGJEGYZES: A robotot és a locsoléberendezéseket NEM szabad

egyidejlileg bekapcsolni.

A robotot ugy kell programozni, hogy a locsoléberendezésektdl eltéré

idépontban fusson.

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

toltéallomast, kilonésen az  érintkezbket, a lapatokat, az

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

USE

o Ovakodjon a forgd pengéktsl! NE tegye kezét vagy labat a forgo
pengék ala.

« Vigyazzon a fiinyiras kdzben a gyepen szétszort targyakra! Amikor
a robot be van kapcsolva, tartson biztonsagos tavolsagot.

¢ Ne hagyja felligyelet nélkill a késziiléket, ha a kdzelben allatok,
gyermekek vagy a nyilvanossag tagjai tartézkodnak.

e Tartsa meg a biztonsagos poziciét. Tartsa fenn az egyensulyt és a
stabil poziciét emelked6kon. A robot vagy annak periféridinak
miikddtetése kozben sétalhat, de nem szabad futnia.

e Ismerje meg az utasitasokat arra vonatkozéan, hogy mikor, hol és
hogyan kell ellendrizni a robotot és perifériait, kabeleit és
hosszabbitd kabeleit sériilés vagy kopas szempontjabdl, és javitsa
meg a robotot, 6nmaodositas, javitds nem megengedett - a garancia
érvénytelenségének kockazataval.

o A sérilt tApkabelt ne csatlakoztassa, illetve ne érintse meg, amig
azt le nem valasztotta a tapegységrol, mert fennall a feszlltség alatt
all6 alkatrészekkel valo érintkezés veszélye.

e A robotot és/vagy a periférias berendezéseket csak olyan
aramkorokhoz csatlakoztassa, amelyeket legfeljebb 30 mA kioldasi
aramerdsségli hibaaram-megszakité véd.

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

e NE érintse meg a veszélyes mozgd alkatrészeket,
kikapcsolja a robotot.

e NE nyuljon a veszélyes alkatrészekhez, amig azok teliesen meg
nem allnak.

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

o Aramtalanitas: A robot lezarasa el6tt.

o Atesztelés, tisztitds vagy karbantartas elétt.

PIKTOGRAMOK ES FIGYELMEZTETESEK

miel6tt
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1. Olvassa el a hasznalati utasitast, tartsa be az abban foglalt
figyelmeztetéseket és biztonsagi feltételeket!



2. Tisztitas vagy karbantartas elétt valassza le a tapegységrol a
késziiléket.

3. Ne tegye a kezét vagy labat a vagoszerkezet védéburkolata ala.
4, Forgo alkatrészek sériilésveszély

5. Tartson biztonsagos tavolsagot a kaszalérobottol

6. Ovakodjon az eldobott targyak okozta sériilések lehetdségétsl
7. Véd az es6tél

8. Gyermekektdl elzarva tartando

9. Ne uljon fel a robotra

10. Ujjak elvesztése lehetséges, dvatosan kell eljarni

11. Maximalis talajdélés 14°/25%

12. Védje a kezét munkakesztyivel

13. Védéruhazatot kell viselni

14. Viseljen védélabbelit

15. Ne dobja ki a haztartasi hulladékkal egy(itt

16. Szelektiv hulladékgy(ijtés

17. Védelmi fokozat

FIGYELMEZTETES: Ezt a késziiléket 8 év feletti gyermekek, valamint
korlatozott fizikai és szellemi képességekkel és nem megfelelé
ismeretekkel vagy tapasztalattal rendelkezé személyek is
hasznalhatjak, ha felligyeletet kapnak, vagy megfelelé oktatasban
részesiilnek a késziilék biztonsagos hasznalatara vonatkozéan,
hogy tisztaban legyenek az ezzel jaré kockazatokkal. Ezzel a
készilékkel gyermekek nem jatszhatnak. Gyermekek felligyelet
nélkiil nem tisztithatjdAk és nem végezhetnek karbantartasi
munkalatokat a késziiléken.

A GRAFIKAI ELEMEK LEIRASA
Az alabbi szamozas a késziilék alkatrészeire utal.
a jelen kézikdnyv grafikus oldalain lathaté.

Megnevezés Leiras
A. abra
1 Vészleallas
2 Kaszalasi magassag allitd
3 A flinyird vezérlépanelie
4 Kaszalégép kapcsold
5 Hajtott kerekek
6 Vagé pengék
7 Vagdszerkezet dob
8 Forgathaté kerekek
9 Hordoz6 fogantyu
10 Toltécsatlakozok
11 Az elemtarto fedele
Megnevezés Leiras
B abra
1 Dokkoléallomas vezérlépanel
2 Lyukak a dokkoloallomas régzitéséhez
3 Toltécsatlakozok
4 Dokkol6 allomas
5 Dokkoléallomas fedele
6 Csatlakozok a tapkabelhez a munkaterilet
jelolésére
7 Kabelnyildsok a munkaterllet és a tapellatas
jelolésére
8 Dokkoléallomas haldzati aljzat
9 Jelolés a helyes kabelvezetéshez
Megnevezés Leiras
D. abra
1 Toltési allapotjelzd ldmpa
2 Jelzési hiba jelzé
3 Korlatozé kabel jelz6
4 Uzeméra / hibaiizenet, fények 1-4
5 Bekapcsolégomb
6 Switch
7 Dokkolé gomb
8 Meger6sités" gomb
Megnevezés Leiras
H abra
1 Csavarok
2 Akkumulatorrekesz fedél szallitasi fogantydval
3 Elemtartd rekesz
4 Akkumulator aljizat a kamrafedélen
5 Ujratdltheté akkumulator (nem tartozék)
Megnevezés Leiras
l. abra
1 Gyep
2 Fal/fal
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3 Dokkol6 allomas

4 Az dllomas tavolsaga a faltél

5 A kaszalasi terlletet hatarolé vonal kezdeti
szakasza

6 A szakasz hossza

Megnevezés Leiras
J. dbra

la Kébel a kezd6dd kaszalasi terilet korlatozasara

1b A kaszalasi terliletet korlatozo kabel Vége

2 Tapkabel

3 Dokkol6 allomas

* A grafika és a tényleges termék kozott eltérések lehetnek.
FELKESZULES A MUNKARA
AKKUMULATOR TELEPITESE

« Forditsa meg a kaszalérobotot ugy, hogy hozzaférjen a robot aljahoz.
o Az A4 abra szerinti kapcsolo és az A9 abra szerinti szallitasi fogantyd

helyén van a H2 abra szerinti elemtarté fedele, amelyet a H1 abra
szerinti nyillal jelélt 4 csavarral rogzitlink.

o Ezutan csavarja ki a nyilakkal jel6lt csavarokat.
o Ovatosan tavolitsa el a rekesz fedelét (H2 abra), nehogy eltdrie vagy

levalassza a kapcsold vezetékeit (A4 abra) (ez az elemtarté fedeléhez
van régzitve).

e Ezutan forditsa meg a fedelet, az akkumulator aljzatat a fedelet aljan

rogziti a H4 abra.

e Az ENERGY+ sorozatbdl szarmazé akkumulatort helyezzen be az

aljzatba.

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

abra szerinti rekeszbe.

« Huzza meg a fedelet rogzité csavarokat. Forditsa meg a robotot alulrol

lefelé, a késziilék készen all.

A KASZALOROBOT MUNKAKORNYEZETE

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot telephelyén a kovetkezé feltételek

teljestinek:

« Afli magassaga nem haladja meg a 60 mm-t.

¢ MEGJEGYZES: Ha a fii 60 mm-nél magasabb, elészér kézi
flinyiréval vagja le a fiivet.

e Nincsenek kovek, fadarabok, vezetékek, fesziiltség alatt allo
kabelek vagy egyéb idegen targyak.

o A kaszalasi terilet sik és egyenletes, arkoktol és arkoktdl mentes,
és a lejtés kisebb, mint 25% (14°) C1 abra.

o Atelepitéshez a kvetkez6 szerszamokra van sziikség:

e Gumikalapacs (a csapok foldbe veréséhez, amikor lefektetik a
rogzitékabelt)

e A készlet tartalmazza a hatlapos kulcsot
rogzitéséhez).

e Fogob (a munkateriletet hatarold kabel elvagasahoz)

1.BASE ALLOMAS TELEPITESE

Vaélasszon megfelel6 helyszint

A toltéallomast a kovetkezo6 helyen kell elhelyezni: C3. abra:

e Agyep viszonylag sik és egyenletes része.

e Kozel a gyep széléhez.

* Egy fali aljzat kdzelében.

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

o Atoltéallomas legalabb 2 m-es kérzetében nem lehetnek akadalyok.

o Atoltéallomast szaraz és védett helyen ajanlott elhelyezni.

« Atapegységnek 30 cm-rel a talajszint felett kell lennie.

2.TOLTOALLOMAS ROGZITES

Régzitse a toltdallomast a talajhoz 6 rogzitécsavarral (G1) (G6-os
hatlapos kulcs segitségével).

MEGJEGYZES: NE 4lljon ra a toltéallomas lemezére, és ne jarjon raijta.
MEGJEGYZES: NE készitsen Uj lyukakat a tolt6allomas lemezén. Az
allomast a meglévé lyukak segitségével kell a talajhoz csavarozni.

3.A VISSZATARTO KABEL FEKTETESE

A hatéaroléhuzal a munkatertilet kijeldlésére és a robot visszavezetésére
szolgal a toltéallomasra.

MEGJEGYZES: Ha a szomszédja is hasznal kaszalérobotot, tartson
legalabb 1 m tavolsagot a két robot megallitd drétjai kdzott.

A SZIGETELOVONAL TERVEZESE

A hatarvonal lefektetése el6tt sétaljon végig a kijeldlt hatar mentén, és
tavolitson el minden felesleges targyat, példaul koveket.

(a toltdallomas



MEGJEGYZES: A visszatarté kabel hossza nem haladhatja meg a 200
métert.

FIGYELEM! A robot nem futhat kavicson vagy hasonlé anyagokon,
amelyek karosithatjak a pengéket.

A ROGZITOKABEL FEKTETESE C. ABRA

Kévesse az alabbi utasitdsokat a visszatartd kabel lefektetéséhez a

munkateriilet és az akadalyok koérlil. Hasznalja a készlethez mellékelt

méréeszkozt a visszatartd kabel helyes fektetéséhez.

FIGYELMEZTETES: A rogzitékabel nagyon alacsony fesziiltségi, és

biztonsagos az emberek és a haziallatok szamara.

MEGJEGYZES: Kezdje a toltdallomas hatuljan lévé "-" csatlakozéval,

abra. B6 huzza az allomas ala (és hagyjon 10 cm rahagyast), majd

fektesse a kabelt az dramutatd jarasaval ellentétes iranyban a gyep koré,

és a toltéallomas hatuljan lévé "+" csatlakozdnal végzédjon (hagyjon 10

cm rahagyast). Ugyelien arra, hogy a kébel a "+" és a "-" csatlakozoknal

fémérintkezzen abra B6 ne felejtse el levagni a felesleges visszatartd
vezetéket.

e Hagyjon legaldbb 2 m ires helyet a megallité vezeték és a
toltéallomas kozott. Az ebben a szakaszban lévé kabelt arra
hasznaljak, hogy a robotot a dokkoléallomashoz vezessék.

e Tartson 30 cm tavolsagot az ltkdzéhuzal és a gyepszegély kozott
C2 abra; C3 abra.

e Rdgzitse a megallitdhuzalt a foldhéz a készletben talalhatd
csapokkal, abra. G5. Az utkézéhuzalnak egyenesnek és kissé
feszesnek kell lennie. A csapokat 1 méterenként kell elhelyezni (ez
a gyep alakjatol figgben valtoztathatd), abra. C4. A kabelt ne assa
2 cm-nél mélyebbre, hogy ne gyengitse a jelet.

e A kabelt ugy fektesse le, hogy a szégek 90°-nal nagyobbak
legyenek, abra. C5. A hatarold kabelt ezeken a pontokon lagy
ivekben fektesse le, ami nagyban megkonnyiti a robot szamara a
mozgast a kaszalandé tertileten.

* Haagyepen virdgagyasok, tavacskak vagy fak vannak, vegye kérbe
ezeket a C4 abra szerinti hatarolé drét hurkokkal.

e Tartsa fenn a min. A régzitékabel és az akadalyok szélei kozott 30
cm tavolsagot tartson.

FIGYELEM: A hurokba valé be- és kihaladaskor a rogzitékabel nem

keresztezheti egymast, abra C4.

o Hagyjon sziik helyet a fiinyiré munkateriiletén. Ugyeljen arra, hogy
a parhuzamosan futd hatarold vezetékek kozotti tavolsag nagyobb
legyen, mint 1 m.

MEGJEGYZES: Gyézédjén meg rola, hogy a dokkoloallomas a
kaszaléteriiletet jelsIé hurokban van. (kiviil-beliil / beliil-kiilén) B2 abra

4, TOLTOALLOMASOK TELEPITESE

Csatlakoztassa a tapegységet

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

2. Ellenérizze a téltéallomason 1évé LED-lampak allapotat, abra. B1:

« Folyamatos z6ld fény: a kapcsolat étrejétt (a robot nem toltédik vagy
teljesen feltoltédott).

Idészakos z0ld fény: a robot toltédik.

Idészakos piros fény: a leggyakoribb hiba a "korlatozd kabel
szétkapcsolasa".

Kialudt lampa: a leggyakoribb hiba a "Nincs 100-240 V-os
tapellatas" vagy "Nincs kapcsolat az aramforrashoz".

MUKODES / BEALLITASOK

A kaszalérobot kezdeti beinditasa

« Arobot elsé inditasakor helyezze a készliléket a dokkoloallomasra gy,

hogy a toltécsatlakozok az allomason fig. B3 ne érintkezzenek a

kaszalorobot toltécsatlakozoival, abra. A10.

Amikor a kaszalérobotot el6szor inditja el a telefonos alkalmazasbal,

firmware-frissitést kell végrehajtani. A végrehajtdis modjat az

alabbiakban a szoftverfrissitésnél ismertetjiik.

o MEGJEGYZES: Az els6 kapcsolat soran a telefonnak és a robotnak a
Wi-fi halézat hatétavolsagan belil kell lennie.

FIRMWARE-FRISSITES A ROBOT HASZNALATA ELOTT.

A frissitést a kovetl 5képpen kell elvégezni.

1.Helyezze a robotot a hurokba, de a téltéallomason kivilre.

2.Kapcsolja az A4. abra szerinti kapcsolot az 1. allasba.

3.Nyomja meg és tartsa lenyomva a kapcsolét D5 abra

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

5.Csatlakoztassa az alkalmazast a robothoz

6. A képernyd jobb fels6é sarkdban Iévé ikon megnyomasaval bévitse a
szoftverbeallitasokat.

7 Vélassza ki a lehetéséget: Firmware frissités.

8.Ezutan kdvesse a képernyén megjelend utasitasokat.

A szoftver telepitése utan a késziilék készen all a miikodésre.

MEGJEGYZES!

* A kijelzén lathato, hogy a robot Wi-fi vagy Bluetooth hatétavolsagon
bellil van-e.

* A halozathoz valé csatlakozast az adott kapcsolattipus villogd ikonja
jelzi. A csatlakozast kovetden az ikon nem villog tovabb.

« Arobot csak egy telefonnal parosithato.

* Ha egy masik (ugyanolyan kaszalérobotot) kell csatlakoztatni, az els6t
el kell tavolitani az alkalmazasbdl. Az iOS alkalmazasban a Bluetooth
beallitasok kozil is.

KASZALASI MAGASSAG BEALLITASA:

Az elsé flinyiras el6tt dllitsa be a vagasi magassagot 60 mm-re, majd

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

e A vagasi magassag noveléséhez forgassa el az A2 abran lathato
gombot az éramutato jarasaval megegyezd iranyba.

e A vagasi magassag csokkentéséhez forditsa az A2 abra gombot
balra.

o A vagasi magassag 20 mm (MIN) és 60 mm (MAX) kézott allithato.

MEGJEGYZES: A flinyirodob hajtémotorja A7 abra A7 kb. 10

masodperccel az alapbdl valé kilépés utan bekapcsol, és megkezdi a

miikodést.

POWER ON/OFF

1. Allitsa az A4 abra szerinti kapcsolét "O" allasba a tapellatas
kikapcsolasahoz.

2. A bekapcsolashoz éllitsa az A4 abra szerinti kapcsolét "I" allasba.

A ROBOT AKTIVALASA ES A MUNKAIDO PROGRAMOZASA

MANUALIS UZEMMODBAN

1 A robot inditisdhoz nyomja meg és tartsa lenyomva a

bekapcsologombot, abra D5. Megjegyzés: ne rézza a robotot inditas

kdzben, hogy elkeriilie az inditasi hibat. Ha a robot nem indul megfeleléen

(minden ldmpa folyamatosan vilagit), inditsa Ujra a robotot.

2. Adja meg a jelszét a D6 gomb kétszeri, majd a D7 gomb kétszeri és a

D8 gomb egyszeri megnyomasaval (gyarilag beprogramozott jelszo).

3. programozza be az lizemid6t (beleértve a kaszalasi idét és a toltési

idét):

- Nyomja meg az abra gombot. D6 az lizemidd beallitdsahoz. Egy ldmpa

2 6rat jelent, a maximalis Uizemidd 8 ¢ra, 4 lampa pedig 4 6rat, abra. D4

vilagit. Nyomja meg az abra gombot. D8 gombot a megerdsitéshez és a

robot elinditasahoz.

MEGJEGYZES: A miikédési id6 bedllitisa utan a robot megjegyzi a

bedllitasokat, és minden nap a beprogramozott idépontban kezdi meg a

kaszalast. A kaszalasi idé a megadott beallitasoknak megfeleléen lesz.

* A robot 2 ératdl 8 6raig tarté programozott lizemideje a flinyirasi id6,
beleértve a toltési idét is.

o A mikodési és toltési idé a hasznalt akkumulatortdl fliggéen valtozik.

Ha meg akarja valtoztatni az izemidét, kdvesse Ujra a 2-3. |épést.

IDOPROGRAMOZAS AUTOMATIKUS UZEMMODBAN, 7 NAPOS

UTEMEZES, AZ ALKALMAZAS BEALLITASAIN KERESZTUL

ERHETO EL.

e Vészledllas utan a robotot el6szor a fenti 2. Iépés szerint kell feloldani.
Miutan a robotot feloldottuk, a gombok megnyomasaval
visszatérhetlink az allomasra: abra. D7, majd erdsitsiik meg az abra.
D8 jelzéssel, hogy a flinyirét visszahelyezzik a toltéallomasra.

o A vészleallitd STOP gomb megnyomasa torli a kézi és az automatikus
lizemmod munkamenetét az alkalmazasbdl, ha az igy indult. Ahhoz,
hogy a robot a vészledllas utan ismét miikodoképes legyen, helyezze
vissza a téltdallomasra, és allitsa be Ujra a kézi lUzemmddu
menetrendet. Az automatikus (izemidé-beosztashoz végezze el
ugyanezt a mliveletet az alkalmazas Uzemidé-beosztasaban, és
erdsitse meg annak bedllitasait.

MEGJEGYZES: Az automatikus (itemezésben beprogramozott inditasi
idé nem tekinthet6 nagyon pontosnak. A készlilék akar néhany perccel
a bedllitott id6 utan is elindulhat.

e A kézi lizemmdd aktivalasa torli az alkalmazasban beprogramozott
menetrendet, és forditva.

e Kézi Gzemmddban a szegélyezés néhany kaszalasi ciklusonként
automatikusan torténik. Ez a munkaterliletet hatarolé kabel melletti
flinyirasbél all. FIGYELEM: Ugyelni kell a kabel megfeleld rogzitésére,
hogy az ne legyen kitéve véletlen vagasnak.

e A kaszalorobot visszatér a dokkoléallomasra, amint a készlilék észleli
az es6zés kezdetét.

« Ha arobot munka kézben akadalyba (tkézik, lepattan réla, és folytatja
a munkat.



TOLTESI ALLAPOTJELZO LAMPA A TOLTOALLOMASON:
Folyamatos zold fény - az akkumulator teljesen feltdltott.
Idészakos zold fény - toltés.

A TOLTOALLOMASON KivOL:

Folyamatos zold fény - akkumulator >=20%

Id&szakos zold fény - akkumulator <20%

FIGYELEM! A robot automatikusan leall és visszatér a toltéallomésra, ha
az akkumulator toltottségi szintie 20% ala csokken.

HIBAFENY:

Folyamatos zold fény - a rendszert frissiteni kell. A frissités elvégzéséhez
csatlakozzon az alkalmazashoz.

|d6szakos z6ld fény - rendszerfrissités folyamatban.

|d6szakos piros fény - 1-5. hibalizenet, inditsa Ujra a robotot.

Folyamatos piros fény - hibalizenet 6-12, a térléshez nyomja meg a
"STOP" vagy az "OK" gombot.

VEGKABEL JELZOFENYE:

Folyamatos zold fény - a jelzés helyes

Folyamatos piros fény - nincs jelzés

Vezérlok D4. abra:

Szakadozo fény - robot blokkolva.

Folyamatos fény - robot feloldva.

Az 1. ldmpa z6ld szinnel vilagit: 2 6ras lizemidd.

Az 1-es és 2-es lampa zold szinnel vilagit: 4 éra izemidd.

Az 1-es, 2-es és 3-as lampa z6ld szinnel vilagit: 6 6ra izemidd.
Az 1, 2, 3 és 4 lampa z06ld szinnel vilagit: 8 éra Uizemidd.

A KASZALO ROBOT VEZERLESERE SZOLGALO SZOFTVER
10S letoltés:

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

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

A program utasitasai letéltheték a kdvetkezd weboldalrdl:

https:/bit.ly/3QBB6GmM

A ROBOT VESZLEALLITASA
A robot ledllitasahoz nyomja meg a "STOP" gombot (A1 abra), a robot
kikapcsolasahoz tartsa lenyomva a bekapcsolégombot.

A ROBOT MOZGATASA
A robot alatt egy Al0-es alaku emeldfogantyl talalhaté a konnyi
egykezes miikodtetés érdekében.

KARBANTARTAS ES TAROLAS

o Tisztitds és karbantartas el6tt mindig kapcsolja ki a robotot.

e A toltéallomas tisztitasa és karbantartasa el6tt hizza ki a
tapegységet.

* A pengék cseréjekor és a robot aljanak tisztitasakor mindig viseljen
vastag védokeszty(it.

e Rendszeresen ellendrizze a csavarok és anyak feszességét. A
sérlilt alkatrészeket biztonsagi okokbdl meg kell javitani vagy ki kell
cserélni.

* Rendszeresen ellenérizze, hogy a pengék szabadon forognak-e.

MEGJEGYZES: Amikor a robotot fejiel lefel¢ forditja, helyezze azt egy

gyepre vagy puha feliiletre, hogy ne sériiljon meg vagy karcolja meg a

burkolatot.

TISZTITAS

FIGYELEM! A tisztitds megkezdése el6tt kapcsolja ki a készliléket az A4

abran lathaté kapcsoldval.

e Mossa le a robot ellilsé részét alacsony nyomasu tisztitészerrel és
puha kefével vagy ronggyal.

o Kemény kefével tavolitsa el a flinyesedéket és a tormeléket a
pengékrél, kerekekrdl és a robot aljan 1évé egyéb alkatrészekrol.

e Rendszeresen ellendrizze, hogy a kerekek nem tartalmaznak-e
sarat vagy flinyesedéket, és kefével tisztitsa meg 6ket.

MEGJEGYZES: A ység csdkkenésének elkeriilése

érdekében rendszeresen tavolitsa el a novényi tormeléket a robot

aljarol.

PENGECSERE

FIGYELEM! Elészor

védokesztydit.

FIGYELEM! Csak a gyartd altal jovahagyott, jelzett eredeti pengéket

haszndlja.

e Mindharom lapatot és csavarjaikat egy cserével kell kicserélni A6
abra.

* A csavarokat csavarhuzéval kell kicsavarni és meghuzni.

o Ellendrizze, hogy az Uj lapatok szabadon forognak-e.

terr

kapcsolja ki a f6kapcsolét, és vegyen fel
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PROBLEMAMEGOLDAS
Az alabbi tablazat utmutatast nyujt a problémak diagnosztizalasahoz.
Ha lehetséges, javitsa meg a késziléket sajat maga. Ha nem tudja

megoldani a problémat, forduljon hivatalos kereskedéhdz vagy
szervizkdzponthoz.
FIGYELEM! Védéinté léseket kell tenni.
Probléma Lehetséges okok Megoldasok
P_lros fény A visszatarto kabel Kgresse meg a hibas
villog a kabelszakaszt

toltéalloméason

megszakadasa

és javitsd meg

A t6ltéallomas nincs

hangokat ad ki

A pengetarcsa
meglazult

Cserélje ki a pengét

A robot megfeleléen
nehezen telepitve Lasd a "Felkésziilés a
dokkol a munkara" cim( részt.
toltéallomashoz [ A rogzitskabel nincs
megfeleléen
elhelyezve
Nincs tapegység Ellenérizze az
aramforrast
A korlatozé kabelt A"+ és "
forditva csatlakozok
csatlakoztattak felcserélése
Ellenérizze, hogy a
A toltéallomashoz rogzitékabel
Nincs jel a nem csatlakoztatott megfeleléen
visszatartd korlatozé kabel téltéallomashoz
kabelrél csatlakoztatva
A rogzitékabel Ellendrizze végig az
megszakadasa egészet,
hogy a kabel nem
szakadt el
Korlatozé drét Ellendrizze, hogy a
keresztezi a rogzitékabel
hurokba vezeté és megfeleléen van-e
onnan indulé utat felszerelve.
A robot atlépi a A korlatozé kabelt A"+ és "
hatart forditva csatlakozok
csatlakoztattak felcserélése
A robot rezeg Sériilt vagy hianyzé
vagy szokatlan penge Apenge

rogzitécsavarjainak
ellen6rzése és javitasa

Hibakod Leiras Megoldas
Inicializalasi Helyezze a robotot sik
EO01 4bra hiba - fellletre, és inditsa Ujra.
F1 giroszkopos
érzékeld
Allitsa be az ttkozdrudat és
Emelésérzékeld a torzids kereket a flinyird
E02 4bra. vagy eIuIso részen, ellendrizze,
F2 Utkozéserzékeld Py nem rogzultek e;
ibaja ezze a robotot sik
feluletre és inditsa ujra.
i Vagomotor Helyezze a robotot sik
EO03 abra. inicigalizélési fellletre, és inditsa Gjra. Ha
F3 ) a probléma tovabbra is
= hiba fennlflll, forduljon az
apegyseg értékesités utani
Egﬁ,ﬁ“ csatlakozasi szervizhez.
hiba
A Helytelen
EOSF"’Sbra‘ vagémotor
fordulatszam
i HeIYezze a robotot egy sik
E06 F6 . Dontés felu etre. Nyomja meg a
abra figyelmeztetés OP vagy az OK gombot a
rlasztas torléséhez.
) HeIYezze a robotot egy sik
EO7 F7 . Lift feliletre. Nyomja meg'a
abra figyelmeztetés STOP vagy az OK gombot a
riasztas torléséhez.
Helyezze a robotot sik
ADC csat felli elt)rle estlndltgg Ujra. Ha
; csatorna a probléma tovabbra is
E08 fig. F8 i fennall, forduljon az
értékesités utani
szervizhez.



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

Lasd a fenti tablazatban:
probléma - nincs jel a stop
vezetékrél. Egyenként
ellendrizze az Gsszes
pontot, majd helyezze a
robotot sik feliiletre. Ngomja
meg a STOP vagy az OK
gombot a riasztas
torléséhez. Inditsa ujra a
robotot. Ha a probléma
tovabbra is fennall, forduljon
az értékesités utani
szervizhez.

E09 dbra. Hibas jel

amikor be van kapcsolva, de nem hasznaljak munkara. Ha minden
tényez6t pontosan becsiiliink, a teljes rezgésexpozicio jelentésen
alacsonyabb lehet.

A vibracié hatasaitdl valé védelem érdekében tovabbi biztonsagi
intézkedéseket kell bevezetni, mint példaul a gép és a munkaeszkdzok
ciklikus karbantartasa, a megfelelé kézhémérséklet biztositasa és a
megfelelé6 munkaszervezés.

Helyezze a robotot egy sik
feliletre. Nyomja meg'a
STOP vagy az OK gombot a
riasztas torléséhez. Inditsa
Ujra a robotot. Ha a

robléma tovabbra is
ennall, forduljon az
értékesités utani

E%O 4bra. Robot dzsem

szervizhez.
A bal oldali
EO%';lrgll gg; o‘rglgt:r Inditsa Ujra a robotot. Ha a
yleer robléma tovabbra is
fordulatszama ennall, forduljon az
Helytelen eriélesites utani
E012 abra. sebesség szervizhez.
F12 jobbra .
jaré motor
KESZLET TARTALMA:
* Kaszalo robot 1db.
* Dokkol6 és toltéallomas 1db.
e Tapegység és hosszabbitd kabel 1db.
e Kabel a munkavégzés elhatarolasara terllet100m
e Kabelrégzité csapok 100db.
* Dokkoléallomas régzité csapok 6db.
e Vagoé pengék 3db.
* Kabelcsatlakozok 2db.
* Hatszdgletli csavarkulcs 1db.
TECHNIKAI ADATOK
Kaszal6 robot 04-621
Paramét Erték
Tapfesziltség 18V DC
A vagémotor maximalis névleges 50 W
teliesitménye:
Az 6njaré motor maximalis névleges 20w
teljesitménye:
A téltéallomas IP védelmi foka IPX4
A robot IP védelmi foka IPX5
A toltéadapter IP védelmi foka IP 65

A robot védelmi osztalya 1]

A téltéallomas védelmi osztalya 1]
Vagasi szélesség 180 mm
Véagasi magassag bedllitdsa a 20 mm - 60 mm
kévetkez6 tartomanyban

Sebesség 3100 fordulat/perc
Témeg 10,2 kg
A gyartas éve 2023

ZAJ- ES REZGESI ADATOK
Hangnyomasszint

Lpa = 5608 (A) K=
3dB(A)

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

Mérhet6 hangteljesitményszint

A zajjal és rezgéssel kapcsolatos informaciok

A berendezés zajkibocsatasi szintjét a kovetkezokkel irjak le: a
kibocsatott hangnyomasszint Lpa és a hangteljesitményszint Lwa (ahol
K a mérési bizonytalansagot jeldli). A berendezés altal kibocsatott
rezgéseket an rezgésgyorsulds értéke irja le (ahol K a mérési
bizonytalanséagot jeldli).

Az ebben a kézikdnyvben megadott Lpa hangnyomas-kibocsatasi
szintet, az Lwa hangteljesitményszintet és az an rezgésgyorsulasi
értéket az EN 62841-1:2015+A11 szabvany szerint mértiik. A megadott
an rezgésszint a hasznalhaté a berendezések 6sszehasonlitdsahoz és
a rezgésexpozicio elbzetes értékeléséhez.

A megadott rezgésszint csak a készilék alapveté hasznalatara
jellemz6. Ha a késziiléket mas alkalmazasokhoz vagy mas
munkaeszkdzokkel egyltt hasznaljdk, a rezgésszint valtozhat. A
magasabb rezgésszintet befolyasolja az egység elégtelen vagy tul
ritkan végzett karbantartasa. A fent emlitett okok a teljes munkaidé alatt
megndvekedett rezgéskitettséget eredményezhetnek.

A vibraciés expozicié pontos becsléséhez figyelembe kell venni
azokat az id6szakokat, amikor a késziilék ki van kapcsolva, vagy
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ZAJ- ES REZGESI ADATOK
KORNYEZETVEDELEM
IAz elektromos meghajtasti termékeket nem szabad a haztartasi
hulladékkal egyitt artalmatlanitani, hanem megfelelé létesitményekbe]
kell vinni artalmatlanitasra. Az artalmatlanitassal  kapcsolatos|
informaciokért fordulion a termék keresked6jéhez vagy a helyi
lhatésaghoz. Az elektromos és elektronikus berendezések hulladékai
kornyezetvédelmi  szempontbdl inert anyagokat tartaimaznak. Az
Ujrahasznositasra nem kerlil6 berendezések potencidlis kockazatot|
jelentenek a kérnyezetre és az emberi egészségre.
"Grupa Topex Spdlkka z ograniczong odpowiedzialnoscig”" Spotka komandytowa,
székhelye Varsé, ul. Pograniczna 2/4 (a tovabbiakban: "Grupa Topex") tajékoztat, hogy a
jelen kézikonyv (a tovabbiakban: "kézikényv") tartalmanak valamennyi szerzéi joga,
beleértve tobbek kozott. A kézikonyv szovege, fényképei, abrdi, rajzai, valamint a
kézikonyv Gsszetétele kizardlag a Grupa Topex tulajdonat képezik, és a szerzéi és
szomszédos jogokrol szol6, 1994. februar 4-i torvény (a 2006. évi 90. sz. Poz. 631. sz.
torvénycikk, maédositott valtozat) értelmében jogi védelem alatt allnak. A kézikdnyv
egészének és egyes elemeinek masolasa, feldolgozasa, kozzététele, kereskedelmi céli
modositésa a Grupa Topex irasban kifejezett hozzajarulasa nélkiil szigortan tilos, és
polgari és biintetéjogi felelésségre vonast vonhat maga utan.

EK-megfelel6ségi nyilatkozat

Gyarto: Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa

Termék: E+ flinyiré robot

Modell: 04-621

Kereskedelmi név: NEO TOOLS

Sorozatszam: 00001 + 99999

Ezt a megfelel6ségi nyilatkozatot a gyarto kizarolagos feleléssége mellett
adjuk ki.

A fent leirt termék megfelel a kdvetkezé dokumentumoknak:
Gépekrol szo6l6 2006/42/EK iranyelv

RED iranyelv 2014/53/EU

A 2015/863/EU iranyelvvel modositott 2011/65/EU RoHS iranyelv
Es megfelel a szabvanyok kévetelményeinek:

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 V2.2.2.2; EN 50663:2017

EN IEC 63000:2018

Ez a nyilatkozat csak a forgalomba hozott gépre vonatkozik, és nem terjed
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RO
MANUAL DE TRADUCERE (UTILIZATOR)
ROBOT DE COSIT 04-621
ATENTIE: INAINTE DE A UTILIZA UNELTELE ELECTRICE, CITITI CU
ATENTIE ACESTE INSTRUCTIUNI SI PASTRATI-LE PENTRU
CONSULTARE ULTERIOARA.

REGULI SPECIFICE DE SIGURANTA

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

RECOMANDARI

Cititi cu atentie instructiunile. Familiarizati-va cu sistemele de control si cu
functionarea corecta a unitatii.

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

Nu utilizati robotul atunci cand exista alte persoane in jur, 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

o Tnainte de cosit, verificati de fiecare daté daca toate componentele
robotului functioneaza corect.

e Pentru cele mai bune rezultate, este recomandat sa tundeti pe
vreme fara ploaie. Atunci cand tundeti pe timp de ploaie, iarba se
poate lipi de robot, care poate aluneca ca rezultat.

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

« Verificati periodic zona cosita si indepartati orice pietre, resturi, fire,
oase si alte obstacole. Garantia limitata nu acopera daunele cauzate
de obiectele lasate pe gazon.

e Pentru a evita deteriorarea, nu tundeti la mai putin de 1 m de
capetele aspersoarelor.

NOTA: Robotul si aspersoarele NU trebuie sa fie pornite in acelasi timp.

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

aspersoarelor.

Nu permiteti NICIODATA copiilor s3 atinga sursa de alimentare, statia de

incarcare, in special contactele, lamelele, compartimentul bateriei sau

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

UTILIZARE

o Feriti-va de lamele rotative! NU va puneti mainile sau picioarele sub
lamele rotative.

* 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 persoane publice.

* Mentineti o pozitie sigura. Mentineti echilibrul si o pozitie stabila pe
pante. In timp ce operati robotul sau perifericele acestuia, puteti
merge, dar nu trebuie sa alergati.

e Familiarizati-va cu instructiunile privind cand, unde si cum sa
verificati robotul si perifericele sale, cablurile si prelungitoarele
pentru deteriorare sau uzura si sa reparati robotul, auto-modificarea,
repararea nu este permisa - cu riscul de a anula garantia.

e 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.
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* 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 semnaleaza o alarma, apasati imediat butonul STOP.

* NU atingeti partile mobile periculoase inainte de a opri alimentarea
robotului.

e NU atingeti partile periculoase pana cand acestea nu s-au oprit
complet.

o Purtati intotdeauna incaltdaminte rezistenta si pantaloni lungi atunci
cand manevrati robotul.

« Intrerupeti alimentarea: inainte de a bloca robotul.

« Inainte de testare, curatare sau intretinere.

PICTOGRAME $I AVERTISMENTE

.@ D#=,
| =
1 2

®
i

12 14 15 16 17

1.Cititi instructiunile de utilizare, respectati avertismentele si conditiile
de siguranta continute in acestea!

2.Deconectati de la sursa de alimentare inainte de curatare sau
intretinere

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

4.Parti rotative posibilitate de ranire

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

6.Atentie la posibilitatea de ranire din cauza obiectelor aruncate
7.Protect de ploaie

8.Pastrati la indemana copiilor

9.Nu va urcati pe robot

10.Posibila pierdere a degetelor, folositi cu prudenta

11.Inclinare maxima la sol 14°/25%

12.Protejati méinile cu manusi de lucru

13.Imbrécamintea de protectie trebuie sa fie purtats

14.Purtati incaltaminte de protectie

15.Nu eliminati 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 gi cunostinte
sau experienta insuficiente, daca sunt supravegheati sau instruiti in
mod corespunzétor cu privire la utilizarea in siguranta a aparatului,
astfel incat sa fie constienti de riscurile implicate. Copiii nu trebuie
sa se joace cu acest aparat. Copiii nu trebuie sa curete sau sa
efectueze lucrari de intretinere la aparat fara supraveghere.

DESCRIEREA ELEMENTELOR GRAFICE
Numerotarea de mai jos se refera la componentele dispozitivului
prezentate pe paginile grafice ale acestui manual.

Desemnare Descriere
Fig. A
1 Oprire de urgenta
2 Dispozitiv de reglare a inaltimii de cosit
3 Panou de control al cositoarei
4 Comutator de cositor
5 Roti motoare
6 Lame de tdiere
7 Tambur mecanism de taiere
8 Roti pivotante
9 Maner de transport
10 Conectori de incarcare
11 Capacul compartimentului bateriei




Desemnare Descriere
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 Capacul statiei de andocare
6 Conectori pentru cablul de alimentare pentru a
marca zona de lucru
7 Gauri 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 Descriere
Fig. D
1 Indicator luminos al strii de incarcare
2 Indicator de defectiune a semnalului
3 Indicator de cablu de restrictie
4 Ore de functionare / mesaj de eroare, lumini 1-4
5 Butonul de pornire
6 Comutator
7 Buton de andocare
8 Butonul "Confirmare
Desemnare Descriere
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 Descriere
Fig. |
1 Gazon
2 Perete / perete
3 Statie de andocare
4 Distanta statiei de la perete
5 Sectiunea initiala a liniei care delimiteaz& zona de
cosit
6 Lungimea sectiunii
Desemnare Descriere
Fig. J
la Cablu pentru a limita zona de cosit incepand cu
1b Limitarea prin cablu a zonei de cosit Sfarsit
2 Cablu de alimentare
3 Statie de andocare

* Pot exista diferente intre grafic i produsul real
PREGATIREA PENTRU MUNCA

INSTALAREA BATERIEI

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

e In locul comutatorului Fig. A4 si al méanerului 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.

e Scoateti cu atentie capacul compartimentului Fig. H2 pentru a nu rupe
sau deconecta firele comutatorului Fig. A4 (acesta este atasat la
capacul compartimentului bateriei).

e Apoi intoarceti capacul, mufa bateriei de pe partea inferioara a

capacului este fixata Fig. H4.

O baterie din seria ENERGY+ este introdusa in priza.

intoarceti capacul cu bateria atasatd si introduceti-o in

compartimentul Figura H3.

e Strangeti suruburile de fixare a capacului. intoarceti robotul cu partea
inferioara in jos, unitatea este gata.

MEDIUL DE LUCRU AL ROBOTULUI DE COSIT

Asigurati-va ca sunt indeplinite urmatoarele conditi la amplasarea

robotului:

o Tnaltimea ierbii nu depaseste 60 mm.

¢ NOTA: Dac4 iarba este mai inaltd 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.
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e Terenul de cosit este plan si plat, fard 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:

o O parte relativ plata si nivelata a gazonului.

« Aproape de marginea gazonului.

e Langa o priza de perete.

e Asezati cablul prelungitor de 10 m, sursa de alimentare intr-un loc
umbrit, racoros si uscat.

* Nu trebuie s& existe obstacole pe o raza de cel putin 2 m de statia
de incarcare.

e Se recomanda ca statia de incarcare sa fie amplasata intr-un loc
uscat si adapostit.

e Sursa de alimentare trebuie sa fie la 30 cm deasupra nivelului
solului.

2.ATASAREA STATIEI DE INCARCARE

Fixati statia de incarcare la sol cu 6 suruburi de fixare (G1) (utilizand o
cheie hexagonala G6).

NOTA: NU stati sau nu mergeti pe placa statiei de incércare.

NOTA: NU faceti gauri noi in placa statiei de incércare. Statia trebuie s&
fie insurubata la sol folosind gaurile existente.

3.ASEZAREA CABLULUI DE RETINERE

Cablul de delimitare este utilizat pentru a delimita zona de lucru si pentru
a ghida robotul inapoi la statia de incarcare.

NOTA: Daci si vecinul dvs. utilizeaza un robot de cosit, pastrati o distanta
de cel putin 1 m intre firele de oprire ale ambilor roboti.

PLANIFICAREA LINIEI DE IZOLARE

inainte de stabilirea liniei de demarcatie, mergeti de-a lungul liniei de
demarcatie desemnate si indepartati orice obiecte inutile, cum ar fi
pietrele.

NOTA: Lungimea cablului de retinere nu trebuie s& depaseascé 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 gabaritul inclus in kit pentru a

aseza corect cablul de retinere.

ATENTIE: Cablul de imobilizare este alimentat la o tensiune foarte joasa

si este sigur pentru oameni si animale de companie.

NOTA: incepegi cu conectorul "-" din partea din spate a statiei de

ncarcare fig. B6 trageti-I pe sub statie (si Iasati o rezerva de 10 cm) si

asezati cablul in jurul gazonului in sens invers acelor de ceasornic,

terminand la conectorul "+" din spatele statiei de incarcare (lasati o

rezerva de 10 cm). Asigurati-va ca cablul face contact metalic la conectorii

"+" si "-" Fig. B6 nu uitati sa taiati orice exces de sarma de retinere.

e Lasati gol cel putin 2 m intre cablul de oprire si statia de incarcare.
Cablul din aceasta sectiune este utilizat pentru a aduce robotul la
statia de andocare.

e Pastrati un spatiu de 30 cm intre sarma de oprire si marginea
gazonului Fig. C2; Fig. C3.

o Fixati firul de oprire la masa cu stifturile furnizate n kit fig. G5. Firul
de oprire trebuie sa fie drept si usor intins. Tepii trebuie sa fie
distantati 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 nu slabi semnalul.

e Asezati cablul astfel incat unghiurile sa fie mai mari de 90° fig. C5.
Asezati cablul de delimitare in curbe blande in aceste puncte, ceea
ce va face mult mai usoara deplasarea robotului in jurul zonei care
urmeaza sa fie cosita.

o Daca exista straturi de flori, iazuri sau copaci in gazon, inconjurati-
le cu bucle de sarma de delimitare Figura C4.

e 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 cositoarei. Asigurati-va ca
distanta dintre firele de delimitare paralele este mai mare de 1 m.



NOTA: Asigurati-va c& statia de andocare este in interiorul buclei care
marcheaza zona de cosit. (exterior-interior / interior-exterior) Fig.B2

4. INSTALAREA DE STATII 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:

e Lumina verde continua: conexiune stabilitad (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 limitare".

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

Pornirea initiala a robotului de cosit

Cand porniti robotul pentru prima data, asezati unitatea pe statia de

andocare astfel incat conectorii de incércare de pe statia fig. B3 sa nu

intre Tn contact cu conectorii de incarcare de pe robotul de cosit fig.

A10.

Cand robotul de cosit este pornit pentru prima data din aplicatia

telefonului, trebuie efectuata o actualizare a firmware-ului. Metoda de

executie este descrisa mai jos la actualizarea software-ului.

e NOTA: n timpul primei conexiuni, telefonul si robotul trebuie s4 fie in
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 setarile software-ului apdsand pictograma din dreapta sus a
ecranului.

7 Selectati optiunea: Actualizare firmware.

8.Apoi urmati instructiunile de pe ecran.

Dupa ce software-ul a fost instalat, dispozitivul este gata de
functionare

NOTA!

« Afisajul arata daca robotul se afla in gama Wi-fi sau Bluetooth

* Conectarea la retea este indicatd de o pictograma intermitenta pentru
tipul de conexiune respectiv. Odata conectat, pictograma nu mai
clipeste.

* Robotul poate fi asociat cu un singur telefon.

o Daca trebuie conectat un altul (acelasi robot de cosit), primul trebuie
eliminat din aplicatie. Tn aplicatia iOS, de asemenea, din setrile
Bluetooth.

REGLAREA INALTIMII DE COSIRE:

Setati inaltimea de taiere la 60 mm inainte de prima tundere, apoi treceti

la indltimea doritd atunci cand intreaga peluza este relativ plata.

* Rotiti butonul figura A2 in sensul acelor de ceasornic pentru a
creste inaltimea de taiere.

* Rotiti butonul figura A2 spre stanga pentru a reduce inaltimea de
taiere.

. Tnélt,imea de taiere poate fi reglatd de la 20 mm (MIN) la 60 mm
(MAX).

NOTA: Motorul de actionare al tamburului de cosit Fig. A7 porneste la

aproximativ 10 secunde dupa iesirea din baza, incepand functionarea.

POWER ON/OFF

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 alimentarea.

ACTIVAREA ROBOTULUI $| PROGRAMAREA TIMPULUI DE LUCRU
N MODUL MAUAL

1 Apasati si mentineti apasat butonul de pornire Fig. D5 pentru a porni
robotul. Nota: nu scuturati robotul in timpul pornirii pentru a evita o eroare
de pornire. Daca robotul nu porneste corect (toate luminile sunt aprinse
continuu), reporniti robotul.

2. Introduceti parola apasand butonul D6 de doua ori, apoi butonul D7
de doua ori si butonul D8 o data (parola programata in fabrica).
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3. programati timpul de functionare (inclusiv timpul de cosire si timpul de

ncarcare):

- Apasati butonul fig. D6 pentru a seta timpul de functionare. O lumina

inseamna 2 ore, timpul maxim de functionare este de 8 ore si 4 lumini fig.

D4 sunt aprinse. Apasati butonul fig. D8 pentru a confirma si a porni

robotul.

NOTA: Odati 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 intai deblocat urméand
pasul 2 de mai sus. Odata ce robotul este deblocat, il putem intoarce
la statie apasand butoanele: fig. D7 apoi confirmati cu fig. D8 pentru a
ntoarce motocoasa la statia de incarcare.

* Apdsarea butonului de oprire de urgenta STOP sterge ciclul de lucru al
modului manual si automat din aplicatie, dacé aceasta a fost pornita in
acest mod. Pentru a repune robotul in functiune dupa o oprire de
urgentd, intoarceti-l la statia de incarcare si setati din nou programul
manual. Pentru programul automat, efectuati aceeasi actiune in
programul aplicatiei si confirmati setarile acestuia.

NOTA: Timpul de pornire programat in programul automat nu trebuie
considerat foarte precis. Unitatea poate porni cu pana la cateva minute
dupa ora programata.

o Activarea modului manual sterge programul programat in aplicatie si
viceversa.

e Taierea marginilor in modul manual se face automat la fiecare cateva
cicluri de cosire. Ea consta in cosirea ierbii de langa cablul care
defineste zona de lucru. ATENTIE: Trebuie sa aveti grija sa va
asigurati ca cablul este corect 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.

IN AFARA STATIEI DE INCARCARE:

Lumina verde continua - baterie >=20%

Lumina verde intermitenta - baterie <20%

ATENTIE! Robotul se opreste automat din functionare si se intoarce la
statia de incarcare dacé nivelul bateriei scade sub 20%.

ERROR LIGHT:

Lumina verde continua - sistemul trebuie sa fie actualizat. 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.

INDICATORUL LUMINOS AL CABLULUI DE LIMITARE:
Lumina verde continua - semnal corect

Lumina rosie continua - niciun semnal

Controale Fig. D4:

Lumina intermitenta - robot blocat.

Lumina continua - robot deblocat.

Lumina 1 se aprinde in verde: timp de functionare de 2 ore.
Luminile 1 si 2 se aprind in verde: 4 ore timp de functionare.
Luminile 1, 2 si 3 se aprind in verde: 6 ore timp de functionare.
Luminile 1, 2, 3 si 4 se aprind in verde: 8 ore timp de functionare.

SOFTWARE PENTRU CONTROLUL ROBOTULUI DE COSIT
Descércare 10S:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

Descarcare Android:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Instructiunile programului pot fi descarcate la adresa:

https://bit.ly/30BB6Gm
OPRIREA DE URGENTA A ROBOTULUI



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

Apasati butonul "STOP" Fig. Al pentru a opri robotul, apasati si mentineti
apasat butonul de alimentare pentru a opri robotul.

DEPLASAREA ROBOTULUI
Sub robot se afla un méaner de ridicare figura A10 pentru o operare usoara
cu o singura mana.

INTRETINERE $I DEPOZITARE

o 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.

NOTA Cand intoarceti robotul cu capul in jos, asezati-l pe o peluza sau

pe o suprafatd moale pentru a nu deteriora sau zgaria capacul.

CURATENIE

ATENTIE! Tnainte de a incepe curéatarea,

intrerupatorul 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 dacé rotile sunt pline de noroi sau iarba
taiata si curatati-le cu o perie.

intrerupeti alimentarea cu

NOTA: indepértati in mod regulat resturile de plante din partea
inferioara a robotului pentru a evita reducerea productivitatii.

INLOCUIREA LAMEI

AVERTISMENT! Deconectati mai intéi intrerupatorul principal si puneti-

va manusi de protectie.

AVERTISMENT! Utilizati numai lamele originale indicate, aprobate de

producator.

* Toate cele trei lame si suruburile lor trebuie inlocuite intr-o singura
nlocuire Figura A6.

* Suruburile trebuie desurubate si stranse cu o surubelnita.

« Verificati daca lamele noi se pot roti liber.

REZOLVAREA PROBLEMELOR

Tabelul de mai jos ofera indrumari pentru a ajuta la diagnosticarea

problemelor.

Daca este posibil, reparati singur dispozitivul. Daca nu puteti rezolva

problema, va rugdm sa contactati un dealer autorizat sau un centru de

service.

AVERTISMENT! Trebuie luate masuri de protectie.

Problema Cauze posibile Solutii
Lumina rosie 7 Gasiti sectiunea
clipeste la Intreruperea cablului defects a cablului
statia de de retinere si reparati-
incarcare ; :
Robotul are Statia de incarcare
e nu este instalata . .
dificultati de corect Consultati sectiunea
conectare la "Pregatirea pentru
statia de - munca".
ncireare Cablul de repnere
nu este pozitionat
corect
Nu exista sursa de Verificati sursa de
alimentare alimentare
Cablul de restrictiea | Schimbati conectorii
fost conectat invers +'si "
- Verificati daca cablul
Cablul de restrictie e C.at' dacé cablu
’ de retinere este corect
. nu este conectat la ’ !
Niciun semnal - P conectat la o statie de
statia de incarcare o ’
de la cablul de ’ incarcare
retinere intreruperea cablului Verificati pana la
de retinere capat,
ca cablul nu a fost
taiat
Sarma de restrictie e x
N x ’ Verificati daca cablul
incrucisata pe L
' ! de retinere este
drumul spre si . ;
) M instalat corect
dinspre bucla

Robotul trece Cablul de restrictie a Schimbati conectorii
dincolo de fost conectat invers "+ i
granita
Robotul Lama deteriorata
vibreaza sau sau lipsa Verificati si reparati
face zgomote Discul lamei este suruburile de fixare a
neobisnuite slabit lamei
Tnlocuiti lama
Cod de Descriere Solutie
eroare
Eroare de Asezaftl roblotul pe i
RN _ suprafata plana si reporm i.
EO1 fig. F1 initializare
senzor
giroscopic
eglati bara de coliziune si
Defectiune la roa a de torsiune de pe.
. senzorul de artea din fatd a masinii de
E02 fig. F2 ridicare sau la uns iarba, verificati dacd nu
senzorul de sunt blocate; asezatl robotul
coliziune pe o suprafa\a plana si
reporniti.
Eroare de Asezaftl roblotul pe o i
. o suprafata plana si reporniti.
EO03 fig. F3 |n|t|a||zar_e a Daca problema persn%\a
motorului de contactati serviciul post-
taiere vanzare.
Eroalie de
s conectare a
EO4 Fig. F4 sursel de
alimentare
Viteza incorecta
EO5 fig. F5 a motorului de
taiere
Averti 4 Asezaftltroblotul pi ) ;
N vertizare de rafatd pland. Apasati
EO6 Fig. F6 inclinare ‘IpO P sau OK pentru a
stergealarma. |
Averti td Asezaftltroblotul pA i
N vertisment de suprafata plana. Apasati
EO7 Fig. F7 ridicare STOP sau OK pentru a
stergealarma. |
Asezaftltroblotul peo i
. suprafata plana si reporniti.
E08 fig. F8 Eroexgéanal Dacé problema persgta
contactati serviciul post-
vanzare.
A 'se vedea tabelul de mai
sus: problema - nu exista
semnal de la firul de oprire.
Verificati toate punctele unul
catt)eturlwl apoi as?z?tl
; ; robotul pe o suprafata
EO09 fig. F9 Semnal incorect plana. Apasati STOP sau
OK pentru a sterge alarma.
Reporniti robotul. Daca
problema persista,
contactati serviciul post-
vanzare.
Asezati robotul pe o
_lprafata plana. Apasati
E010 fi . STOP sau OK pentru a
F10 9 Gem de roboti sterge alarma. Reporniti
robotul. Daca problema
persista, contactati serviciul
post-vanzare.
] Viteza incorectd
EO11 Fig. a motorului de
F11 rulare din Reporniti robotul. Daca
stanga problema persista,
Viteza incorecta contactati serviciul post-
E012 fig. corect vanzare.’
F12 motor de mers
pe jos
CONTINUT KIT:
* Robot de cosit 1 buc.
« Statie de andocare si incarcare 1 buc.
e Sursa de alimentare si cablu prelungitor 1 buc.
e Cablu pentru demarcarea zonei de lucru zond100m
e Pini de fixare cablu 100 buc.
« Pini de fixare pentru statia de andocare 6 buc.
e Lame de taiere 3 buc.
« Conectori de cablu 2pc.
e Cheie hexagonala 1 buc.
DATE TEHNICE
Robot de cosit 04-621
Parametru Valoare
Tensiunea de alimentare | 18 vV DC
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Puterea nominala maxima a 50 W
motorului de taiere:

Puterea nominala maxima a 20W
motorului autopropulsat:

Grad de protectie IP pentru statia de IPX4
incércare

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 taiere

Reglarea inaltimii de taiere in

180 mm
20 mm - 60 mm

intervalul

Viteza 3100 rpm
Masa 10,2 kg
Anul de productie 2023

DATE PRIVIND ZGOMOTUL $I VIBRATIILE
Nivelul de presiune acustica

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

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

Nivelul de putere acustica masurat

Informatii privind zgomotul si vibratiile

Nivelul de emisie de zgomot al echipamentului este descris de: nivelul
de presiune acustica emisa Lpa si nivelul de putere acustica Lwa (unde
K reprezintd incertitudinea de masurare). Vibratile emise de
echipament sunt descrise prin valoarea acceleratiei vibratiilor an (unde
K reprezinta incertitudinea de masurare).

Nivelul de emisie de presiune acustica Lpa , nivelul de putere acustica
Lwa si valoarea acceleratiei vibratiilor an specificate in acest manual au
fost masurate in conformitate cu EN 62841-1:2015+A11. Nivelul de
vibratii specificat an poate fi utilizat pentru a compara echipamentele si
pentru a face o evaluare preliminara a expunerii la vibratii.

Nivelul de vibratii indicat este reprezentativ doar pentru utilizarea de
baza a unitatii. Daca unitatea este utilizata pentru alte aplicatii sau cu
alte instrumente de lucru, nivelul de vibratii se poate modifica. Un nivel
de vibratii mai ridicat va fi influentat de intretinerea insuficienta sau prea
putin frecventd a unitatii. Motivele prezentate mai sus pot duce la
cresterea expunerii la vibratii pe intreaga perioada de lucru.

Pentru a estima cu exactitate expunerea la vibratii, este necesar
sa se ia in considerare perioadele in care dispozitivul este oprit
sau in care acesta este pornit, dar nu este utilizat pentru munca.
Atunci cand toti factorii sunt estimati cu exactitate, expunerea
totala la vibratii poate fi semnificativ mai mica.

Pentru a proteja utilizatorul de efectele vibratiilor, ar trebui puse in
aplicare masuri de siguranta suplimentare, cum ar fi intretinerea ciclica
a masinii si a uneltelor de lucru, asigurarea unei temperaturi adecvate
a mainilor si organizarea corespunzatoare a muncii.

DATE PRIVIND ZGOMOTUL $I VIBRATIILE
PROTECTIA MEDIULUI

Produsele actionate electric nu trebuie aruncate impreuna cu deseurile|

menajere, ci trebuie duse la unitétile corespunzatoare pentru eliminare.|

Contactati dealerul produsului sau autoritatea locald pentru informatii

privind eliminarea. Deseurile de echipamente electrice si electronice]
lcontin substante inerte pentru mediu. Echipamentele care nu sun
reciclate prezintd un risc potential pentru mediu si sénatatea umana.
"Grupa Topex Spdtka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spdtka komandytowa cu sediul
social in Varsovia, ul. Pograniczna 2/4 (denumit in continuare: "Grupa Topex") informeaza
ca toate drepturile de autor asupra continutului acestui manual (denumit in continuare:
"Manualul"), inclusiv, printre altele. textul, fotografile, diagramele, desenele, precum si
compozitia acestuia, apartin exclusiv Grupa Topex si fac obiectul protectiei juridice in
temeiul Legii din 4 februarie 1994 privind dreptul de autor si drepturile conexe (Jurnalul
Oficial 2006 nr. 90 Poz. 631, cu modificarile ulterioare). Copierea, prelucrarea, publicarea,
modificarea in scopuri comerciale a intregului manual si a elementelor sale individuale,
fara acordul exprimat in scris al Grupa Topex, este strict interzisa si poate atrage
raspunderea civild si penald.

Declaratia CE de conformitate

Producator: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Produs: Robot de cosit E+

Model: 04-621

Denumire comercialda: 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 urmétoarele documente:
Directiva privind masinile 2006/42/CE

Directiva RED 2014/53/UE

Directiva RoHS 2011/65/EU, astfel cum a fost modificatd prin
Directiva 2015/863/EU
Si indeplineste cerintele standardelor:
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 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 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.
2/4 Strada Pograniczna
02-285 Varsovia

e r

AL/ 4

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Responsabil cu calitatea
Varsovia, 2023-09-11

Declaratia de conformitate UE
Producator: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Produs: Statie de incarcare
Model: K145455
Denumire comerciala: NEO TOOLS
Numér de serie: 00001 + 99999
Aceasta declaratie de conformitate este emisa sub responsabilitatea
exclusiva a producatorului.
Produsul descris mai sus este in conformitate cu urmétoarele
documente:
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 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 exclusiv la masina in starea in care a fost
introdusa n
comercializare si nu include componente addugate de utilizatorul final
sau
activitatile sale ulterioare.
Numele si adresa rezidentului UE autorizat s&
pregatirea documentatiei tehnice:
Semnat in numele:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Strada Pograniczna
02-285 Varsovia
e 1 r

2 A ’
AL £ A

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Responsabil cu calitatea
Varsovia, 2023-11-09

UA
NOCIBHUK 3 NEPEKIALY (KOPUCTYBAYA)
KOCAPKA 04-621
YBATA: MNEPEQ, BWUKOPUCTAHHAM ENEKTPOIHCTPYMEHTIB
YBAXHO MPOUYUTAMUTE LIIO IHCTPYKLIIO TA 3BEPEXITb 1i ANA
NOAANBLIOIO BUKOPUCTAHHA.

KOHKPETHI MPABUIA BE3MNEKU

IHCTPYKLUIIi 3 TEXHIKM BE3MEKWU N5l KOCAPOK-POEOTIB
Besneka npv npakTM4YHOMY BUKOPUCTaHHI poboTa-ckoLlyBaya
PEKOMEHOALYT

YBaxHO npouunTainTe iHCTpyKUito. O3HanoMTecs 3 cucTeMamMu KepyBaHHs!
Ta NpaBu1IbHOIO eKcrnyaTalieto NprcTpoto.



He posBonsiite BukopucToByBaTU npwunag AitaM abo ocobam, siki He
npounTanu iHCTpyKUjlo 3 ekcrinyatauii. HauioHanbHi npaeBuna MoxyTb
BU3HA4aTW MiHiManbHUIA Bk oneparopa.

He BukopuctoByiTe poGoTa, KOMM MNOPYY 3HaXoAsTbCs iHLWI Noaw,
ocobnvBo AiTn abo TBapuHW.

3BepHiTb yBary, Lo onepatop abo KopUCTyBay Hece BiAnoBiAanbHICTb 3a
HeluacHi Bunaaku abo Hebeaneky Ans iHLWMX nogeint abo HaBKONMLLHBLOrO
cepefoBuLLa.

NIAroTOBKA

e [lepen noyaTKOM KOCIHHS LOpa3y nepeBipsiiTe, YM BCi YacCTUHU
po6oTa npaLoloTb HaNeXHUM YUHOM.

o [Inst JOCArHEHHs HalikpalLMxX pe3ynbTaTiB PeKOMEHAYETLCS KOCUTH
B 6e3gowoBy norody. i Yac KOCiHHS Mg gowem TpaBa Moxe
npununaTn Ao poboTa, B pe3ynbTaTi Horo BiH MOXeE 3iCKOB3HYTH.

e HE kociTb 3a noraHux norogHMx yMoB, Hanpuknag, nig Yac CUnbHoro
Aoy, rposu abo cHironaay.

o [lepioanyHo nepeBipsaiiTe CKOLIEHY AINSHKY | BUAANsnTe KamiHHs,
CMITTS, ApPOTH, KICTKM Ta iHWi nepelkoan. ObmexeHa rapaHTis He
MOLUMPIOETCS! Ha MOLUKOMKEHHS!, CMPUYMHEH] 3amMLLeHUMU Ha
rasoHi npegmeTamu.

e Lo6 yHUKHYTM MOLUKOAXKEHD,
[OLLYyBanbHNX FOIOBOK.

NPUMITKA: Po6oTt i poulyBanbHi MawmHW HE NOBWHHI BMWKaTUCs

0O/IHO4aCHO.

Po6oT noBuHeH ByTW 3anporpamoBaHuii Ha pPoGOTy B iHLIMIA Yac, HiX

[AoLLyBanbHi MaLLMHW.

HIKOJIU He fo3BonsiATe AiTAM TOPKATUCS AXKeperna XUBMEHHS!, 3apsifHoT

CTaHLji, 30Kpema KOHTaKTiB, rionatei, Biaciky Ans 6atapei abo 6yab-akux

YaCTUH, [le € 3a30pW, HanpuKag, konic.

BUKOPUCTAHHSA

e Ocrtepirantecsi HoxiB, Wo obeprtatoTbcsa! HE nigcrasnsiite pyku
abo Horu nig 06epToBi Nesa.

e CnigkynTe 3a npegmeTamu, po3KMO@HUMM Ha rasoHi nig vac
KociHHsi! Konu poBoT yBiMKHeHWI, TpumainTecs Ha GeaneuHin
BigcTaHi.

e He 3anuwarite npunag 6e3 Harnsay, SKWO BiAOMO, WO No6nusy
3HaxoAsTbCA TBAPUHU, AiTV abo noaw.

e 36epiraiite Ge3neyHy nosuuito. 36epiraiiTe piBHOBary i CrTiiike
nonoxeHHs Ha Haxunax. lig Yac po6otn 3 po6otom abo Woro
nepuepiiHMN NPUCTPOSIMK BN MOXETE XOAUTW, ane He NOBUHHI
6irtu.

e OgsHanomTecs 3 iHCTpyKUielo Npo Te, Konu, Ae i AK nepesipAaTn
poboTa i ioro nepwdepiiiHi NpucTpoi, kabeni i nogoBxyBadi Ha
HasiBHICTb MOLIKOMKeHb abo 3HOCy i pemoHTyBaTu poboTa,
camocTiliHa MoawudikaLis, PEMOHT He AoMyckaeTbCs - Mif 3arpo30t0
aHYIIOBaHHS rapaHTii.

e He nigkniovaiiTe i He ToOpkanTecs MoOLIKOXeHoro Kabento
XUBMEHHS, AOKU BiH He Byae Big'eqHaHwWii Big AxXepena XWBIEHHS,
Yepe3 PU3UK KOHTAKTYy 3 KOMMOHEHTamu, WO 3HAaXOAATbCs nif
Harnpyroto.

o MMigkniovaiite poboTa Ta/abo nepudepiive o6nagHaHHs Tinbkv A0
NaHLIorB KMBMEHHS!, 3aXWLIEHWX aBTOMaTWYHUM BUMMKaYeM i3
CTPYMOM CripaLboByBaHHs He Ginbluie 30 MA.

e Akwo poboT BUOaE HexapaKTepHUI 3BYK, NOMIYEHA HEXapaKTepHa
Bibpauis abo nogae curHan TPUBOTW, HEramHO HATUCHITb KHOMKY
STOP.

o HE Topkaiiteca Hebe3neyHnx pyxoMmnx YacTvH nepes BUMKHEHHAM
KUBMeEHHs po6oTa.

e HE TopkaiTecs Hebe3aneyHnx 4acTuH, [OKM BOHU HE 3YMUHATLCS
MOBHICTIO.

e 3aBXau HOCITb MillHe B3yTTs Ta AOBri LWTaHW Mg Yac poboTn 3
po6oTom.

e BUMKHITb XUBNEHHS: neped TUM, sik 3abnokyBaTu poboTa.

e lepen TECTyBaHHAM, OUULLEHHAM abo TEXHIYHUM
06CrnyroByBaHHsIM.

MNIKTOMPAMU TA NOMNEPEQKEHHA

He KociTb 6nwkye 1 M Big
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12 13 14 15 16 17

1.MpounTanTte iHCTPYKLUitO 3 ekcnnyaTauii, AoTPUMyATECH
nonepekeHb i NpaBun TEXHIKM B6e3neku, LWo MICTATLCS B Hili!
2.nepep YvLLeHHsIM abo TeXHIYHUM 06CryroByBaHHSAM BiAKIOYITh
KUBINEHHS Bif Mepexi

3. He NpPOCoBY#Te pyKkn aBGo HOMM Nif, 3aXVUCHWUIA KOXYX PiXKy4oro
MexaHiamy

4.06epTOoBi YaCTUHN MOXYTb CMIPUYUHUTY TPaBMMN

5. poTpumyiiTeck 6e3neyHoi BiacTaHi BiA poboTa-rasoHokocapku
6.0cTepiraiiTecs MOXIIMBOCTI TP@BMyBaHHS BUKMHYTUMU NpeaMeTamm
7. 3axuvwaTu Big oLy

8 36epiraTi B HeJOCTYNHOMY ANst AiTew Micui

9. He KaTaWiTecs Ha poboTi

10. MoxnMBa BTpaTa nanbLis, GyapTe ob6epexHi

11. makcumanbHuWiA Haxun semni 14°/25%

12. 3aXUCTiTb Pyku poGounMU pykaBU4Kkamu

13. HEODOXiAHO HOCUTM 3aXUCHUIA oaar

14. HOCiTb 3axuUCHe B3YyTTH

15. He yTuniayBaTi pasom 3 NobyToBMMM Biaxogamu

16. cenekTMBHWIA 36ip Biaxoais

17. cTyniHb 3axucTy

YBATA: Lieit npunaga MoXyTb BUKOPUCTOBYBATH AiTh cTapLue 8 pokiB
Ta 0cobu 3 06MexeHUMU (hiMYHMMK Ta PO3yMOBUMM 3A4iGHOCTAMM,
HejoCTaTHIMM 3HaHHAMMU a6o AOCBIAOM, SIKILO BOHW NepebGyBaloTb
nig Harnsgom abo HaneXHMM YMHOM NPOIHCTPYKTOBaHi LWoAo
6e3ne4YHOro BUKOPUCTaHHA NpUnaay Ta yCBiAOMIIOIOTL NOB'A3aHi 3
UMM pusuku. [iTu He NOBUHHI rpaTuca 3 uUm npunagom. Jitn He
MOBUHHI YUCTUTU abo BUKOHYBaTU TeEXHiYHe OOGCNyroByBaHHS
npunaay 6e3 HarnAay.

OMUC rPA®I4YHUX ENEMEHTIB
Hymepauis Hx4e BigHOCUTLCA 4O KOMMOHEHTIB MPUCTPOIO
nokasaHi Ha rpaciyHUX CTOpiHKaXx LibOoro nocibHuka.

MosHaueHHs Onuc
Puc. A
1 ABapiiiHa 3ynuHka
2 Perynatop BUCOTH KOCIHHSI
3 NaHenb KepyBaHHSA KOCapKOK
4 Bumukay kocapku
5 Benayui koneca
6 Pixyui nesa
7 BapabaH pixy4oro mexaHiamy
8 MoBopoOTHI koneca
9 Pyuka Ansi nepeHeceHHst
10 Po3'emu ans 3apsigku
11 Kpuika 6aTapeiiHoro Biaciky
Mo3HayeHHs Onuc
Puc. B
1 NaHenb KepyBaHHs AOK-CTaHLiel0
2 OTBOPYM ANSA KPINMEHHs AOK-CTaHLji
3 Po3s'emn ans 3apsigku
4 [ok-cTaHuis
5 KpwLuka fok-craHuii
6 Po3'eMu ans kabento XUBMEHHsI ANs NO3HAYEHHS
po6oyoi 30HM
7 KabenbHi oTBOpK ANS MapKyBaHHsi po6040i 30HM
Ta XVUBMEHHS
8 Po3eTka XVUBNEHHS AOK-CTaHLil
9 MapkyBaHHS Ans NpaBWibHOI NPOKNafku kabento




Mo3HaueHHA Onuc
Puc.D
1 IHAVKaTOp CTaHy 3apspkaHHA
2 |HOMKaTOp HEeCNpaBHOCTI cUrHany
3 IHOnKaTop 06MeEXyBanbHOro Tpoca
4 Yac po6oTM / MOBIAOMMEHHS MPO MOMWIIKY,
iHaoukaTopu 1-4
5 KHomka XVBNEHHs!
6 Mepemunkay
7 KHonka CTuKyBaHHs!
8 Kronka "MiaTeepantu
Mo3HaueHHA Onuc
Puc. H
1 BUHTU
2 Kpuwka GaTtapeiiHoro BiACiKy 3 pydqkol Ans
TPaHCMOPTYBaHHS
3 Biacik ans 6atapei
4 Hi3go Anst 6aTapei Ha KpULLILL kamepu
5 AkymynsitopHa Gatapesi (He BXOAMTb [0
KOMMNIeKTY)
Mo3HaueHHA Onuc
Puc. |
1 a3oH.
2 CriHa / cTiHa
3 [lok-cTaHuis
4 BigcraHb cTaHuii Big cTiku
5 MouyaTkoBa AjinsHKa nNiHii, WO OBMEXye 30HY
KOCIHHS
6 [oBxuHa cekuii
Mo3HaueHHA Onuc
Puc.J
la Tpoc ANt 06MEXEHHS MOYaTKy KOCIHHS
1b Tpoc, wo o6mexye 30Hy KociHHs KiHeub
2 KaGenb u1BneHHs
3 [ok-cTaHuis

* Mix rpachiyHMm 306paxkeHHAM Ta peanbHUM NPOAYKTOM MOXYTb
OyTH BigMiHHOCTI

MIAroTOBKA O POBOTU

BCTAHOBJEHHSA BATAPE(

o [lepeBepHiTb KoCapky TaK, o6 GyB AOCTYM A0 HWDKHLOI YaCTUHM
poborta.

e Ha micui Bumukava Puc. A4 i pydku ans TpaHcrnopTyBaHHs Puc. A9

3HaxoAMTLCA Kpullka GartapeiiHoro Biaciky Puc. H2, sakpinnexa 4

rBUHTaMU, No3Ha4eHnmm cTpinkamm Puc. H1.

MoTim BigKPYTITb MBUHTK, NO3HAYEHi CTPINKaMu.

e O6epexHo 3HIMITb KpULLIKY Biaciky puc. H2, wob He 3namatut i He
BiA'eaAHaTV ApOTW Nepemukaya puc. A4 (BiH NPUKPINNEHUIA 10 KPULLIKM
BifCIKy akymynsTopa).

o [OTiM NEpeBEpHITb KPULLKY, MHI3f0 Ans B6aTtapei Ha HWXHIA CTOPOHi
KpULLIKV hikcyeTbes puc. H4.

* Y rHi3go BcTaBnseTbea 6artapeiika cepii ENERGY+.

o [lepeBepHiTb KPULLIKY 3 BCTaHOBMNEHo 6aTapeeto i BcTasTe i y BiACik,
300paxeHuin Ha ManioHKy H3.

e 3aKpyTiTb IBUHTW, LLO KPINNsTb KpULLKY. MMepeBepHiTb po6ota AHOM
[AOHW3Y, NPUCTPIiA FOTOBWIA.

POBOYE CEPE[JOBULLE KOCAPKU

MepekoHaiTecs, WO Ha pobo4OMy MagaH4YMKy BUKOHYIOTBCS HACTYMHi
YMOBM:

Bucota TpaBwu He nepesuLlye 60 MM.

MPUMITKA: Akwo TpaBa Buwa 3a 60 MM, cno4aTtky NiACTPUXIiTb
ra3oH py4HOI0 KOCapKOI0.

Tam Hemae KaMiHHS, lWMaTKiB Aepesa, ApoTiB,
Hanpyrot Ta iHWWX CTOPOHHIX NpeaMETIB.

Micue ckolyBaHHS € piBHUM i nnockum, 6e3 kaHaB i TpaHLwew, a
yxun He nepesuulye 25% (14°) Puc. C1

[ins BCTaHOBNEHHS NOTPIGHI HACTYMHI iIHCTPYMeHTH:

FymoBuiA MonoTok (ans 3abueaHHA WTWPIB Yy 3emmio  npw
npokKnajaHHi yTpumMyo4oro Tpoca)

LLlecturpanHuii kntoy (ans dikcauii 3apsgHoi cTaHuii) BXoauTe [0
KOMMIeKTy

Mnockory6ui (ans nepepizaHHsa kabento, LWo obmexye pobo4y 30Hy)

. BCTAHOBNEHHS BA30BOI CTAHLII
BubepiTb BignosiaHe micue

kabenis nig

-
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3apsiaHy CTaHLilo Cnif po3MmilLlyBaTh B HacTynHoMy micui Puc. C3:

e BigHOCHO Nnocka i piBHa YacTuHa rasoHy.

Bnmnsbko [0 Kpato rasoHy.

Bins poseTku.

MowmicTiTb 10-MeTpoBWI NOAOBXKYBaY, GNOK XVBIEHHS B 3aTiHeHe,
NPOXOoroaHe i cyxe Micue.

Y pagiyci WwoHarmeHLLe 2 M Bif 3apsaHoi CTaHLii He NOBMHHO ByTW
nepeLukos,.

PekoMeHZyeTbCsl pO3TalLOBYBaTW 3apsiAHy CTaHLilo B CyXomy i
3axuLLEHOMY MiCLii.

[Ixepeno >XMBNEHHSI MOBUHHO 3HaxoauTucs Ha BucoTi 30 cM Hag
piBHEM 3emni.

2. KPINNEHHA 3APAAHOI CTAHLIT

BakpiniTe 3apsiAHY CTaHLito Ha 3emrii 3a JOMOMOrO0 6 KpiNUIbHUX MBUHTIB
(G1) (3a monomoroto WeCTUrpaHHoro kntoya G6).

NMPUMITKA: He craBaiTe Ha NNacTuHy 3apsaHoi CTaHLi Ta He XoAiTb no
Hiln.

NPUMITKA: He poGiTb HOBi OTBOpPM B MNacTUHi 3apsipHOi CTaHLii.
CraHLUjs noBuHHa BTV NpukpyyeHa 4O 3eMni 3a JOMOMOrOK HasiBHUX
OTBOPIB.

3. MPOKNAOAHHSA YTPUMYIOHOIO TPOCA

OBMexyBanbHWiA ApIT BUKOPUCTOBYETLCS ANS OKPECTEHHs1 po6o4oi 30HU
i cnpsimoBye poGoTa Hasaa [0 3apsiaHOi CTaHLii.

APUMITKA: Akwo Baw cycig Takox BUKOpUCTOBYe poboTa-
ra3oHoKocapKy, BiACTaHb MK cTon-npoBogamn obox poGoTiB mae
CTaHOBUTMN He MeHLe 1 m.

MNAHYBAHHA NIHII YTPUMAHHA

Mepen TMM, sIK NPOKNAacT NiHito KOPAOHY, NPOMAITECS B3LOBX NO3HAYEHOT
Mexi i npubepiTb BCi HENOTPIOHI NpeaMeTH, Hanpuknag, KamiHHs.
APUMITKA: [JoBXviHa yTpUMylo4oro Tpoca He MoBWHHA NepeBuLLlyBaTh
200 meTpiB.

YBATIA! Po60T He NOBUHEH Haix/mKaTu Ha rpasiii abo noaibHi maTepiany,
AKi MOXYTb MOLUKOAWTY ne3a.

MPOKNAOAHHSA YTPUMYKOYOIO TPOCA PUC. C
[oTpumyiiTecb HaBEOEHUX HWXYe IHCTPYKUi, LWo6 npoknactu
yTpUMytounii  kabenb  HaBkono  poboyoi  30HM Ta  MepeLukoA.
BukopuvcToByiiTe Kanibp, WO BXOAUTb 4O KOMMAEKTY, LWob npaBunbHO
NPOKNacT! yTPUMYoUmii kabens.
YBATA: YTprMytouuii TpoC 3HaXOAWTLCA Nif AyXKe HU3LKOIO HaMnpyroo i €
6e3neyHnm Ans nioaei i AOMaLLHIX TBapyH.
APUMITKA: MouHiTb 3 po3'emy "-" Ha 3agHiii naHeni 3apsaHoOi cTaHui,
man. B6, npoTarHiTk oro nig craHuicto (i 3anuwte 3anac 10 cwm) i
npoknagite kabenb HaBKOMO ra3oHy MPOTU TFOAUHHUKOBOI CTPINKK,
3akiHuyroum 6ins pos'emy "+" Ha 3aaHiii naHeni 3apsAHOI cTaHLIi (3anuwTe
3anac 10 cwm). MNepekoHaiiTecs, Lo kabenb Mae MeTaneBuii KOHTaKT Ha
pos'emax "+" i "-" (puc. B6), He 3abyabTe oOGpi3aTu 3aiiBuii
obMexysanbHWiA ApiT.

e 3anuuwTe LWOHANMEHLLE 2 M BiflbHOTO NMPOCTOPY MiX CTOM-APOTOM i
3apsgHoto cTaHLjet. Kabenb Ha Uil AinsHui BUKOPUCTOBYETHLCA ANst
nia'eaHaHHa poboTa Ao AOK-CTaHUii.

e Mix 06mexyBanbHUM APOTOM i KpaeM ra3oHy mae 6yTv BiacTaHb 30
cm, man. C2; man. C3.

e 3akpiniTe CTOM-NpOBiA Ha 3emni 3a AOMOMOrol LWTWUATIB, WO
BXOASTb [0 KOMMMeKTy, puc. G5. [piT NoBuHeH ByTu npsamum i
3nerka HaTtarHytiMm. Kinoyku nOBMHHI posTalloByBaTUCA 4epes
KOXHi 1 M (Liei iHTepBan MoXHa 3MiHIOBaTU B 3aNeXHOCTI Big hopMmn
rasoHy), puc. C4. He 3akonyite kabenb rnublue, HixX Ha 2 cM, LWob
He nocnabuTu curian.

o [poknagite kabenb Tak, Wo6 kyTn 6ynu Ginbummm 3a 90°, puc. C5.
Y umMx Toukax NPOKNaAiTe rpaHUYHUIA APIT NOMIOTMMU BUTUHAMMK, LLIO
3HayHO nonerwuTb poboTy nepecyBaHHA MO TepuTopii, SKY
noTpiGHO CKOCUTU.

e fAkwo Ha rasoHi € knymbu, Bogonmu abo gepesa, OTOYITb iX
neTnsmMu obmexysarnsHoro ApoTy C4.

e [loTpumyiitechb MiH. 30 cM BiAcTaHb Mix 06MexyBanbHUM TPOCOM i
KpasiMn nepeLukos,.

YBATA: Ha wnsaxy go netni i 3 netni yTpyMyoumiAi TpOC He MOBUMHEH

nepeTuHaTV oAuH ogHoro Puc. C4.

e 3anuwTe By3bkuii NpocTip y poGoviii 3oHi kocapku. MepekoHaTecs,
WO BiACTaHb MiX NapanenbHO po3TalloBaHUMK 06MexyBarnbHUMK
ApoTamu nepesuilye 1 M.

NPUMITKA: MepekoHaiTecs, WO AOK-CTaHLis 3HAX0AMTbCA BCepeauHi
neTni, WO MO3Hayae 30HY KOCIHHS. (30BHI BcepeauHy / 3cepeavHu
HasoBHi) Puc.B2

4. BCTAHOBJEHHS 3APAIHUX CTAHLIX



MigknioYiTh MKepeno XvBMeHHs

1. BcraBTe wrencenbHy BUNKy B posetky 110-240 B.

2. nepeBipTe CTaH CBITNOAIOAHUX IHAMKATOPIB Ha 3apsAHI CTaHuii puc.

B1:

e [locTilHe 3eneHe CBITNO: 3'€AHAHHA BCTaAHOBMEHO (poboT He
3apsmKaeTbes abo NOBHICTIO 3apsiAKeHNI)

o [epepvByacTe 3eneHe CBITNO: poGOT 3apamKaeTbCS.

e [lepepuByacTe 4YepBOHE CBITMO: HaWMOLWMPeHia nomunka -
"Bifg'edHaHHst o6mexyBanbHoro kabento".

e CBiTNO He ropuTb: HaWMoWMpeHilla HecnpaBHicTb - "Hemae
xuBneHHst 100-240 B" abo "Hemae nigknioveHHs [o mxepena
XUBNEHHA".

EKCMNYATAUIA / HANALWUTYBAHHA

MouyaTkoBUIA 3anyck po6oTa ANs KOCIHHA

o [pu nepLuomy 3anycky pobota BCTaHOBITb MPUCTPI Ha AOK-CTaHLto

TakuM 4MHOM, o6 pos'eMu Anst 3apsifky Ha cTaHuji, puc. B3 He

KOHTaKTyBanu 3 3aapsaHuMu pod'emamu Ha kocapui, man. A10.

Mip yac nepluoro 3anycky po6oTa-razoHoKocapku 3 TernedoHHOro

Aopatky HeoGXiAHO BUKOHATWM OHOBMEHHS1 Mikponporpamu. Croci6

BMKOHaHHSI OMUCaHWi Hwk4e B po3dini "OHOBMEHHS MporpamHoro

3abe3neyeHHs".

o MPUMITKA: Mig yac nepLuoro nigkmtoyeHHs TenedoH i poboT NOBUHHI
3HaxoamTuCs B 30Hi Aii Mepexi Wi-Fi.

OHOBUTU NPOLUUBKY NEPEQ BUKOPUCTAHHAM POBOTA.

OHOBNEHHSA Cif, BAKOHAaTU HACTYMHUM YMHOM.

1. MowmicTiTb poGoTa BCepeauHy KOHTYpY, ane 3a Mexamu 3apsiaHoi
cTaHLii.

2. nepeBefiTb nepemukay Masn. A4 B nonoxeHHs 1.

3. HaTWCHITb | yTpuMyiTe nepemukay Puc. D5

4.3anycTiTb AogaToK, BiackaHynTe QR-Koa

5.MipgkntoviTe JopaTok Ao pobota

6. Po3ropHiTb HanalTyBaHHs nporpamMHoro 3abeaneveHHs), HaTUCHYBLLUN
Ha iKOHKY y BEpXHbOMY NpaBOMY KyTi eKpaHa.

7 Bubepitb NoTpibHy onuito: OHOBMEHHS Mikponporpamu.

8. [lani poTpuMyiATECh IHCTPYKLI Ha eKpaHi.

MicnA BcTaHOBNEHHA nNporpamMHOro 3aGe3neyYeHHs
roToBuWiA 4O poGoTH

YBATA!

e [lucnneit nokasye, 4 nepebysae po6oT y 30Hi Aii Wi-Fi abo Bluetooth

o [igknioyeHHs [0 Mepexi NO3HAYaETbCH MWUTOTAMBOIO MIKTOrpamMoto
BignoBigHoro Tuny 3'egHanHs. [licnsa  nigkmloveHHs  nikTorpama
nepecrae bnumary.

e PoGoT Moxe ByTu NOB'A3aHMI NULLIE 3 OAHUM TeNeOHOM.

o FKWO NOTPIGHO NiAKMOYMTM IHLIOTO (TAKOro X poBOTa-ra3soHOKOCapKY),
nepLUniA NOTpiGHO BUAAnNUTY 3 Nporpamu. Y gofartky Ans iOS Takox 3
HanawTysaHb Bluetooth.

PEMYNIOBAHHA BUCOTU KOCIHHA:

Mepen nepluIMM KOCIHHAM BCTaHOBITb BUCOTY 3pidy Ha 60 MM, a noTim

3MiHITb ii Ha NOTPIGHY BMCOTY, KOMW BECH ra30H CTaHe BiAHOCHO PIBHUM.

o [loBEPHITL pyyKy ManitoHKa A2 3a roAVMHHUKOBOIO CTPIMKo, o6
36iNbLIMTU BUCOTY 3pi3y.

e T[loBEpHITL pyyKy, 306paxeHy Ha ManwHKy A2, BniBo, wWo6
3MEHLLNTY BUCOTY 3pi3y.

e BucoTy pisaHHa moxHa perynioeati Big 20 mm (MIN) go 60 mm
(MAX).

MPUMITKA: [MpusigHuii  auryH 6apabana kocapku, wman. A7,

BMUKaeTbcsi npubnusHo uepea 10 cekyHp nicns 3%isgy 3 6asu,

NoYMHaloum poboTy.

YBIMKHEHHA/BUMKHEHHA

1. BCTaHOBITb nepemukay Puc. A4 B nonoxeHHs "O", Wwo6 BUMKHYTW
JKVBMEHHS.

2. BCTaHOBITb nepemukad Puc. A4 B nonoxeHHs "I", Wwo6 yBIMKHYTN
JKVBMEHHS.

AKTUBALIA POBOTA TA MPOrPAMYBAHHA YACY POBOTU B
MAYAIIbHOMY PEXUMI

1 HatucHiTb i yTpumyitTe kHOMKy uBneHHs Puc. D5, wo6 sanyctutu
po6Gorta. MpumiTka: He TpsiciTb poboTa nia Yac 3anycky, LWob YHUKHYTW
noMUMKW  3anycky. SKWwo poBoT 3anyckaeTbCs HenpaBWibHO  (BCi
iHAvikaTOpY ropsTb Ge3nepepBHO), NepesanycTiTb poboTa.

2. BBeAiTb Naponb, ABiYi HAaTUCHYBLUK KHOMKY D6, noTim ABidi kHonky D7
i oouH pas kHonky D8 (naponb 3anporpaMoBaHuii Ha 3aBogi).

3. 3anporpamyBaTit 4ac pobOTW (BKMKOYAKOUYM Yac KOCIHHS Ta 4ac
3apsimKaHHs):

npucTpin
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- HatucHite kHonky puc. D6, wo6 BcTaHoBWUTU 4Yac poGotu. OpHa

namnoyka o3Havae 2 roavH1, MakcuMarbHWii Yac poboTu - 8 roauH, Npu

LbOMY CBITATLCS 4 namnoyku puc. D4 cBitaTbCA. HaTUCHITL KHOMKY puC.

D8 ans niaTBepaeHHs i 3anycky poboTa.

NPUMITKA: Micna BcTaHOBReEHHst Yacy poboTu poboT 3anam'sToBye

HanaluTyBaHHs! | MOYMHAE KOCUTU B 3anporpamMoBaHMi HYac KOXHOTO [HSI.

Yac kociHHs Byae BignosiaaT BBEAEHUM HanaLLTyBaHHAM.

« BanporpamoBaHwii Yac poboTu poboTa Bif, 2 roavH A0 8 roavH - Le Yac
KOCIHHS1, BKITIOYaAI04M YaC 3apsiikaHHs.

e Yac po6oTu Ta 3apsimkaHHs 3anexuTb Bif, TUMY akymynsiTopa.

FAKLLO BM XO4ETE 3MIHUTM Yac po6oTH, NOBTOPITL KPOKM 2-3.

MNPOrPAMYBAHHA YACY B ABTOMATUYHOMY PEXUMI, 7-

OEHHUA TPA®IK, OOCTYNHE YEPE3 HANALUTYBAHHA B

OOOATKY

o [licns aBapiiiHoi 3ynnHKM poboTa noTpibHO crnoyaTky po3GriokysaTy,
BMKOHaBLUM KpoK 2 BuLLe. [icns Toro, sik po6oT po36riokoBaHWiA, M1
MOXEMO MOBEPHYTY 10r0 Ha CTaHLito, HAaTUCHYBLLM KHOMKK: puc. D7, a
noTiM nigTBepAUTM 3a fomoMorold Man. D8, wwo6 noBepHyTU
rasoHOKOCapky Ha 3apsigHy CTaHLio.

e HaTuckaHHs KHOMKW aBapiviHoi 3ynuHkM STOP Buaanse 3 nporpamu
poboumnii UMK py4HOro Ta aBTOMAaTUYHOMO PEXWMIB, SIKLWO BiH 6yB
3anyweHuin Takum uYuHom. LLlo6 BigHOBUTKM poboTy poboTa nicnst
aBapiliHOi 3YNWHKW, MOBEPHITb OO Ha 3apsiaHY CTaHLilo i 3HOBY
BCTaHOBITb Py4HUI rpadpik. [ins aBTOMaTUYHOrO po3knagy BUKOHaTe
Ty X Aito B po3Knagi 3aCTOCyHKY i NiATBEP/iTb NOro HanalTyBaHHS.
MPUMITKA: 3anporpamoBaHuii 4ac 3amycky B aBTOMaTU4HOMY
po3knagi He cnif BBaXATW Ay>e TOYHUM. [pUCTpiit MoXe BBIMKHYTUCSA
Yepes Kirnbka XBUIMH Nicnsi BCTAHOBMNEHOTO Yacy.

e AKTVBALiS PyYHOTO pexvumy BuAansie posknag, 3anporpamoBaHuin y
[oAaTKy, | HaBnaku.

o OBpika KPOMKI B Py4HOMY PEXVMI BUKOHYETBCS aBTOMAaTUYHO Yepes
KOXHi Kinbka LyKniB KOCIHHSA. BOHO nonsrae B CKOLLYBaHHi TpaBu nopy4
3 kabenewm, Lo BU3Havae pobody 3oHy. YBATA: Cnig noabatv npo Te,
Wo6 kabernb GyB NpaBUNLHO NPYKPINNEHWH, WOG He nignasaTn oro
BUNaAKOBOMY OGpI3aHHI0.

e PoGoT-rasoHokocapka MOBEPHETLCS Ha  [OK-CTaHLjlo,
NpUCTpI 3adikCye NoYaTok AOLLYy.

o FAKwo nig Yac po6oTu poboT 3iTKHETHCA 3 NEPELLKOAOLD, BiH BiACKOUNTL
Bif Hel i NpoAoBXMTb poBoTy.

IHOUKATOP CTAHY 3APSIOKU HA 3APSHIA CTAHL:
[MocTiliHe 3eneHe CBITNO - aKyMynsSTOP NOBHICTIO 3apSMKEHUNA.
MepepwuByacTte 3eneHe CBIiTIO - 3apsaka.

3A MEXXAMM 3APSAHOI CTAHUII:

BesnepepBHe 3eneHe cBiTno - 6atapes >=20% 3apsay

MepepwuByacTe 3eneHe cBITNO - 3apsa akymynsatopa <20%.

YBATFA! PoGoT aBTOMaTU4HO npunuHsie poboTy i noBepTaeTbcs Ha
3apsiaHY CTaHLio, SIKLLO piBEeHb 3apsiay akyMyrisiTopa OMyCKaeTbCs HXYE
20%.

IHANKATOP NOMUIKW:

lMocTiltHe 3eneHe CBITNO - cucTema notpebye oHoBneHHs. MigkniouiTbea
[10 Nporpamu, W06 BUKOHATV OHOBIEHHSI.

MepepuByacTe 3eneHe CBITNO - e OHOBMEHHS CUCTEMN.
MepepuByacTe YepBOHe CBITMNO - NOBIAOMIIEHHS NMPO NOMUIKY BiA 1 40 5,
nepesanycTiTe poboTa.

Be3nepepBHe YepBoHe CBITIO - NOBIOOMIIEHHS MPO NOMUIKY Bid 6 Ao 12,
HaTUCHITL "STOP" abo "OK", o6 oumcTnTu.

IHOUKATOP KIHLIEBOI'O TPOCA:

BeanepepsHe 3eneHe CBIiTNO - curHan npaBunbHUM

BeanepepBHe YepBOHeE CBITINO - HEMAe cUrHanmy

EnemeHntu ynpasninHs Puc. D4:

MepepwuByacTe cBiTNo - poboT 3abrokoBaHwA.

[MocTilHe cBiTNO - po6oT po3610KOBaHO.

IHavKkaTop 1 ropuTh 3eneHnM: Yac poboTn 2 roAUHW.

IHavkaTopK 1 i 2 CBITATLCA 3€MEHUM KONbOPOM: 4 roAuHu poboTu.
IHavkaTopu 1, 2 i 3 CBITATECA 3€NEeHUM KonbopoM: 6 roanH poboTu.
IHavkaTopm 1, 2, 3 i 4 CBITATLCA 3eN1eHNM KonbopoM: 8 roguH poboTu.

NPOrPAMHE 3ABE3MEYEHHA ONA YNPABNIHHA POBOTOM-
KOCAPEM

3aBaHTaxeHHs Ans 10S:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720

3aBaHTaxyinTe Ha AHOpoif;:

https://play.google.com/store/apps/details ?id=com.toua.robot

IHCTPYKUIT 4O NporpamMn MOXHa 3aBaHTaXWTU 3a NMOCUNAHHAM:

AK  TiNbku



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

https:/bit.ly/3QBB6Gm

ABAPIMHE BUMKHEHHS POBOTA

HatucHite kHonky "STOP" puc. Al, wo6 3ynuHutu poboTa, HaTUCHITb i
YTPUMYITE KHOMKY XMBIEHHS, W06 BUMKHYTU poboTa.

NEPEMILLEHHA POBOTA

Min po6oToM 3HaxoaMTbCA MiAMoOMHa pydka y Burnsai dirypu A10 ans
3PYYHOTO KepyBaHHs OfHIEI0 PYKOLO.

OBCNYroBYBAHHS TA 3BEPIFAHHA

e 3aB¥aM BuMuKaKTe poboTa nepea YULLEHHAM | TEXHIYHUM
06CnyroByBaHHsIM.
e [lepea uumweHHsM Ta o6cCnyroByBaHHsIM 3apsigHOi  CTaHUil

BiAKMIOYiTh KMBMNEHHS.

e 3aBxXaM ofsranTe TOBCTI 3aXMCHI pyKaBUYKM Mig Yac 3amiHu nes i
YMLLEHHSA HUXHBOT YacTuHK poboTa.

e PerynsipHo nepesipsiiTe 3aTsaryBaHHs G6onTiB i ranok. MoLwKomKeHi
fAetani HeobxigHO BiApeMOHTYBaTW abo 3aMiHUTKU 3 MipKyBaHb
6e3neku.

PerynsipHo nepesipsiiTe, W06 nonati Mornu BinbHo obepTaTucs.
I1PVIMITKA Konu BU nepeBepTtaete poGoTta [oropy AHOM, MOKNafitb
10ro Ha ra3oH abo M'siky NoBepxHIo, LWO6 He NOLKOAWTY | He noapsinaTn
KPULLIKY.

OYULLEHHSA

NMONEPEMXEHHA! Mepen noyaTkoM YMLLEHHSI BUMKHITb >KUBMNEHHS

BUMUKayem Puc. A4.

e BumuiiTe nepeaHto YacTUHy poboTa 3a AONOMOrOK MUMKM HU3BKOTO
TUCKY Ta M'SIKOT LLiTKV @60 raHyipku.

* BuKopucTOBYINTE XOPCTKY LLITKY ANS BUOANEHHS CKOLLEHOi TpaBu Ta
CMITTS 3 Ne3, KOJIC Ta iHLUMX YaCTUH Ha HWXHI CTOPOHI poboTa.

o PerynsipHo nepesipsiiTe Koneca Ha HasBHICTb 6pyAy abo ckoLueHoT
TpaBu Ta oYmMLLanTe X LITKOH.

NPUMITKA: PerynsipHo BuaansanTe POCIMHHI 3alULKN 3 HWKHBLOT

4acTUHU pOGOTa, LI.|06 YHUKHYTU 3HWKEHHA ﬂpO,ClyKTVIBHOCTi.

3AMIHA NE3A

YBATA! CroyaTky BUMKHITb FOMOBHWIA BUMMKAY XUBNEHHS! Ta OASMHITL

3aXUCHI PyKaBUYKY.

YBATA! BukopucToBy#iTe Tinbkv BKasaHi opuriHanbHi nesa, cxsaneHi

BUPOGHWKOM.

o Bci Tpu nonari Ta ix rBUHTY NOBUHHI ByTW 3aMiHeHi 3a oaHy 3amiHy
ManioHok AG.

e [BUHTW cnia BiAKPYTUTM | 3aTATHYTW 32 AOMOMOTO BUKPYTKU.

o [epekoHaliTecs, L0 HOBI Ne3a MOXyTb BilbHO 0bepTaTucs.

BUPILLEHHA NMPOBJIEM

Y Tabnuui HwkYe HaBeaeHo
AiarHocTyBaTU Npobnemu.

FAKLWO MOXITMBO, BIAPEMOHTYITE MPUCTPIA CaMOCTIHO. FKLO BU He
MOXeTe BUPILUMTW NpobGnemy, 3BEPHITLCA [0 aBTOPWU3OBAHOMO Aunepa
ab0o cepBICHOrO LIGHTPY.

pekoMeHpaLii, K  [OMOMOXYTb

YBATIA! Heo6xiaHO BXMWTM 3aXUCHUX 3aXOAIB.

Mpobnema MoXu1BI NpUYMHK PiweHHs
Ha 3apsgHin
cTaHuii O6pus 3lHa17|p,in nedekTHy
6numae AinsHKy kabenio
YepBOHe yTpUMytoHoro Tpoca i BUNpaBnTK Lie.
CBITNO
3apsigHa cTaHuis
Pobot He BCTaHOBMNeHa
MOXe HenpaswnbHO [vB. po3gin
nig'egHaTucs "MigroToBka o
A0 3apsifHOT HenpasumsbHO poGotu".
craHuii BCTAHOBMEHNIA
obmexyBanbHWi
Tpoc
BiacyTHicTe MepesipTe mxepeno
eNEKTPOXMBIIEHHS! XKVBMEHHS
Hemae O6mexyBanbHWiA MomiHsiTe MicusiMu
curHany Big kabenb OyB po3'emm "+"j"-"
YTPUMYIOHOrO iAKIIIoYeHNIA Y
Tpoca 3BOPOTHOMY
nopsiaKy
O6mexyBanbHWiA MepesipTe, un
Kabenb He npaBubHO
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niAKNoYEHo 10

3apsaHOI CTaHLT

3aKkpinneHnin
YTPUMYLOYMIA TPOC
nigKntoyYeHuin o
3apsAHOI cTaHuji

Obpus MepesipTe Bce Ao
YTpUMytoHOro Tpoca KiHLIS,
Lo kabenb He 6yB
po3ipBaHuii
Ob6mexyBanbHUI MepesipTe, 4n
ApIT NepeTNHaETbCs npaBumnbHO
Ha Wnaxy 4o netni BCTaHOBMEHUI

Ta 3 netni YTPUMYHOYMIA TPOC
PoGot ObMmexyBanbHWit MomiHsiiTe Micusmu
BUXOAUTb 3a kabenb 6yB
MeXi KOPAOHY NiAKIIOYEeHNA y

3BOPOTHOMY

NopAaKy

PoGor Bibpye
abo Buaae
HE3BWYHi 3BYKMN

BiICYTHE Ne30

MowwkomkeHe abo

MepesipTe Ta

[vck BiaGiiHoro
HOXa ocnabneHun

BiAPEMOHTYWTE rBUHTU
KpINneHHs Hoxa

3aMiHiTb N1e3o

Kop Onuc PieHHa
MOMMIKKN
E01 puc Momunka TMocTaeTe po6oTa Ha piBHY
Fg - HiLjaniaawii - NOBEPXHIO | Nepe3anycTiTh.
ripockon
Bigperynionte
npoTUyAAPHY NNaHKy i
Heompasyicrs | TOBIOHS (Greco ia
E02 puc. [AaTYMKa Nianomy peal
F2 abo gatunka rasoHoKocapku,
JITKHEHHS nepekoHaitTecs, Lo BOHM
He 3abrokoBaHi, nocTasTe
pobota Ha piBHY NOBEPXHIO
| nepe3anycTiTk 1oro.
E03 Momunka TMoknapite po6oTa Ha piBHY
puc. fi e i i NOBEPXHIO | NepesanycTiThb.
F3 IHILanisal ﬂkmgnpoﬁnew?a e
ABUIYHA PIBAHHA | 3nKHe, 3BEPHITLCS [0
_Momunka cny>K6|4 nicnANPoAaxHoro
EO04 Puc. NiAKNIOYEHHA o6cnyroByBaHHs.
F4 [xepena
XKVUBMEHHS
HenpasunbHa
yacToTa
Eong"'c' o6epTaHHs
pixy4oro
ABATyHa
MocTaBTe poboTa Ha piBHY
E06 Puc. MonepepxeHHs NnoBepxHi0. HaTUCHITL
F6 npo Haxun STOP abo OK, wob
CKUHYTU TPUBOTY.
MocTaBTe poboTa Ha piBHY
E07 Puc. I'Ionepe,q»(eHHﬂ NnoBepxHi0. HaTUCHITL
F7 npo nignom STOP a6o OK, wwo6
CKUHYTU TPUBOTY.
Moknapite po6oTa Ha piBHY
NOBEPXHIO | Nepe3anycTiTb.
EO08 puc. Momunka kaHany AKwo npobnema He
F8 AuUn 3HUKHE, 3BEPHITLCA A0
CNYX6U MICASNPOAAKHOTO
obcnyroByBaHHS.
[vBiTbCs BULLE B Tabnuui:
npobnema - Hemae curHany
BIA CTON-NPOBOAY.
Mepe.ipTe BCi NYHKTU NO
qegsn noTiM noctasTe
o 060Ta Ha piBHY NOBEPXHIO.
E09Fgm:. He"ga?xgﬁ”“” aTucHiTb STOP a6o OK,
LWo6 3HATU TPUBOTY.
Mepe3sanycTiTb poboTa.
Akwo npobnema He
3HMKaE, 3BEPHITLCS 10
CNYXGU NICASNPOAAXHOTO
obcnyroByBaHHs.
MocrTaeTe poboTa Ha piBHY
NoBepXHLo. HaTUCHITL
E010 STO aﬁlt_)| OK, 106 3HATM
puc. : TpUBO lepe3anycrTiTb
F10 Axem 3 pobortis pOﬁOT;y AKLIO npgﬁnema
He 3HUKag, 3BepHITLCA A0
cnyx6un nicnsnpogaxHoro
obcnyroByBaHHs.
Heﬂgg?gg’”a MepesanycTiTe po6oTa.
E011 Puc. obepTaHHs Aklo npobnema He
F11 niBoro 3HMKHE, 3BEPHITbCS A0
BANbLKOBANLHOMD CIYXGU MICASINPOAAXHOTO
o6CnyroByBaHHs.
ABUryHa



https://bit.ly/3QBB6Gm

HenpasunbHa
E012 puc. BT
KPOKYI04mit
OBUTYH
BMICT HABOPY:
e Po6GoT-razoHokocapka 1 wr.
o [lok-cTaHuis Ans 3apsiaku 1wT.
o Bnok xuBneHHsa Ta nogosxysay Twr.
o Kabenb Ans po3amexxyBaHHsi po60o4mx 30H 30HM100Mm
o LTt Ans kpinneHHs kabeno 100 wr.
o LUtndpTn Ans KpinneHHst AoK-CcTaHuil 6 wr.
e Pixydi nesa 3 wr.
o KabenbHi 3'egHyBavi 2 wr.
o Knioy wecturpaHHui 1 wr.
TEXHIYHI OAHI
Po6oT ans kociHHsa 04-621
Nap TP 3HayeHHs
Hanpyra 1BneHHs! 18 B MOCTIMHOIO
CTPYMY
MakcumarnbHa HomiHanbHa 50 W
NMOTYXXHICTb PiXKy4oro ABUryHa:
MakcumanbHa NOTYXHICTb 20w
CaMOXiHOro ABUryHa:
CryniHb 3axucTy 3apsigHoi cTaHuii IP IPX4
CryniHb 3axucty poboTa IP IPX5
CryniHb 3axucTy IP ansa 3apsgHoro IP 65
agantepa
Knac saxucty ans po6ota 1
Knac 3axvcTy ans sapsigHoi cTaHuii 1l
LLnpuHa pisaHHs 180 mm
PerynioBaHHS BUCOTU pi3aHHA B 20 MM - 60 MM
fianasoHi
LLBnakicTb 3100 06/xB
Meca 10,2 kr
Pik Bunycky 2023
OAHI LLIOAO LYMY TA BIBPAL|IT
PiBeHb 3BYKOBOTO TUCKY Lpa =56 ob (A) K=
346 (A)
BuMipsiHuii piBeHb 3BYKOBOI Lwa =67 ab (A) K=
NOTYXHOCTI 3406 (A)

IHdopmauisa npo wywm i BiGpauito

PiBeHb LUyMy, L0 BUNPOMIHIOETLCA 061aiHAHHSIM, ONUCYETLCS: PIBHEM
3BYKOBOTO TUCKY Lpa Ta piBHem 3BykoBOi noTyxHocTi Lwa (ae K
nosHavae HeBU3HaYeHICTb BUMIpPIOBaHHS). Bi6pauii, wo
BUNPOMIHIOIOTLCS obnaaHaHHsAM, onucyTbCs 3HAYEeHHsIM
BiGponpuckopeHHst an (Ae K - HeBU3HaYeHICTb BUMIPIOBaHHSI).

PiBeHb 3BYKOBOro TWUCKY Lpa , piBeHb 3BYKOBOI MOTYXHOCTi Lwa i
3HaYeHHs BIDPOMPUCKOPEHHS an , 3a3HajeHi B LibOMy MOCiOHWKy, 6ynu
BUMipsHi  BignosigHo g0 craHgapty EN  62841-1:2015+A11.
3a3HayeHun piBeHb Bibpalii an MOXHa BMKOpPUCTOBYBaTW Anst
NopiBHAHHA 06NagHaHHS Ta nonepeaHbOI OLHKM BNNWBY BiGpaLii.
B3asHayeHwit piBeHb Bibpauii € penpeseHTaTUBHUM nuwe Ans
OCHOBHOIO BVKOPUCTaHHS NpUCTPOIO. Axwo npucTpin
BMKOPUCTOBYETLCH [ANS iHWMX Uineid abo 3 iHWWMM poBoummmn
iHCTpyMeHTamu, piBeHb Bibpauii Moxe 3MmiHWTMCA. Ha nigBuLieHHs
piBHa BiGpauii BnnvMBae HepoctaTHe abo 3aHaATO piAKiCHe TexHiYHe
obcnyroByBaHHsi MpuUcCTpoto. HaBefeHi Bulle NPUYMHWM  MOXYTb
npusBecT [0 nigBMLieHOro BNnuMBY BibBpalii nNpoTsroMm ycboro
po6oyoro nepiogy.

[Ans TouHOi ouiHKM BnnuBY BiGpauii HeoGXxiAHO BpaxoByBaTH
nepioau, KOnv NpUCTPil BUMKHEHMI a6o KOonu BiH YBIMKHEHWMW,
ane He BUKOPUCTOBYETbCA Ans po6otu. Konu Bci chakTopu TouHO
OUiHeHi, 3aranbHUi piBeHb BiGpaLii MoXe ByTH 3HAYHO HMXKUYMM.
LWo6 3axucTuTM KOpWCTyBaya BiA BNNMBY BiOpauii, cnig BXuTK
[ofaTkoBUX  3axopiB  6esnekn, Takux  fK  UMKIIYHE  TeXHiYHe
obcnyroByBaHHA BepcTaTa i poboymx iHCTpyMeHTiB, 3abe3nedveHHs
HanexHoi TemnepaTypu pyK i NpaBuiibHa opraHisauis npaui.

[AHI LLIOAO LWYMY TA BIBPALII
3AXUCT HABKONULIHBOIO CEPEAOBULLA

[BUpoBK 3 enekTPUYHWM KVBMEHHSM He MOXHa BUKMAaTW pasoMm i3

noGyToBMMU Bigxodamw, ix cnig nepepasatvt y BiANOBIAHI LEHTPU Ans|
lyTunisauii. [Ins oTpumaHHs iHdopmaii npo yTunisaiio 3BepHiTbCA Ao
nponaeus BupoBy abo micuesoi Bnaau. BignpavsoBaHe enekTpuyHe Ta|
lenekTpoHHe oBnagHaHHs MICTUTb  EKOMOTYHO  IHEPTHI  Pe4oBUHU
(OGnapHaHHsi, sike He NepepobnSIETLCS, CTAHOBUTL NOTEHLIAHWIA Py3KI
|ans HaBKONWLLHBOTO CePeaOBHLLA Ta 30POB's NIOAEH.
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"Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnosciq" Spétka komandytowa 3
MicLesHaxomkeHHsM y Bapluasi, ul. MorpaHunyKa 2/4 (gani - "Mpyna Topex") nosigomnse,
LLO BCi aBTOPCHLKi NpaBa Ha 3MICT Liboro nociGHyka (aani - "MociBGHUK"), Bkntovatoum, ceper
iHLLIOrO, 70ro TekCT, dhoTorpachii, cxemm Ta fliarpamu, Hanexats pyni Topex. Moro Tekcr,
poTorpadii, cxemmn, MarnioHku, a TaKoX MOro KOMMO3WLIst HanexaTb BUKMOYHO Grupa
Topex i nignsraioTb NPaBOBOMY 3axWCTy BiANOBIAHO A0 3akoHy Bif 4 ntoTtoro 1994 p.
"IMpo aBTOPCHKE NpaBO i CyMikHi npaBa” (3akoHoaaumi BicHk 2006 p. Ne 90 Poz. 631,
3 HacTynHWMW 3miHamu i [onoBHeHHsMM). KoniloBaHHs, 06poBka, ny6Gnikais,
mMoaudikaLlist 3 KOMEPLIiHOK MeTO BCbOro MociGHMKa aBo oro okpemmx enemeHTis 6e3
nMCLMOBOI 3roau Grupa Topex CyBopo 3aGOPOHEHO i MOXe NPU3BECTU A0 LMBINLHOI Ta
KpUMiHaNbHOT BiANOBIAANbHOCTI.

cz
PREKLAD (UZIVATELSKE) PRIRUCKY
SEKACI ROBOT 04-621
POZOR: PRED POUZITIM ELEKTRICKEHO NARADI SI PECLIVE
PRECTETE TENTO NAVOD A USCHOVEJTE JEJ PRO BUDOUCI
POUZITI.

ZVLASTNi BEZPECNOSTNIi PRAVIDLA

BEZPECNOSTNi POKYNY PRO SEKACi ROBOTY
Bezpecnost pfi praktickém pouzivani zaciho robota

DOPORUCENI

Peclive si prectéte pokyny. Seznamte se s ovladacimi systémy a spravnou

obsluhou pfistroje.

Nedovolte, aby spotfebi¢ pouzivaly déti nebo osoby, které si nepfecetly

navod k obsluze. Vnitrostatni pfedpisy mohou stanovit minimalni vék

obsluhy.

Nepouzivejte robota, pokud jsou v jeho blizkosti dal$i osoby, zejména déti

nebo zvifata.

Upozorfiujeme, Ze za nehody nebo ohrozeni jinych osob nebo Zivotniho

prostfedi odpovida provozovatel nebo uzivatel.

PRIPRAVA

e Pred kazdym secenim zkontrolujte, zda vSechny ¢asti robota
spravné funguji.

e Pro dosazeni nejlepSich vysledkli se doporuCuje sekat za
bezdestného pocasi. Pfi sekani za desté se trava mlze lepit na
robota, ktery v dusledku toho muze 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. Omezenad zaruka se
nevztahuje na $kody zplUsobené predméty ponechanymi na
travniku.

* Aby nedoslo k poSkozeni, nesekejte ve vzdalenosti mensi nez 1 m
od zavlazovacich hlavic.

POZNAMKA: Robot a postiikovase NESMI byt zapnuty souasng.

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

Easti, kde jsou mezery, napfiklad kolecek.

POUZITI

e Pozor na rotujici lopatky! NEPOKLADEJTE ruce ani nohy pod
rotujici noze.

e Davejte pozor na pfedméty rozsypané na travniku pfi sekani! Kdyz
je robot zapnuty, udrzujte bezpeénou vzdalenost.

e Nenechavejte spotifebi¢ bez dozoru, pokud je znamo, Ze se v
blizkosti nachazeji zvitata, déti nebo vefejnost.

e Udrzujte bezpec¢nou polohu. Udrzujte rovnovahu a stabilni polohu
na svazich. Pfi obsluze robota nebo jeho perifernich zafizeni
muzete chodit, ale nesmite béhat.

e Seznamte se s pokyny, kdy, kde a jak kontrolovat robota a jeho
periferni zafizeni, kabely a prodluzovaci $ilry, zda nejsou
poskozeny nebo opotfebeny, a opravovat robota, vlastni Upravy,
opravy nejsou povoleny - hrozi ztrata zaruky.

« Poskozeny napajeci kabel nepfipojujte ani se ho nedotykejte, dokud
nebude odpojen od zdroje napdjeni, protoZe hrozi nebezpedi
kontaktu se sou¢astmi pod napétim.

e Robota a/nebo periferni zafizeni pfipojujte pouze k napdjecim
obvodim chranénym proudovym chraniéem s vypinacim proudem
nejvySe 30 mA.

e Pokud robot vydava neobvykly zvuk nebo zaznamena neobvyklé
vibrace nebo signalizuje alarm, okamZité stisknéte tlacitko STOP.

« NEDOTYKEJTE se nebezpeé&nych pohyblivych &asti pfed vypnutim
napdjeni robota.

« Nedotykejte se nebezpecnych ¢asti, dokud se zcela nezastavi.

« PFi manipulaci s robotem vzdy noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.



« Odpojeni napdjeni: Pfed uzam¢&enim robota.
e Pred testovanim, ¢isténim nebo udrzbou.

PIKTOGRAMY A VYSTRAHY

12 13 15 16

1. Prectéte si navod k obsluze, dodrZujte v ném uvedena upozornéni
a bezpecnostni podminky!

2.Pred cisténim nebo udrzbou odpojte od napajeni.

3.Nevkladejte ruce ani nohy pod ochranny kryt fezaciho mechanismu.
4.Rotujici ¢asti moznost poranéni

5.UdrZujte bezpecnou vzdalenost od sekaciho robota.

6.Davejte pozor na moznost zranéni odhozenymi predméty
7.Protect pred destém

8.Uchovavejte mimo dosah déti

9.Nejezdéte na robotovi

10.Mozna ztrata prstu, dbejte zvySené opatrnosti

11.Maximalni néklon zemé 14°/25%

12.Chraiite si ruce pracovnimi rukavicemi

13.Je nutné nosit ochranny odév

14.Noste ochrannou obuv

15.Nevyhazujte spole¢né s domovnim odpadem

16.Selektivni sbér odpadu

17.Stupeni ochrany

UPOZORNENI: Tento spotfebi¢ mohou pouzivat déti starsi 8 let a
osoby s omezenymi fyzickymi a dusevnimi schopnostmi a
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 déti nemély hrat. Déti nesmi spotrebic cistit ani
provadét jeho udrzbu bez dozoru.

POPIS GRAFICKYCH PRVKU

NiZe uvedené Cislovani se vztahuje na soucasti zafizeni.

zobrazené na grafickych strankach této prirucky.

Oznaéeni Popis
Obr. A
1 Nouzové zastaveni
2 Nastaveni vysky seceni
3 Ovladaci panel sekacky
4 Spinac¢ 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
2 Otvory pro upevnéni dokovaci stanice
3 Nabijeci konektory
4 Dokovaci stanice
5 Kryt dokovaci stanice
6 Konektory pro napajeci kabel k oznaceni pracovni
oblasti
7 Otvory pro kabely pro oznaceni pracovni oblasti a
napajeni
8 Napéjeci zasuvka dokovaci stanice
9 Oznaceni pro spravné vedeni kabelt
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Oznaceni Popis
Obr. D
1 Kontrolka stavu nabijeni
2 Indikator poruchy signalu
3 Indik&tor omezovaciho kabelu
4 Provozni hodiny / chybové hlaSeni, kontrolky 1-4
5 Tlacitko napdjeni
6 Prepina¢
7 Dokovaci tlacitko
8 Tlagitko "Potvrdit
Oznaceni Popis
Obr. H
1 Srouby
2 Kryt prostoru pro baterie s prepravni rukojeti
3 Prihradka na baterie
4 Zasuvka pro baterii na krytu komory
5 Dobijeci baterie (neni sou¢asti dodavky)
Oznaceni Popis
Obr. |
1 Travnik
2 Sténa / wall
3 Dokovaci stanice
4 Vzdalenost stanice od zdi
5 Pocatecni usek linie vymezuijici oblast se¢eni
6 Délka useku
Oznaceni Popis
Obr. J
la Kabel pro omezeni plochy pro seceni za¢ina
1b Kabel omezujici oblast seceni Konec
2 Napajeci kabel
3 Dokovaci stanice

* Mezi grafickym znazornénim a skuteénym produktem mohou byt
rozdily.

PRIPRAVA NA PRACI

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 vySroubuijte Srouby oznacené Sipkami.

o Opatrné sejméte kryt pfihradky Obr. H2, aby nedoslo k pferuseni nebo
odpojeni vodicu spinace Obr. A4 (je pfipevnén ke krytu piihradky na
baterie).

* Poté kryt otoCte, zasuvka pro baterii na spodni strané krytu je upevnéna
Obr. H4.

* Do zasuvky se vlozZi baterie fady ENERGY+.

Obratte kryt s pfipojenou baterii a vioZte jej do pfihradky na obrazku

H3.

e Utadhnéte Srouby upeviiujici kryt. Otodte robota spodni &asti dold,
jednotka je pfipravena.

PRACOVNIi PROSTREDI ZACIHO ROBOTA

Ujistéte se, Ze jsou na pracovisti robota splnény nasledujici podminky:

e Vyska travy nepfesahuje 60 mm.

e POZNAMKA: Pokud je trava vy$si nez 60 mm, posekejte travnik
nejprve ruéni sekackou.

* Nejsou zde zadné kameny, kusy dfeva, draty, kabely pod napétim
ani jiné cizi predméty.

* Misto seceni je rovné a ploché, bez piikopu a vykopu a se sklonem
mensim nez 25 % (14°) Obr. C1

e Kinstalaci jsou zapotfebi nasledujici nastroje:

e gumové kladivo (k zatloukani kolik(i do zemé pfi pokladani jisticiho
kabelu).

o Sestihranny klig (pro upevnéni nabijeci stanice) je sougasti sady.

o Kilesté (pro prestfiZzeni 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 rovinata ¢ast travniku.

e Blizko okraje travniku.

e V blizkosti zasuvky.

e Prodluzovaci kabel o délce 10 m a napajeci zdroj umistéte na stinné,
chladné a suché misto.

e Ve vzdalenosti nejméné 2 m od nabijeci stanice nesmi byt zadné
prekazky.



« Nabijeci stanici doporu¢ujeme umistit na suchém a chranéném
misté.

« Napajeci zdroj by mél byt 30 cm nad Urovni terénu.

2.CHARGING STATION ATTACHMENT

Pripevnéte nabijeci stanici k zemi pomoci 6 upevriovacich Sroubu (G1)

(pomoci Sestihranného klice G6).

POZNAMKA: NESTOJTE na desce nabijeci stanice ani po ni nechodte.

POZNAMKA: NEVYTVAREJTE nové otvory v desce nabijeci stanice.

Stanice musi byt pfiSroubovana k zemi pomoci stavajicich otvord.

3.POKLADKA ZAJISTOVACIHO KABELU

Hraniéni drat slouzi k vymezeni pracovniho prostoru a navedeni robota
zpét do nabijeci stanice.

POZNAMKA: Pokud va$ soused také pouziva sekaci robot, dodrzujte
vzdalenost alespor 1 m mezi zastavovacimi draty obou robot.
PLANOVANi OCHRANNE LINIE

Pfed vyty¢enim hraniéni Cary se projdéte po vyznacené hranici a
odstranite vSechny nepotfebné predméty, napfiklad kameny.
POZNAMKA: Délka jisticiho kabelu nesmi prekrogit 200 metrd.

POZOR! Robot nesmi prejizdét pres Stérk nebo podobné materialy, které
by mohly poskodit noze.

POKLADKA JISTICIHO KABELU OBR. C

Pii pokladani jisticiho kabelu kolem pracovniho prostoru a prekazek

postupujte podle nize uvedenych pokynl. Ke spravnému polozeni

zajistovaciho kabelu pouzijte méfidlo, které je soucasti sady.

POZOR: Zadrzny kabel je pod napétim velmi nizkého stupné a je

bezpecny pro lidi i domaci zvifata.

POZNAMKA: Zagnéte konektorem "-" na zadni strané nabijeci stanice

obr. B6 zatahnéte pod stanici (a ponechte 10 cm rezervu) a polozte

kabel kolem travniku proti sméru hodinovych ruciéek a ukoncete jej u

konektoru "+" na zadni strané nabijeci stanice (ponechte 10 cm rezervu).

Ujistéte se, Ze kabel ma kovovy kontakt na konektorech "+" a "-" Obr. B6

nezapomerite odfiznout pfebyte€ny omezujici vodic.

e Mezi koncovym vodi€em a nabijeci stanici ponechte alespori 2 m
volného mista. Kabel v této casti slouzi k pfivedeni robota k
dokovaci stanici.

* Mezi dorazovym dratem a okrajem travniku udrzujte mezeru 30 cm
Obr. C2; Obr. C3.

* Pripevnéte dorazovy vodi¢ k zemi pomoci kolikd, které jsou soucasti
sady obr. G5. Dorazovy drat by mél byt rovny a mirné napnuty.
Koliky by mély byt rozmistény po 1 m (tento rozmér Ize zménit v
zavislosti na tvaru travniku) obr. C4. Kabel nezakopavejte hloubgji
nez 2 cm, aby nedoslo k oslabeni signalu.

e Polozte kabel tak, aby Uhly byly vétsi nez 90° obr. C5. V téchto
bodech polozte ohrani€ujici vodi¢ v mirnych obloucich, coz robotovi
vyrazné usnadni pohyb po sekané ploSe.

e Pokud jsou na travniku zahony, jezirka nebo stromy, ohranicte je
smyc¢kami z ohrani¢ovaciho dratu podle obrazku C4.

e Udrzujte min. vzdalenost 30 cm mezi upevriovacim 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 Uzky prostor. Dbejte na to,
aby vzdalenost mezi rovnobézné bézicimi ohranicujicimi draty byla
vétSinez 1 m.

POZNAMKA: Ujistéte se, Ze je dokovaci stanice uvnitt smy&ky oznaduijici

oblast seceni. (vné dovnitf / dovniti ven) Obr.B2

4. INSTALACE NABIJECICH STANIC

Pripojte napajeci zdroj

. Zasurite napajeci zastréku do zasuvky 110-240 V.

. zkontrolujte stav kontrolky LED na nabijeci stanici obr. B1:
Trvala zelena kontrolka: pfipojeni navazano (robot se nenabiji nebo
je pIné nabity)
PreruSované zelené svétlo: robot se nabiji.
PreruSovana &ervena kontrolka: nejcastéjsi chybou je "odpojeni
omezovaciho kabelu".
Zhasnuté svétlo: nej¢astéjsi zavada je "No 100-240 V power supply”
nebo “No connection to power source”.

PROVOZ / NASTAVENI

Prvni spusténi zaciho robota

« P¥i prvnim spusténi robota umistéte jednotku na dokovaci stanici tak,
aby nabijeci konektory na stanici figurovaly. B3 nepfisly do kontaktu s
nabijecimi konektory na sekacim robotu obr. A10.

N =
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« Pfi prvnim spusténi Zaciho robota z aplikace v telefonu je tfeba provést
aktualizaci firmwaru. ZpUsob provedeni je popsan nize v casti
Aktualizace softwaru.

o POZNAMKA: Pii prvnim pfipojeni musi byt telefon a robot v dosahu
sité Wifi.

PRED POUZITiM ROBOTA AKTUALIZUJTE FIRMWARE.

Aktualizace by méla byt provedena nasledujicim zptisobem.
1. Umistéte robota do smycky, ale mimo nabijeci stanici.
2.Prepnéte prepina¢ obr. A4 do polohy 1.

3.Stisknéte a podrzte spina¢ Obr. D5

4.Spustte aplikaci, naskenujte kéd QR.

5.P¥ipojeni aplikace k robotu

6. Rozbalte nastaveni softwaru stisknutim ikony v pravém hornim rohu
obrazovky.

7 Vyberte moznost: Firmware Update.

8.Poté postupuijte podle pokynl na obrazovce.

Po instalaci softwaru je zafizeni pfipraveno k provozu.

POZOR!

« Nadispleji se zobrazuje, zda je robot v dosahu Wi-fi nebo Bluetooth.

« Pripojeni k siti je indikovano blikajici ikonou pfislusného typu pfipojeni.
Po pripojeni prestane ikona blikat.

* Robota Ize sparovat pouze s jednim telefonem.

e Pokud je tfeba pfipojit dalSiho (stejného sekaciho robota), je tieba
prvniho robota z aplikace odebrat. V aplikaci iOS také z nastaveni
Bluetooth.

NASTAVENI VYSKY SECENI:

Pred prvnim se€enim nastavte vysku seceni na 60 mm a poté ji zmérite

na pozadovanou vysku, az bude cely travnik relativné rovny.

e Otocenim knofliku A2 ve sméru hodinovych rugiek zvysite vySku
seceni.

e Otocenim knofliku A2 doleva snizite vysku seceni.

e Vysku seceni Ize nastavit v rozmezi od 20 mm (MIN) do 60 mm
MAX).

PO(ZNAN)IKA: Pohonny motor Zaciho bubnu Obr. A7 se zapne pfiblizné

10 sekund po opusténi zakladny a zahaji provoz.

ZAPNUTI/VYPNUTI NAPAJENI
1. Nastavte pfepina¢ 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

MAUALNIM REZIMU

1 Stisknéte a podrzte tlagitko napajeni Obr. D5 a spustte robota.

Poznamka: béhem spousténi robotem netfeste, aby nedoslo k chybé pfi

spousténi. Pokud se robot nespusti spravné (vSechny kontrolky sviti

nepfretrzité), restartujte robota.

2. Heslo zadejte dvojim stisknutim tlacitka D6, poté dvakrat stisknéte

tlacitko D7 a jednou tlacitko D8 (heslo naprogramované z vyroby).

3. naprogramuite provozni dobu (v€etné doby se€eni a doby nabijeni):

- Stisknéte tladitko obr. D6 nastavte provozni dobu. Jedno svétio

znamena 2 hodiny, maximalni doba provozu je 8 hodin a 4 svétla obr. D4

se rozsviti. Stisknéte tla¢itko obr. D8 pro potvrzeni a spusténi robota.

POZNAMKA: Po nastaveni provozni doby si robot nastaveni zapamatuje

a kazdy den zacne sekat v naprogramovanou dobu. Doba seceni bude

odpovidat zadanému nastaveni.

« Naprogramovana provozni doba robota 2 az 8 hodin predstavuje dobu
seceni 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, 7DENNI

ROZVRH, JE K DISPOZICI PROSTREDNICTVIM NASTAVENi V

APLIKACI.

* Po nouzovém zastaveni je tfeba robota nejprve odblokovat podle vyse
uvedeného kroku 2. Jakmile je robot odblokovan, mizeme jej vratit do
stanice stisknutim tlacitek: obr. D7 a poté potvrdime pomoci obr. D8
vratit sekacku do nabijeci stanice.

o Stisknutim tladitka nouzového zastaveni STOP se z aplikace vymaze
pracovni cyklus manudlniho a automatického reZimu, pokud byl timto
zplsobem spustén. Chcete-li robota po nouzovém zastaveni opét
zprovoznit, vratte jej do nabijeci stanice a znovu nastavte manualni
plan. Pro automaticky plan provedte stejnou akci v planu aplikace a
potvrdte jeho nastaveni.

POZNAMKA: Naprogramovany &as spusténi v automatickém planu by
nemél byt povazovan za pfili§ presny. Pfistroj se mlze spustit az
nékolik minut po nastaveném case.



e Aktivace ruéniho rezimu vymaze plan naprogramovany v aplikaci a
naopak.

« V manualnim rezimu se ofezavani okraju provadi automaticky kazdych
nékolik cyklt seceni. Spociva v sekani travy vedle kabelu vymezujiciho
pracovni oblast. POZOR: Je tfeba dbat na spravné upevnéni kabelu,
aby nedoslo k jeho nahodnému sekani.

o Jakmile zafizeni zjisti zacatek desté, sekaci robot se vrati do dokovaci
stanice.

e Pokud robot pfi praci narazi na prekazku, 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 droveri nabiti baterie klesne pod 20 %, robot automaticky

prestane pracovat a vrati se do nabijeci stanice.

CHYBOVE SVETLO:

Nepretrzité zelené svétlo - systém je tfeba aktualizovat. Pfipojte se k
aplikaci a provedte aktualizaci.

Prerusované zelené svétlo - probiha aktualizace systému.

Prerusované ¢ervené svétlo - chybové hlaseni 1 az 5, restartujte robota.
Nepretrzité Cervené svétlo - chybové hlaseni 6 az 12, stisknéte "STOP"
nebo "OK" pro vymazani.

KONTROLKA OMEZOVACIHO KABELU:

Nepretrzité zelené svétlo - spravny signal

Nepfretrzité cervené svétlo - zadny signal

Ovladaci prvky Obr. D4:

PreruSované svétlo - zablokovany robot.

Nepretrzité svétlo - robot odemcen.

Kontrolka 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: Doba provozu 8 hodin.

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/3QBB6Gm

NOUZOVE VYPNUTi ROBOTA
Stisknutim  tlacitka "STOP" obr. Al robota zastavite, stisknutim a
podrzenim tlacitka napajeni robota vypnete.

POHYB ROBOTA
Pod robotem se nachazi zvedaci rukojet A10 pro snadné ovladani jednou
rukou.

UDRZBA A SKLADOVANI

e Pred ¢isténim a udrzbou robota vzdy vypnéte.

e Pred ¢isténim a udrzbou nabijeci stanice odpojte napajeni.

* Pfi vyméné nozl a Cisténi 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 noze mohou volné otacet.
POZNAMKA Kdyz robota otocite vzhiiru nohama, polozte ho na travnik
nebo mékky povrch, abyste neposkodili nebo neposkrabali kryt.

CISTENI

POZOR! Pred zahajenim ¢isténi vypnéte napajeni vypinatem obr. A4.

e Predni ¢ast robota umyjte nizkotlakym d&isticim prostfedkem a
meékkym karta¢em nebo hadfikem.

« Pomoci tvrdého kartaée odstrarite zbytky posecené travy a necistoty

z nozu, kol a dalich ¢asti na spodni strané robota.

« Pravidelné kontrolujte kola, zda nejsou zablacena nebo zda na nich
neni posekana trava, a Cistéte je karta¢em.

POZNAMKA: Pravidelné odstraiujte zbytky rostlin ze spodni strany
robota, aby nedoslo ke snizeni produktivity.

VYMENA NOZU

POZOR! Nejprve vypnéte hlavni vypina¢ a nasadte si ochranné rukavice.
POZOR! Pouzivejte pouze uvedené originalni noZe schvalené vyrobcem.
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e VSechny tfi noZe a jejich Srouby musi byt vyménény v ramci jedné
vymeény Obrazek A6.
« Srouby je tfeba vy$roubovat a utdhnout Sroubovakem.
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 nevyfesite,
obratte se na autorizovaného prodejce nebo servisni stfedisko.

POZOR! Je treba pfijmout ochranna opatreni.

Problém Mozné pficiny Reseni
Na nabijeci . .
stanici blika Preruseni Vyhledejte vadny
~ . . . usek kabelu
Cervena zajistovaciho kabelu a opravit ii
kontrolka p !
Nabijeci stanice
Robot ma neni spravné
potize s nainstalovana Viz ast "Pfiprava na
pfipojenim k praci".
nabijeci stanici Nespravné
umistény zajistovaci
kabel
Z&dné napajeni Zkontrolujte zdroj
napajeni
Omezovaci kabel Vymeérite konektory "+"
byl zapojen opacné a""
Zkontrolujte, zda je
Omezovaci kabel upevriovaci kabel
Zadny signal neni pfipojen k spravné
ze nabijeci stanici pfipojené k nabijeci
zajistovaciho stanici
kabelu Preruseni Zkontrolujte celou
zajistovaciho kabelu cestu,
Ze kabel nebyl
prerusen
Krizeni . . Zkontrolujte, zda je
omezovaciho dratu PR .
. . spravné nainstalovan
na cesté do smycky - .
N upevriovaci kabel.
a ze smycky
Robot Omezovaci kabel Vymérite konektory "+"
prekracuje byl zapojen opacné a""
hranice
Robot vibruje Poskozené nebo
nebo vydava chybéjici ostfi Kontrola a oprava
neobvyklé Kotou¢ noze je upevriovacich Sroubl
zvuky. uvolnény noze
Vyména cepele
Kéd chyby Popis ReSeni
Chyba Umlstlf]ete robota na rovny
il _ povrch a restartujte jej.
EO1 obr. F1 |n|<:|a||za(_:e -
gyroskopicky
senzor
Nastavte koliznf ty¢ a torzni
Poruché-) h koLo nl? pridnl cz-fstl q
snimace zdvihu sekacky, zkontrolujte, zda
E02 obr. F2 nebo snimace nejsou zablokovany;
kolize postavte robota na rovny
povrch a znovu jej spust’te.
Chyba Umlsthete robota na rovny
it ovrch a restartujte jej
E03 obr. F3 N lnlc’lallzace E’okud problém plfetrvava
fezaciho motoru | kontaktujte poprodejni
EO04 Obr. Chyba pfipojeni servis.
F4 napajeni
Nespravné
EO5 obr. F5 otacky fezaciho
motoru
Umistéte robota na rovn%’/
EO06 Obr. Upozornéni na povrch. Stisknutim tlacitka
F6 naklon STOP nebo OK alarm
zrusite.
Umistéte robota na rovn%’/
EO7 Obr. Varovani pred povrch. Stisknutim tlacitka
F7 vytahem STOP nebo OK alarm
zrusite.
5 Umistéte robota na rovny
EO8 obr. F8 ChythaDlEa:malu Bovrch a restartujte jej.
okud problém pretrvava,



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

kontaktujte poprodejni
servis.
Viz vy3e v tabulce: problém
- zadny signal ze stop
vodice. Zkontrolujte
pOﬁtupgét véecrtmyt body a
P pak robota postavte na
E09 obr. F9 Ne;p[]aé%ny rovny povrch. Stisknutim
9 tlacitka STOP nebo OK
zruste alarm. Restartujte
robota. Pokud problém
pretrvava, kontaktujte
poprodejni servis.
Umistéte robota na rovn&'/
ovrch. Stisknutim tlacitka
E010 obr ) TOP nebo OK alarm
F10 . Robot jam zruSite. Restartujte robota.
Pokud problém pretrvava,
kontaktujte poprodejni
servis.
Nespravné
EO11 Obr. )+ )
F11 vg}ﬁ,%ﬁ;'?%’ggoru Restartujte robota. Pokud
Nespravna Eroblém pretrvava, )
EO012 obr. rychlost koniakiujte poprodejni
F12 vpravo .
chodici motor
OBSAH SADY:
* Sekaci robot 1ks.
« Dokovaci a nabijeci stanice 1ks.
* Napajeci zdroj a prodluzovaci kabel 1ks.
« Kabel pro vymezeni pracovniho prostoru oblast100m
* Upeviiovaci koliky kabel( 100 ks.
* Upevriovaci koliky dokovaci stanice 6ks.
e Rezné noze 3ks.
* Kabelové konektory 2ks.
o Sestihranny kli¢ 1ks.
TECHNICKE UDAJE
Zaci robot 04-621
Parametr Hodnota
Napajeci napéti 18V DC
Maximalni jmenovity vykon fezaciho 50 W
motoru:
Maximalni jmenovity vykon motoru s 20W
vlastnim pohonem:
Stuperi kryti IP pro nabijeci stanici IPX4
Stupen kryti IP pro robota IPX5
Stupen kryti IP pro nabijeci adaptér IP 65
TFida ochrany robota 1l
Trida ochrany nabijeci stanice 1]
Sitka fezu 180 mm
Nastaveni vy$ky seceni v rozsahu 20 mm - 60 mm
Rychlost 3100 otacek za
minutu
Hromadné 10,2 kg
Rok vyroby 2023
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 emisi hluku zafizeni popisuji: hladina vyzafovaného
akustického tlaku Lpa a hladina akustického vykonu Lwa (kde K
oznaCuje nejistotu meéfeni). Vibrace vyzafované zafizenim jsou
popsany hodnotou zrychleni vibraci an (kde K znamena nejistotu
méfeni).

Hladina emise akustického tlaku Lpa , hladina akustického vykonu Lwa
a hodnota zrychleni vibraci an uvedené v tomto navodu byly zméreny v
souladu s normou EN 62841-1:2015+A11. Stanovenou hladinu vibraci
an lze pouzit k porovnani zafizeni a k predbéznému posouzeni
expozice vibracim.

Uvedena uroven vibraci je reprezentativni pouze pro zakladni pouziti
jednotky. Pokud se jednotka pouziva pro jiné aplikace nebo s jinymi
pracovnimi nastroji, miize se Uroven vibraci zménit. Vy$si uroven
vibraci bude ovlivnéna nedostatec¢nou nebo pfili§ fidkou udrzbou
jednotky. VySe uvedené divody mohou mit za nasledek zvySenou
expozici vibracim po celou dobu prace.

Aby bylo mozné presné odhadnout expozici vibracim, je nutné vzit
v tvahu obdobi, kdy je zafizeni vypnuté nebo kdy je zapnuté, ale
nepouzivd se k praci. Pokud jsou vsSechny faktory presné
odhadnuty, muze byt celkova expozice vibracim vyrazné nizsi.
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Aby byl uzivatel chranén pfed Ucinky vibraci, méla by byt zavedena
dal$i bezpecnostni opatfenti, jako je cyklicka udrzba stroje a pracovnich
nastroju, zajisténi odpovidajici teploty rukou a spravna organizace

prace.
UDAJE O HLUKU A VIBRACICH
OCHRANA ZIVOTNIHO PROSTREDI
[Elektricky pohanéné vyrobky by nemély byt likvidovany spole¢né s|
[domovnim odpadem, ale mély by byt odvezeny do pfislusnych zafizeni k|
likvidaci. Informace o likvidaci ziskate u prodejce vyrobku nebo na
Imistnim dfadé. Odpad z elektrickych a elektronickych zafizeni obsahuje|
lekologicky inertni latky. Zafizeni, ktera nejsou recyklovana, predstavuiil
lpotencialni riziko pro Zivotni prostredi a lidské zdravi.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spétka komandytowa se
sidlem ve VarSavé, ul. Pograniczna 2/4 (dale jen "Grupa Topex") oznamuije, Ze veSkera
autorska prava k obsahu této prirucky (dale jen "pfirucka"), véetné mj. jejiho textu,
fotografii, schémat, nékresu, jakoZ i jejiho slozeni, patfi vyhradné spolecnosti Grupa
Topex a podiéhaji pravni ochrané podle zakona ze dne 4. inora 1994 o autorském pravu
apravech s nim souvisejicich (Dz. U. 2006 €. 90 Poz. 631, ve znéni pozdéjSich predpist).
Kopirovani, zpracovavani, zvefejiiovani, Gprava pro komeréni tcely celého manualu a
jeho jednotlivych prvkil bez pisemné vyjadieného souhlasu spole¢nosti Grupa Topex je
prisné zakazano a muze mit za nasledek ob¢anskopravni a trestnépravni odpovédnost.

ES prohlaseni o shodé
Vyrobce: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
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 pozadavky 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.
pridal koncovy uzivatel nebo je proved| dodate¢né.
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.
Ulice Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
e r

L EA /
AL i

EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN

Pawet Kowalski
Referent kvality spole¢nosti TOPEX GROUP
Var$ava, 2023-09-11

EU prohlaseni o shodé

Vyrobce: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa

Vyrobek: Nabijeci stanice

Model: K145455

Obchodni nazev: NEO TOOLS

Sériové ¢islo: 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 poZzadavky 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 vztahuje vyhradné na stroj ve stavu, v jakém byl
zaveden do systému.

marketing a nezahrnuje komponenty pfidané koncovym uzivatelem
nebo

jeho nasledné aktivity.

Jméno a adresa rezidenta EU, ktery je opravnén

pfiprava technické dokumentace:



Podepsano jménem:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ulice Pograniczna 2/4
02-285 VarSava

< -
Pawet Kowalski
Referent kvality spole¢nosti TOPEX GROUP

Var$ava, 2023-11-09

SK
PREKLAD (POUZIVATELSKEJ) PRIRUCKY
ROBOT NA KOSENIE 04-621
POZOR: PRED POUZITIM ELEKTRICKEHO NARADIA S| POZORNE
PRECITAJTE TIETO POKYNY A USCHOVAJTE SI ICH PRE BUDUCE
POUZITIE.

OSOBITNE BEZPECNOSTNE PRAVIDLA

BEZPECNOSTNE POKYNY PRE KOSIACE ROBOTY
Bezpecnost pri praktickom pouzivani kosiaceho robota

ODPORUCANIA

Pozorne si precitajte pokyny. Oboznamte sa s ovladacimi systémami a
spravnou prevadzkou zariadenia.

Nedovolte, aby spotrebi¢ pouzivali deti alebo osoby, ktoré si neprecitali
navod na obsluhu. V narodnych predpisoch méze byt uvedeny minimalny
vek obsluhy.

Nepouzivajte robota, ked' st v jeho blizkosti iné osoby, najmé deti alebo
zvierata.

Upozoriiujeme, Ze 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 trava méze prilepit na
robota, ktory sa v dosledku toho méze poSmyknut.

e NEKOSTE za zlych poveternostnych podmienok, napr. pocas
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 spdsobené predmetmi ponechanymi na
travniku.

* Aby ste predisli poskodeniu, nekoste vo vzdialenosti mensej ako 1
m od postrekovacov.

POZNAMKA: Robot a postrekovade sa nesmu zapinat st¢asne.

Robot by mal byt naprogramovany tak, aby pracoval v inom ¢ase ako

postrekovace.

NIKDY nedovolte detom dotykat sa napajacieho zdroja, nabijacej stanice,

najmé kontaktov, noZov, priestoru pre batérie alebo akychkolvek Gasti,

kde s medzery, ako st napriklad kolesa.

POUZIVAJTE

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 bezpeénu vzdialenost.

« Nenechavajte spotrebi¢ bez dozoru, ak je zndme, Ze sa v blizkosti

nachadzaju zvierata, deti alebo verejnost.

UdrZujte bezpeénu polohu. Udrzujte rovnovahu a stabilnt polohu na

svahoch. Pocas obsluhy robota alebo jeho periférnych zariadeni

mozete chodit, ale nesmiete bezat.

e Oboznamte sa s pokynmi, kedy, kde a ako skontrolovat robota a
jeho periférne zariadenia, kable a predlizovacie $nury, ¢i nie su
poskodené alebo opotrebované, a opravit robota, vlastné upravy,
opravy nie st povolené - hrozi strata zaruky.

* Poskodeny napajaci kabel nepripajajte ani sa ho nedotykajte, kym
nie je odpojeny od napajania, pretoZe hrozi riziko kontaktu so
sUcastami pod napatim.

e Robota a/alebo periférne zariadenia pripajajte len k napajacim
obvodom chranenym pradovym chrani¢om s vypinacim pridom
maximalne 30 mA.

e Ak robot vydava neobvykly zvuk alebo zaznamena neobvyklé
vibracie alebo signalizuje alarm, okamZite stlacte tlacidlo STOP.

o Pred vypnutim napajania robota sa NEDOTYKAJTE nebezpeénych
pohyblivych ¢asti.

o NEDOTYKAJTE sa nebezpednych &asti, kym sa Uplne nezastavia.
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e Pri manipulacii s robotom vzdy noste pevnu obuv a dlhé nohavice.
« Vypnutie napdjania: Pred zablokovanim robota.
e Pred testovanim, ¢istenim alebo udrzbou.

PIKTOGRAMY A VYSTRAHY
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1. Precitajte si ndvod na obsluhu, dodrziavajte upozornenia a
bezpecnostné podmienky v iom uvedené!

2.Pred ¢istenim alebo udrzbou odpojte od napajania
3.Nevkladajte ruky ani nohy pod ochranny kryt rezacieho mechanizmu
4.Rotujuce Casti moznost poranenia

5.Udrzujte bezpe¢nu vzdialenost od kosiaceho robota
6.Davajte pozor na moznost poranenia o odhodené predmety
7.Protect pred dazdom

8.Keep mimo dosahu deti

9.Nejazdite na robotovi

10.Mozna strata prstov, budte opatrni

11.Maximalny naklon zeme 14°/25%

12.Chrarite ruky pracovnymi rukavicami

13.Musite nosit ochranny odev

14.Noste ochrannu obuv

15.Nevyhadzujte spolu s domovym odpadom

16.Selektivny zber odpadu

17.Stupen ochrany

UPOZORNENIE: Tento spotrebi¢ mozu pouzivat’ deti starSie ako 8
rokov a osoby s obmedzenymi fyzickymi a duSevnymi
schopnostami a nedostatoénymi znalostami alebo skusenostami,
ak st pod dozorom alebo st riadne poucené o bezpe¢nom 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

Niz$ie uvedené Cislovanie sa vztahuje na komponenty zariadenia
zobrazené na grafickych stranach tejto prirucky.

Oznacenie
Obr. A

Popis

Nudzové zastavenie

Nastavenie vy$ky kosenia

Ovladaci panel kosacky

Spinac kosacky

Hnacie kolesa

Rezacie noze

Bubon rezacieho mechanizmu

Otocné kolieska

Rukovat na prenasanie

Nabijacie konektory

Kryt priestoru pre batérie
Popis

2[B|o|o|~|o|o|s]w|n (-

Oznacenie
Obr.B

Ovladaci panel dokovacej stanice

Otvory na upevnenie dokovacej stanice

Nabijacie konektory

Dokovacia stanica

Kryt dokovacej stanice

Konektory pre napajaci kabel na oznacenie
pracovnej oblasti

Otvory na kable na oznacgenie pracovnej oblasti a
napajania

8 Napédjacia zasuvka dokovacej stanice

(o) (S0 E=N (V) [ N] o
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9 Oznacenie pre spravne vedenie kablov
Oznacenie Popis
Obr. D
1 Kontrolka stavu nabijania
2 Indikator poruchy signalu
3 Indikator obmedzovacieho kabla
4 Prevadzkové hodiny / chybové hlasenie,
kontrolky 1-4
5 Tlacidlo napéajania
6 Prepinaé
7 Dokovacie tlacidlo
8 Potvrdit"
Oznacenie Popis
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 sti¢astou balenia)
Oznacenie Popis
Obr. |
1 Travnik
2 Stena / mar
3 Dokovacia stanica
4 Vzdialenost stanice od steny
5 Podiatotny usek &iary ohraniCujici oblast
kosenia
6 Dizka useku
Oznacenie Popis
Obr. J
la Kabel na obmedzenie plochy kosenia zac¢ina
1b Kabel obmedzujtci oblast kosenia Koniec
2 Napédjaci kabel
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 rukovéte obr. A9 je kryt
priestoru pre batérie obr. H2 upevneny 4 skrutkami oznacenymi
Sipkami obr. H1.

o Potom odskrutkujte skrutky oznacené Sipkami.

e Opatrne odstrarite kryt priehradky obr. H2, aby ste nepretrhli alebo
neodpojili vodic¢e spinaca obr. A4 (je pripevneny ku krytu priehradky na
batérie).

* Potom kryt otocte, zasuvka batérie na spodnej strane krytu je upevnena
Obr. H4.

o Do zasuvky sa vlozi batéria zo série ENERGY+.

Obratte kryt s pripojenou batériou a vlozte ho do priehradky na

obrazku H3.

Utiahnite skrutky upevriujice kryt. Otoéte robota spodnou castou

nadol, jednotka je pripravena.

PRACOVNE PROSTREDIE KOSIACEHO ROBOTA

Uistite sa, Ze st na mieste robota spinené tieto podmienky:

e Vyska travy nepresahuje 60 mm.

o POZNAMKA: Ak je trava vys$sia ako 60 mm, pokoste travnik najprv
ru¢nou kosackou.

* Nie su tu Ziadne kamene, kusy dreva, droty, kable pod napatim 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 kiU¢ (na upevnenie nabijacej stanice) je st&astou
supravy

« Klieste (na prestrihnutie kabla ohrani¢ujiceho pracovnu oblast)

1.BASE STATION INSTALACIA

Vyber vhodného miesta

Nabijacia stanica by mala byt umiestnena na nasledujicom mieste Obr.

C3:

* Relativne rovna a rovinata ¢ast travnika.
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e Blizko okraja travnika.

eV blizkosti zasuvky.

e 10 m predlZovaci kabel, napajaci zdroj umiestnite na tienisté,
chladné a suché miesto.

e Vo vzdialenosti najmenej 2 m od nabijacej stanice sa nesmu
nachadzat Ziadne prekazky.

« Odportca sa, aby bola nabijacia stanica umiestnena na suchom a
chranenom mieste.

* Napajaci zdroj by mal byt 30 cm nad uroviiou zeme.

2.CHARGING STATION ATTACHMENT

Pripevnite nabijaciu stanicu k zemi pomocou 6 upevriovacich skrutiek
(G1) (pomocou Sesthranného kltuca G6).

POZNAMKA: NESTOJTE na doske nabijacej stanice ani po nej
nechod'te.

POZNAMKA: NEVYTVARAJTE nové otvory v doske nabijacej stanice.
Stanica sa musi priskrutkovat' k zemi pomocou existujucich otvorov.

3.LAYING ZADRZIAVACIEHO KABLA

Hraniény vodi¢ sa pouziva na vymedzenie pracovného priestoru a na
vedenie robota spat do nabijacej stanice.

POZNAMKA: Ak va$ sused tie? pouziva kosiaceho robota, dodrzujte
vzdialenost aspori 1 m medzi zastavovacimi vodiémi oboch robotov.
PLANOVANIE OCHRANNEJ LiNIE

Pred vytyéenim hranicnej Ciary sa prejdite po vyznacenej hranici a
odstrarite vSetky nepotrebné predmety, napriklad kamene.

POZNAMKA: Dizka istiaceho kabla nesmie presiahnut 200 metrov.
VAROVANIE! Robot nesmie jazdit po Strku alebo podobnych
materialoch, ktoré by mohli poskodit' noze.

POLOZENIE ISTIACEHO KABLA OBR. C

Pri kladeni istiaceho kabla okolo pracovnej oblasti a prekazok postupuijte

podla nizSie uvedenych pokynov. Na spravne polozenie istiaceho kabla

pouzite meradlo, ktoré je suicastou supravy.

UPOZORNENIE: Zadrzny kabel je pod napatim velmi nizkeho stupnia a

je bezpecny pre ludi a domace zvierata.

POZNAMKA: 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 ruciciek a ukoncite ho pri
konektore "+" na zadnej strane nabijacej stanice (nechajte si 10 cm
rezervu). Uistite sa, Ze kabel méa kovovy kontakt na konektoroch "+" a "-"

Obr. B6 nezabudnite odstrihnit prebytoény obmedzovaci vodic.

e Medzi stop kdblom a nabijacou stanicou nechajte aspori 2 m
volného priestoru. Kabel v tejto ¢asti sa pouziva na privedenie
robota k dokovacej stanici.

e Medzi dorazovym drétom a okrajom travnika udrziavajte 30 cm
medzeru Obr. C2; Obr. C3.

e Pripevnite stopovaci vodi¢ k uzemneniu pomocou kolikov, ktoré su
sucastou supravy obr. G5. Dorazovy vodi¢ by mal byt rovny a
mierne napnuty. Koliky by mali byt rozmiestnené kazdych 1 m (toto
rozmiestnenie je mozné zmenit v zavislosti od tvaru travnika) obr.
C4. Nezakopavaijte kabel hibsie ako 2 cm, aby nedoslo k oslabeniu
signalu.

e Kabel polozte tak, aby uhly boli va¢sie ako 90° obr. C5. V tychto
bodoch polozte ohrani€ujuci kabel v miernych oblukoch, €o robotovi
vyrazne ulahéi pohyb po kosenej ploche.

e Ak sa na trdvniku nachadzaju kvetinové zahony, rybniky alebo
stromy, ohrani¢te ich slu¢kami z ohraniéujiceho drétu podfa
obrazka C4.

e Udrzujte min. Vzdialenost medzi istiacim kablom a okrajmi prekazok
musi byt 30 cm.

POZOR: Na ceste do slucky a zo slucky sa upevriovacie kable nesmu

navzajom kriZit Obr. C4.

e V pracovnom priestore kosacky ponechajte Uzky priestor. Dbajte na
to, aby vzdialenost medzi paralelne prebiehajicimi ohrani¢ujacimi
vodi¢mi bola vacésia ako 1 m.

POZNAMKA: Uistite sa, Ze sa dokovacia stanica nachadza vo vnutri

sluéky oznacujucej oblast kosenia. (zvonka dovnutra / zvnutra von)
Obr.B2

4. INSTALACIA NABIJACICH STANIC

Pripojenie napdjania

. Zasuiite sietov 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
obmedzovacieho kabla".

N =



¢ Zhasnuté svetlo: naj¢astejSou poruchou je "Ziadne napéjanie 100-
240 V" alebo "Ziadne pripojenie k zdroju napdjania".

PREVADZKA / NASTAVENIA

Pociatocné spustenie robota na kosenie

« Pri prvom spusteni robota umiestnite zariadenie 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. Spdsob vykonania je opisany nizSie v

Casti Aktualizacia softvéru.

o POZNAMKA: Pogas prvého pripojenia musia byt telefon a robot v
dosahu siete Wi-fi.

PRED POUZITiIM ROBOTA AKTUALIZUJTE FIRMVER.

Aktualizacia by sa mala vykonat’ takto.

1. Umiestnite robota do slucky, ale mimo nabijacej stanice.
2.Prepnite prepinac obr. A4 do polohy 1.

3.Stlacte a podrzte spina¢ Obr. D5

4.Spustite aplikaciu, naskenujte kéd QR

5.Pripojenie aplikacie k robotovi

6. Rozbalte nastavenia softvéru stlacenim ikony v pravom hornom rohu
obrazovky.

7 Vyberte moznost: Aktualizacia firmvéru.

8.Potom postupujte podla pokynov na obrazovke.

Po nainstalovani softvéru je zariadenie pripravené na prevadzku

POZOR!

* Na displeji sa zobrazuije, €i je robot v dosahu Wi-fi alebo Bluetooth

e Pripojenie k sieti je indikované blikajicou ikonou pre prislusny typ
pripojenia. Po pripojeni ikona prestane blikat.

¢ Robota mozno sparovat len s jednym telefénom.

e Ak je potrebné pripojit dalSieho (rovnakého kosiaceho robota), prvy
robot sa musi z aplikacie odstranit. V aplikacii iOS aj z nastaveni
Bluetooth.

NASTAVENIE VYSKY KOSENIA:

Pred prvym kosenim nastavte vySku kosenia na 60 mm a potom, ked je

cely travnik relativne rovny, nastavte poZzadovanu vysku.

e Otoc¢enim gombika A2 v smere hodinovych rudiciek zvysite vySku
rezania.

* Otoc¢enim gombika A2 dolava zniZite vySku kosenia.

e Vysku rezu je mozné nastavit od 20 mm (MIN) do 60 mm (MAX).

POZNAMKA: Pohonny motor Zacieho bubna obr. A7 sa zapne priblizne

10 sekund po opusteni zakladne, im sa spusti prevadzka.

ZAPNUTIE/VYPNUTIE NAPAJANIA
1. Nastavte prepina¢ obr. A4 do polohy "O", aby ste vypli napajanie.
2. Nastavte prepina¢ obr. A4 do polohy "I", aby sa zaplo napajanie.

AKTIVACIA ROBOTA A PROGRAMOVANIE PRACOVNEHO CASU V

MAUALNOM REZIME

1 Stlaenim a podrzanim tlacidla napdjania obr. D5 spustite robota.

Poznamka: pocas spustania robotom netraste, aby nedo$lo k chybe pri

spustani. Ak sa robot nespusti spravne (vSetky kontrolky svietia

nepretrzite), restartujte ho.

2. Heslo zadate dvojitym stlacenim tlacidla D6, potom dvakrat tlacidla D7

araz tla¢idla D8 (heslo naprogramované z vyroby).

3. naprogramuijte ¢as prevadzky (vratane ¢asu kosenia a €asu nabijania):

- Stlacte tlacidlo obr. D6 pre nastavenie prevadzkového ¢asu. Jedno

svetlo znamena 2 hodiny, maximalny ¢as prevadzky je 8 hodin a 4 svetla

obr. D4 st rozsvietené. Stlacte tlacidlo obr. D8 na potvrdenie a spustenie

robota.

POZNAMKA: Po nastaveni prevadzkového &asu si robot nastavenia

zapaméata a kazdy defi zadne kosit v naprogramovanom &ase. Cas

kosenia bude podia zadanych nastaveni.

o Naprogramovany prevadzkovy ¢as robota 2 az 8 hodin je ¢as kosenia
vratane €asu nabijania.

o Cas prevadzky a nabijania sa li$i 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 DISPOZICl PROSTREDNICTVOM NASTAVENi V

APLIKACII

e Po nldzovom zastaveni je potrebné robota najprv odblokovat’ podia
vyssie uvedeného kroku 2. Po odomknuti robota ho mézeme vratit do
stanice stlatenim tlacidiel: obr. D7 a nasledne potvrdime pomocou
obr. D8, aby sa kosacka vratila do nabijacej stanice.
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o Stlacenim tlacidla nudzového zastavenia STOP sa z aplikacie vymaze
pracovny cyklus manualneho a automatického rezimu, ak bol spusteny
tymto spdsobom. Ak chcete, aby robot po nidzovom zastaveni opat’
pracoval, vratte ho do nabijacej stanice a znovu nastavte manuainy
plan. Pre automaticky plan vykonajte rovnaku akciu v plane aplikacie a
potvrdte jeho nastavenia.

POZNAMKA: Naprogramovany ¢as spustenia v automatickom plane
by sa nemal povaZovat za velmi presny. Jednotka sa moze spustit az
niekolko minat po nastavenom ¢ase.

o Aktivacia manualneho rezimu vymaze plan naprogramovany v aplikacii
a naopak.

o Okraje v manualnom rezime sa kosia automaticky kazdych niekolko
cyklov kosenia. Spoéiva v koseni travy vedla kabla vymedzujiceho
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 zisti
zacCiatok dazda.

« Ak robot po¢as prace narazi na prekazku, odrazi sa od nej a pokracuje
V 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 droveri nabitia batérie klesne pod 20 %, robot automaticky
prestane pracovat a vrati sa do nabijacej stanice.

SVETELNA CHYBA:

Nepretrzité zelené svetlo - systém je potrebné aktualizovat. Pripojte sa k
aplikacii a vykonajte aktualizaciu.

Prerusované zelené svetlo - prebieha aktualizacia systému.

Prerusované cervené svetlo - chybové hlasenie 1 az 5, restartujte robota.
Nepretrzité cervené svetlo - chybové hlasenie 6 az 12, stlacte "STOP"
alebo "OK" na vymazanie.

KONTROLKA OBMEDZOVACIEHO KABLA:
Nepretrzité zelené svetlo - spravny signal

Nepretrzité cervené svetlo - Ziadny signal

Ovladacie prvky Obr. D4:

PreruSované svetlo - robot zablokovany.

Nepretrzité svetlo - robot odomknuty.

Svetlo 1 svieti na zeleno: 2 hodiny prevadzky.

Kontrolky 1 a 2 svietia na zeleno: 4 hodiny prevadzky.
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 tlacidla "STOP" obr. Al zastavte robota, stlatenim a
podrzanim tlacidla napajania robota vypnite.

POHYB ROBOTA
Pod robotom sa nachédza zdvihacia rukovat A10 na jednoduché
ovladanie jednou rukou.

UDRZBA A SKLADOVANIE

e Pred Cistenim a udrzbou robota vzdy vypnite.

e Pred ¢istenim a udrzbou nabijacej stanice odpojte napajanie.

e Pri vymene nozov a Cisteni spodnej ¢asti robota vzdy pouZzivajte
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 moZu volne otacat.

POZNAMKA Ked otocite robota hore nohami, poloZte ho na travnik alebo

maékky povrch, aby ste neposkodili alebo neposkriabali kryt.

CISTENIE

VAROVANIE! Pred zacatim Cdistenia vypnite napajanie pomocou

vypinaca obr. A4.

e Prednu ¢ast robota umyte nizkotlakovym &istiacim prostriedkom a
maékkou kefou alebo handrickou.


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

* Na odstranenie pokosenej travy a necistot z nozov, kolies a inych rezacieho Eroblem pretrvava,
Casti na spodnej strane robota pouzite tvrdu kefu. motora Sgp\}gktuﬁe popredajny
 Pravidelne kontrolujte, ¢i na kolesach nie je blato alebo pokosena E04 Obr. Chyba
trava, a Gistite ich kefou. F4 ggpgj:z:g
. apajania_ |
POZNAMKA: Pravidelne odstranujte zvySky rastlin zo spodnej Nespravne
strany robota, aby ste zabranili znizeniu produktivity. EO5 obr. F5 regtaagi; °
VVMENA CEPELE melora Umiestnite robota na rovny
VARQVANIE! Najprv vypnite hlavny vypina¢ a nasadte si ochranné EO06 Obr. Upozornenie na povrch. Stladenim tlagidla
rukavice. F6 naklon STOP alebo OK zruste
VAROVANIE! Pouzivajte len uvedené origindlne noze schvélené ﬂsr;rgétnite robota Tia Fovny
vyrobcom. EO7 Obr. Varovanie pred povrch. Stlagenim tlagidla
e Vsetky tri Cepele a ich skrutky sa musia vymenit v rdamci jednej F7 vytahom SITOP alebo OK zruste
vymeny Obrazok A6. alarm.
4 " : > . g = Umiestnite robota na rovny
e Skrutky by sa mali odskrutkovat a utiahnut' skrutkovacom. ) povrch a restartujte ho. Ak
« Skontrolujte, & sa nové noze mdzu volne otadat. EO08 obr. F8 ChytAaDkémala Emblem pretrvava,
RIESENIE PROBLEMOV kontaktujte popredajny
Nasledujuca tabulka poskytuje navod na diagnostiku problémov. Pozri vy3Sie v tabulke:
Ak je to mozné, opravte zariadenie sami. Ak sa vam problém nepodari P"%l?!emt' Z|agnyt5|gnal z
vyrieSit, obratte sa na autorizovaného predajcu alebo servisné stredisko. ;ck)o:ﬁﬁofu(ég ng?kl;,p;gd a
VAROVANIE! Je potrebné prijat’ ochranné opatrenia. Nespravny Eg\}gmprgvﬁ:ﬁ "é’{l';%?én'te na
Problém Mozné priciny RieSenia E09 obr. F9 signal tlacidlo STOP alebo OK,
Na nabfjacej Prerusenie Najdie chybny %%%?Sj&i?.‘&?é TRk
< . istiaceho kabla o roblém pretrvava
Servené svetlo a opravit ho Eontaktuﬁe popredajny
servis.
G : Umiestnite robota na rovny
) Nabijacia stanica ovrch. Stlagenim tlagidla
Robot ma nie je spravne E010 obr . TOP alebo OK zruste
problémy s naingtalovana Pozrite si gast F10 ’ Robot jam /éj\ll?rrpolﬁg%tarrtg{trs a,rggota»
prip?jeni_m k N "Priprava na pracu". kon?aktujte ;Eopredajn'y
nabijacej stanici Nespravne servis.
i i Nespravne
umiestnenie EO011 Obr. DA
istiaceho kabla F11 otacky favého Restartujte robota. Ak
= valivého motora roblém pretrvava,
Ziadne napéjanie Skontrolujte zdroj Nespravna E
£012 ob > ontaktujte popredajny
napéjania gbr. rychlost servis.
paj . F12 vpravo
Obmedzovaci Prehodenie chodiaci motor
kabel bol pripojeny konektorov "+" a"-" OBSAH SADY:
opacne Skontoe & e Robot na kosenie 1ks.
Obmedzovaci onvro uj ?’k“t' gel » Dokovacia a nabijacia stanica 1ks.
5. s kabel nie je upeviiovact kabe * Napajaci zdroj a predlZzovaci kabel 1ks.
Ziadny signal zo pripojeny k spravne o o Kabel na vymedzenie pracovného priestoru oblast100m
zabezpecovacieho | o\ o cei stanici pripojené k nabijace] « Upeviiovacie koliky kabla 100 ks.
kabla i stanici ¢ Upeviiovacie koliky dokovacej stanice 6 ks.
PreruSenie Skontrolujte celu « Rezacie noze 3ks.
istiaceho kabla cestu, o Kablové konektory 2ks.
Ze kabel nebol o Sesthranny klug 1ks.
m_— proqubeny___ TECHNICKE UDAJE
Krizenie Skontrolujte, ¢i je Robot na kosenie 04-621
obmedzovacieho upeviiovaci kabel Parameter obot na kosenie D7 Hodnot
drotunacesiedoa | spravne sziajaiiz napatie 13 v gc?
— z0 slucky - nalnstaloyany Maximalny menovity vykon rezacieho 50 W
Robot prekracuje Obmedzovaci Prehodenie motora:
hranice kébgl bol pripojeny konektorov "+" a "-* Maximalny menovity vykon motora s 20W
opacne vlastnym pohonom:
Robot vibruje Poskodena alebo Stup_eﬁ ochrany IP pre nabijaciu IPX4
alebo vydava chybaijica Gepel Kontrola a oprava stanicu
nezvy€ajné zvuky Koti¢ noza je upeviiovacich Stuperj ochrany 1P pre robcita - IPXS
uvolneny skrutiek Gepele S;L;Z?grochrany IP pre nabijaci IP 65
Vymena epele Trieda ochrany robota 1l
K&d chyby Popis RicZenic 'Sl'lflri:a::;:rany nabijacej stanice 180I Imm
Chyba Umiesinite robota na rovny Nrflstavepie vySky rezu v rozsahu 20 mm —,90 mm
inicializacie - povrch a restartujte ho. Rychlost 3100 otacok za
EO1 obr. F1 gyroskopicky minutu
senzor Hmotnost 10,2 kg
Nastavtke Ikollznu ty€ a Rok vyroby 2023
torzné koleso na prednej " A 1A
Z%';Hggg Casti kosacky, skontrolujte, UDAJE O HLUKU A VIBRACIACH
EO02 obr. F2 zdvihania alebo & nie su zablokované; Hladina akustického tlaku Lpa = 56dB (A) K=
snimada kollzie umiestnite robota na rovny 3dB(A)
Do agnovu ho Namerana hladina akustického Lwa = 67dB (A) K=
Chyba Umiesinite robota na rovny vykonu 3dB(A)
E03 obr- 73 inicializacie povreh a restartujte ho. Ak Informacie o hluku a vibraciach
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Hladina emisie hluku zariadenia je opisana: hladinou vyzarovaného
akustického tlaku Lpa a hladinou akustického vykonu Lwa (kde K
oznacuje neistotu merania). Vibracie emitované zariadenim su opisané
hodnotou zrychlenia vibracii an (kde K znamena neistotu merania).
Hladina emisie akustického tlaku Lpa , hladina akustického vykonu Lwa
a hodnota zrychlenia vibracii an uvedené v tejto prirucke boli namerané
v sulade s normou EN 62841-1:2015+A11. Specifikovana urovefi
vibracii an sa méze pouzit na porovnanie zariadeni a na predbezné
posudenie vystavenia vibraciam.

Uvedend droven vibracii je reprezentativna len pre zakladné pouzitie
jednotky. Ak sa jednotka pouZziva na iné Ucely alebo s inymi pracovnymi
nastrojmi, Urover vibracii sa moéze zmenit. Vys$Siu Urovenr vibracii
ovplyvni nedostato¢na alebo prili§ zriedkava udrzba jednotky. Uvedené
dévody mézu mat za nasledok zvySenu expoziciu vibraciam pocas
celého pracovného obdobia.

Na presny odhad vystavenia vibraciam je potrebné zohfadnit'
obdobia, ked' je zariadenie vypnuté alebo ked' je zapnuté, ale
nepouziva sa na pracu. Ked' sa vSetky faktory presne odhadnu,
celkova expozicia vibraciam méze byt’ vyrazne nizsia.

Na ochranu pouzivatela pred u¢inkami vibracii by sa mali zaviest dalSie
bezpecénostné opatrenia, ako je cyklicka udrzba stroja a pracovnych
nastrojov, zabezpecenie primeranej teploty rik a spravna organizacia
prace.

UDAJE O HLUKU A VIBRACIACH
OCHRANA ZIVOTNEHO PROSTREDIA

[Elektricky pohariané vyrobky by sa nemali likvidovat spolu s domovym|
lodpadom, ale mali by sa odniest do prisluSnych zariadeni na likvidaciu.|
Informacie o likvidacii vam poskytne predajca vyrobku alebo miestn)
irad. Odpad z elektrickych a elektronickych zariadeni obsahujel
lekologicky inertné latky. Zariadenia, ktoré nie st recyklované, predstavuj(|
potencidlne riziko pre Zivotné prostredie a ludské zdravie.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spétka komandytowa so
sidlom vo VarSave, ul. Pograniczna 2/4 (dalej len "Grupa Topex") oznamuije, Ze vSetky
autorské prava k obsahu tejto prirucky (dalej len "prirucka"), vratane, okrem iného. Jeho
text, fotografie, schémy, nakresy, ako aj jeho kompozicia patria vyluéne spoloénosti Grupa
Topex a podliehaju pravnej ochrane podia zakona zo 4. februara 1994 o autorskom prave
a suvisiacich pravach (Zbierka zakonov 2006 ¢. 90 poz. 631 v zneni neskorSich
predpisov). Kopirovanie, spracovanie, zverejiiovanie, Uprava na komeréné tcely celého
manualu a jeho jednotlivych prvkov bez pisomného stihlasu spolo¢nosti Grupa Topex je
prisne zakdzané a modze mat za nasledok obcianskopravnu a trestnopravnu
zodpovednost.

ES vyhlasenie o zhode
Vyrobca: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
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 spifia poziadavky noriem:
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
Toto vyhlasenie sa vztahuje len na strojové zariadenie v podobe, v akej
bolo uvedené na trh, a nezahfiia komponenty
prida koncovy pouzivatel alebo ho vykona dodato¢ne.
Meno a adresa osoby so sidlom v EU, ktora je opravnena vypracovat
technickd dokumentéciu:
Podpisané v mene:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ulica Pograniczna 2/4
02-285 Varsava
e .
Pawet Kowalski
Pracovnik pre kvalitu spolo¢nosti TOPEX GROUP
Var$ava, 2023-09-11

Vyhlasenie o zhode EU
Vyrobca: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
Vyrobok: Nabijacia stanica

Model: K145455
Obchodny nazov: NEO TOOLS
Sériové ¢islo: 00001 + 99999
Toto vyhlasenie o zhode sa vydava na vyhradnu zodpovednost vyrobcu.
Opisany vyrobok je v stlade s tymito dokumentmi:
Smernica RED 2014/53/EU
Smernica RoHS 2011/65/EU v zneni smernice 2015/863/EU
A spifia 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 vylu¢ne na stroj v stave, v akom bol
vloZeny do
marketing a nezahffia komponenty pridané koncovym pouzivatelom
alebo
jeho nasledné aktivity.
Meno a adresa rezidenta EU opravneného
priprava technickej dokumentacie:
Podpisané v mene:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ulica Pograniczna 2/4
02-285 VarSava
e r
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 IN JIH SHRANITE ZA POZNEJSO
UPORABO.

POSEBNA VARNOSTNA PRAVILA

VARNOSTNA NAVODILA ZA ROBOTE ZA KOSNJO
Varnost pri prakticni uporabi robota za kosnjo

PRIPOROCILA

Natanéno preberite navodila. Seznanite se z nadzornimi sistemi in
pravilnim delovanjem enote.

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, kadar so v blizini druge osebe, zlasti otroci ali
Zivali.

Upostevaite, da je upravijavec ali uporabnik odgovoren za nesrece ali
nevarnosti za druge ljudi ali okolje.

PRIPRAVA

e Pred kos$njo vsaki¢ preverite, ali vsi deli robota pravilno delujejo.

e Za najboljSe rezultate je priporo¢ljivo kositi v vremenu brez dezja.
Pri ko3nji v deZju se lahko trava prilepi na robota, ki lahko zaradi
tega zdrsne.

* NE kosite v slabih vremenskih razmerah, npr. med mo¢nim dezjem,
nevihto ali snezenjem.

e Obcasno preverite pokoSeno obmocje in odstranite kamenje,
odpadke, Zice, kosti in druge ovire. Omejeno jamstvo ne krije $kode,
ki jo povzrogijo predmeti, ki ostanejo na trati.

* Da bi se izognili poskodbam, ne kosite na razdalji manj kot 1 m od
Skropilnih glav.

OPOMBA: Robot in razprsilci 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.

UPORABA

« Pazite na vrte€a se rezila! Pod vrteca se rezila NE polagaijte rok ali
nog.

* Med ko$njo pazite na predmete, ki so raztreseni po trati! Ko je robot
vklopljen, se drzite na varni razdalji.

« Naprave ne puscajte brez nadzora, ¢e je znano, da so v blizini Zivali,
otroci ali ljudje.



« Ohranite varen polozZaj. Vzdrzujte ravnotezje in stabilen polozaj na
naklonih. Med upravljanjem robota ali njegovih perifernih naprav
lahko hodite, ne smete pa teci.

* Seznanite se z navodili, kdaj, kje in kako preveriti robota in njegove
periferne naprave, kable in podaljSke glede po$kodb ali obrabe ter
popraviti robota, samostojno spreminjanje, popravilo ni dovoljeno -
s tveganjem izgube garancije.

* Poskodovanega napajalnega kabla ne prikljucujte ali se ga dotikajte,
dokler ga ne odklopite iz napajanja, saj obstaja nevarnost stika s
komponentami pod napetostjo.

e Robota in/ali periferno opremo priklju¢ite samo na napajalne
tokokroge, zascitene z odklopnikom preostalega toka z izklopnim
tokom najve¢ 30 mA.

« Ce robot oddaja nenavaden zvok ali opazite nenavadne vibracije ali
se sprozi alarm, takoj pritisnite gumb STOP.

« NE dotikajte se nevarnih gibljivih delov, preden izklopite napajanje

robota.

NE dotikajte se nevarnih delov, dokler se popolnoma ne ustavijo.

Pri rokovanju z robotom vedno nosite trpezno obutev in dolge hlace.

Prekinitev napajanja: Pred zaklepanjem robota.

Pred testiranjem, ¢iS¢enjem ali vzdrzevanjem.
PIKTOGRAMI IN OPOZORILA

° —
1 2
T 8
12 13 14 15 16 17

1. Preberite navodila za uporabo, upo$tevajte opozorila in varnostne
pogoje iz njih!

2.Pred cis¢enjem ali vzdrzevanjem odklopite iz elektricnega napajanja
3.Ne polagajte rok ali nog pod varovalo rezalnega mehanizma
4.Vrteci se deli moznost poskodb

5.Keep varno razdaljo od robota za ko$njo

6.Pazite na moznost poskodb zaradi odvrzenih predmetov

7.Protect pred dezjem

8.Keep izven dosega otrok

9.Ne vozite se na robotu

10.Morebitna izguba prstov, previdnost

11.Najvecji nagib tal 14°/25%

12.Protect roke z delovnimi rokavicami

13.Nositi je treba zas¢itna oblacila

14.Nosite za$¢itno obutev

15.Ne odlagajte skupaj z gospodinjskimi odpadki

16.Selektivno zbiranje odpadkov

17.Stopnja zas¢ite

POZOR: Ta aparat lahko uporabljajo otroci, starej$i od 8 let, in osebe
z omejenimi telesnimi in duSevnimi sposobnostmi ter nezadostnim
znanjem ali izku$njami, ¢e so pod nadzorom ali ustrezno pouceni o
varni uporabi aparata, tako da se zavedajo tveganj. Otroci se s tem
aparatom ne smejo igrati. Otroci naprave ne smejo distiti ali
opravljati vzdrzevalnih del na njej brez nadzora.

OPIS GRAFICNIH ELEMENTOV
Steviléenje v nadaljevanju se nanasa na sestavne dele naprave
prikazano na grafi¢nih straneh tega priro€nika.

Oznaka Slika Opis
A
1 Ustavitev v sili
2 Nastavitev viSine ko$nje
3 Nadzorna plo$¢a kosilnice
4 Stikalo kosilnice
5 Pogonska kolesa
6 Rezila za rezanje
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7 Boben rezalnega mehanizma
8 Vrtljiva kolesa
9 Rocaj za prenasanje
10 Priklju¢ki za polnjenje
11 Pokrov predala za baterije
Oznaka Slika Opis
B
1 Nadzorna plo$¢a priklopne postaje
2 QOdprtine za pritrditev priklopne postaje
3 Prikljucki za polnjenje
4 Prikljuéna postaja
5 Pokrov priklopne postaje
6 Prikljucki za napajalni kabel za oznacevanje
delovnega obmodja
7 Odprtine za kable za oznacevanje delovnega
obmogja in napajanja
8 Elektri¢na vti¢nica priklopne postaje
9 Oznaka za pravilno napeljavo kablov
Oznaka Slika Opis
D
1 Indikator stanja polnjenja
2 Indikator napake signala
3 Indikator omejitvenega kabla
4 Delovne ure / sporocilo o napaki, lui 1-4
5 Gumb za vklop
6 Stikalo
7 Gumb za priklapljanje
8 Potrdi"
Oznaka Slika Opis
H
1 Vijaki
2 Pokrov predala za baterije s transportnim
ro¢ajem
3 Predal za baterije
4 Vti€nica za baterijo na pokrovu komore
5 Baterija za polnjenje (ni vklju¢ena)
Oznaka Slika Opis
|
1 Travnik
2 Stena / zid
3 Prikljuéna postaja
4 Oddaljenost postaje od stene
5 Zacdetni del Erte, ki razmejuje obmodje kosnje
6 DolzZina odseka
Oznaka Slika Opis
J
la Kabel za omejitev obmodcja kosnje, ki se zacne
1b Kabel, ki omejuje obmogje koSnje Konec
2 Napajalni kabel
3 Prikljuéna postaja

* Med grafi¢nim prikazom in dejanskim izdelkom so lahko razlike
PRIPRAVA NA DELO
NAMESTITEV BATERIJE

* Robota za ko$njo obrnite tako, da bo dostopen spodnii 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, oznagenimi s
puscicami slika H1.

« Nato odvijte vijake, oznacene s pus¢icami.
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, vtiénica za baterijo na spodnji strani pokrova je

pritrjena Slika H4.

* V vtiénico vstavite baterijo iz serije ENERGY+.
« Obrnite pokrov s pritrieno baterijo in ga vstavite v predaléek na sliki

H3.

o Priviite vijake, ki pritrjujejo pokrov. Obrnite robota s spodnjim delom

navzdol, enota je pripravijena.

DELOVNO OKOLJE ROBOTA ZA KOSNJO

PrepriCajte se, da so na lokaciji robota izpolnjeni nasledniji pogoji:

« Visina trave ne presega 60 mm.

e OPOMBA: Ce je trava vigja 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
manjsi 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:

e Razmeroma raven in polozen del trate.

e Blizu roba trate.

* V blizini stenske vti¢nice.

e Podalj$evalni kabel dolzine 10 m in napajalnik postavite na sen¢no,

hladno in suho mesto.

V oddaljenosti vsaj 2 m od polnilne postaje ne sme biti ovir.

« Priporocljivo je, da je polnilna postaja name$¢ena na suhem in
za$¢itenem mestu.

« Napajanje mora biti 30 cm nad tlemi.

2.CHARGING STATION PRITRDITEV

Polnilno postajo pritrdite na tla s 6 pritrdilnimi vijaki (G1) (s Sestilo G6).
OPOMBA: NE stojte ali hodite po plo$¢i polnilne postaje.

OPOMBA: V ploséo polnilne postaje NE delajte novih lukenj. Postajo je
treba priviti na tla z obstojecimi luknjami.

3.LAYING OF THE CONSTRAINING CABLE
ZADRZEVALNEGA KABLA)

Mejna Zica se uporablja za razmejitev delovnega obmocja in vodenje
robota nazaj do polnilne postaje.

OPOMBA: Ce tudi va$ sosed uporablja robota za kosnjo, naj bo razdalja
med zapornima Zicama obeh robotov vsaj 1 m.

NACRTOVANJE ZADRZEVALNE LINIJE

Preden zacnete postavljati mejno ¢rto, se sprehodite ob doloceni meji in
odstranite vse nepotrebne predmete, kot so kamni.

OPOMBA: DolzZina 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 obmodja in ovir
upostevajte spodnja navodila. Za pravilno polaganje zadrzevalnega kabla
uporabite merilo, ki je prilozeno v kompletu.
OPOZORILO: Kabel za zadrZzevanje je pod napetostjo zelo nizke
napetosti in je varen za ljudi in domace Zivali.
OPOMBA: Zacnite s prikljuckom "-" na zadniji strani polnilne postaje. B6
ga potegnite pod postajo (in pustite 10 cm prostora) in polozite kabel
okoli trate v nasprotni smeri urinega kazalca ter koncajte pri prikljucku "+*
na zadnji strani polnilne postaje (pustite 10 cm prostora). Prepricajte se,
da ima kabel kovinski stik na priklju¢kih "+" in "-" Slika B6 ne pozabite
odrezati odve¢ne omejitvene Zice.

e Med zaporno Zico in polnilno postajo pustite vsaj 2 m praznega
prostora. Kabel v tem razdelku se uporablja za pripeljavo robota do
priklju¢ne postaje.

e Med zaporno Zico in robom trate naj bo 30 cm razmak Slika C2;
Slika C3.

e Z zatiCi, ki so prilozeni v kompletu, pritrdite zaporno Zico na
ozemljitev. G5. Zaustavitvena Zica mora biti ravna in rahlo napeta.
Kolicki morajo biti names&¢eni na vsakih 1 m (to lahko spremenite
glede na obliko trate). C4. Kabla ne zakopljite globlje kot 2 cm, da
ne oslabite signala.

« Kabel polozZite tako, da so koti vecji od 90°. C5. Na teh tockah mejno
Zico polozite v blagih krivuljah, kar bo robotu precej olaj$alo gibanje
po obmogju, ki ga je treba pokositi.

o Ce so na trati cvetliéne gredice, ribniki ali drevesa, jih obkrozite z
zanko mejne Zice s slike C4.

e Ohranite min. 30 cm razdalje med zadrZzevalnim kablom in robovi
ovir.

POZOR: Na poti v zanko in iz nje se omejitvena kabla ne smeta krizati

Slika C4.

* Na delovnem obmocju kosilnice pustite ozek prostor. Zagotovite, da
je razdalja med vzporedno potekajocimi mejnimi Zicami vecja od 1
m.

polaganju

(POLAGANJE

OPOMBA: Prepric¢ajte se, da je priklopna postaja znotraj zanke, ki
oznacuje obmodje kodnje. (od zunaj navznoter / od znotraj navzven) Slika
B2

4. NAMESTITEV POLNILNIH POSTAJ

Prikljucite napajanje
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1. Napajalni vti¢ vstavite v stensko vtiénico 110-240 V.

2. preverite stanje lu¢i LED na polnilni postaiji sl. B1:

e Trajna zelena Iu¢: povezava je vzpostavljena (robot se ne polni ali
je popolnoma napolnjen)

* Prekinjena zelena lu¢: robot se polni.

e Prekinjena rde¢a lucka: najpogostejSa napaka je "prekinitev
povezave omejitvenega 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 kosnjo

« Ob prvem zagonu robota postavite enoto na priklopno postajo tako, da
sta polnilna priklju¢ka na postaji fig. B3 ne prideta v stik s polnilnima
priklju¢koma na robotu za ko$njo, obr. A10.

e Ob prvem zagonu robota za ko$njo iz telefonske aplikacije je treba
posodobiti vdelano programsko opremo. Nacin izvedbe je opisan v
nadaljevanju v poglavju Posodobitev programske opreme.

o OPOMBA: 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 tako, da pritisnete ikono v
zgornjem desnem kotu zaslona.

7 Izberite moznost: 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.

* Povezava z omreZjem je oznacena z utripajoo ikono za ustrezno vrsto
povezave. Po vzpostavitvi povezave ikona preneha utripati.

* Robota lahko poveZete samo z enim telefonom.

o Ce je treba prikljugiti drugega (istega robota za ko3njo), je treba prvega
robota odstraniti iz aplikacije. V aplikaciji iOS tudi iz nastavitev
Bluetooth.

NASTAVITEV VISINE KOSNJE:

Pred prvo ko$njo nastavite visino koSnje na 60 mm, nato pa jo spremenite

na Zeleno visino, ko je celotna trata razmeroma ravna.

e Za povecanje viSine rezanja obrnite gumb A2 v smeri urinega
kazalca.

o Ce zelite zmanj$ati visino rezanja, obrnite gumb na sliki A2 v levo.

« VisSino rezanja lahko nastavite od 20 mm (MIN) do 60 mm (MAX).

OPOMBA: Pogonski motor bobna kosilnice Slika A7 se vklopi priblizno

10 sekund po tem, ko zapusti podlago in za¢ne delovati.

VKLOP/IZKLOP NAPAJANJA
1. nastavite stikalo na sliki A4 v polozaj "O", da izklopite napajanje.
2. stikalo na sliki A4 nastavite v polozaj "I", da vklopite napajanje.

AKTIVIRANJE ROBOTA IN PROGRAMIRANJE DELOVNEGA CASA

V GLAVNEM 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 Iuci svetijo neprekinjeno), ga ponovno

zazenite.

2. vnesite geslo tako, da dvakrat pritisnete gumb D6, nato dvakrat gumb

D7 in enkrat gumb D8 (geslo je programirano v tovarni).

3. programirajte ¢as delovanja (vkljuéno s ¢asom ko$nje in ¢asom

polnjenja):

- Pritisnite gumb fig. D6 za nastavitev ¢asa delovanja. Ena lu¢ka pomeni

2 uri, najdaljsi ¢as delovanija je 8 ur, 4 lucke fig. D4 so prizgane. Pritisnite

gumb fig. D8 za potrditev in zagon robota.

OPOMBA: Ko nastavite ¢as delovanja, si robot zapomni nastavitve in

vsak dan zaéne kositi 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 ko$nje, vkljuéno
s ¢asom polnjenja.



« Cas delovanja in polnjenja se razlikuje glede na uporabljeno 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 vrnemo na postajo s pritiskom na

gumbe: slika 1. D7, nato pa potrdite s sliko. D8 za vrnitev kosilnice na

polnilno postajo.

S pritiskom na gumb STOP v sili se iz aplikacije izbrise delovni cikel

roénega in samodejnega nacina, &e je bila na ta nacin zagnana. Ce

Zelite, da robot po zaustavitvi v sili ponovno za¢ne delovati, ga vrite na

polnilno postajo in ponovno nastavite ro¢ni urnik. Za samodejni urnik

izvedite enako dejanje v urniku aplikacije in potrdite njegove nastavitve.

OPOMBA: Programiranega Casa zagona v samodejnem urniku ne

smete obravnavati kot zelo natan¢nega. Enota se lahko zaZene do

nekaj minut po nastavljenem ¢asu.

Z aktiviranjem ro¢nega nacina izbriete urnik, programiran v aplikaciji,

in obratno.

* Vrocnem nacinu se obrezovanje robov opravi samodejno vsakih nekaj
ciklov kosnje. Gre za ko$njo trave ob kablu, ki dolo¢a delovno obmocje.
POZOR: Paziti je treba, da je kabel pravilno pritrien, da ne bi bil
izpostavljen nenamerni kosnji.

* Robot za kosnjo se bo vrnil na priklopno postajo, ko bo naprava zaznala
zacetek padavin.

¢ 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 preneha delovati in se vrne na polnilno
postajo, ¢e stanje baterije pade pod 20 %.

LUC ZA NAPAKE:

Stalna zelena lu¢ - sistem je treba posodobiti. Povezite se z aplikacijo in
izvedite 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.

INDIKATORSKA LUCKA 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 delovanja.

Lugi 1 in 2 svetijo zeleno: Cas delovanja 4 ure.

Lugke 1, 2 in 3 svetijo zeleno: Cas delovanja je 6 ur.
Lugke 1, 2, 3 in 4 svetijo zeleno: Cas delovanja je 8 ur.

PROGRAMSKA OPREMA ZA KRMILJENJE ROBOTA ZA KOSNJO
Prenos I0S:

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/3QBB6Gm

ZAUSTAVITEV ROBOTA V SILI
Pritisnite gumb "STOP" Slika Al, da ustavite robota, pritisnite in drzite
gumb za vklop, da robota izklopite.

PREMIKANJE ROBOTA
Pod robotom je ro¢aj za dviganje A10 za enostavno upravljanje z eno
roko.

VZDRZEVANJE IN SKLADISCENJE

e Pred ¢iS€enjem in vzdrZzevanjem robota vedno izklopite.

e Pred d¢iS¢enjem in vzdrzevanjem polnilne postaje odklopite
napajanje.

e Pri menjavi rezil in ¢iSenju 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.
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OPOMBA: Ko robota obrnete navzdol, ga postavite na travnik ali mehko

povrsino, da ne poskodujete ali opraskate pokrova.

CISCENJE

OPOZORILO! Preden zacnete s ¢is¢enjem, izklopite napajanje s stikalom

Slika A4.

« Sprednji del robota operite z nizkotla¢nim 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 poko$ene trave, in jih
ocistite s krtaco.

OPOMBA: Redno odstranjujte rastlinske ostanke s spodnje strani
robota, da ne zmanjSate njegove produktivnosti.

ZAMENJAVA REZILA

OPOZORILO! Najprej izklopite glavno stikalo in si nadenite zascitne

rokavice.

OPOZORILO! Uporabljajte samo oznacena originalna rezila, ki jih je

odobril proizvajalec.

« Vse tri lopatice in njihove vijake je treba zamenjati z eno zamenjavo
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 diagnosticiranje tezav.

Ce je mogoge, napravo popravite sami. Ce tezave ne morete odpraviti, se

obrnite na pooblas¢enega prodajalca ali servisni center.

OPOZORILO! Sprejeti je treba zas¢itne ukrepe.

Problem Mozni vzroki Resitve

Na polnilni Prekinitev Poiséite okvarjeni del
postaji utripa zadrzevalnega kabla

rdeca lucka kabla in ga popravite.
Robot ima Polnilna postaja ni

tezave pri pravilno namescena Glejte poglavie
priklopu na "Priprava na delo".

polnilno postajo

Zascitni kabel ni
pravilno nameséen
Ni napajanja
Omejitveni kabel je
bil prikljucen v
obratni smeri

Preverite vir napajanja
Zamenijajte prikljucka
"+in "

Preverite, ali je

Omejitveni kabel ni pritrdilni kabel pravilno

Nobenega S “x
3 A prikljuéen na namescen.

signala iz / . .

X polnilno postajo povezan s polnilno

zadrZevalnega .

Kabla postajo
Prekinitev Preverite vse do
zadrzevalnega konca,
kabla da kabel ni bil

prekinjen.
Preckanje Preverite, ali je

omejitvene Zice na
poti v zanko in iz nje
Omejitveni kabel je

omejevalni kabel
pravilno nameséen.
Zamenjajte prikljucka

Robot gre ¢ez

mejo bil prikljucen v "+in "
obratni smeri
Robot vibrira ali Poskodovano ali
povzro¢a manjkajoce rezilo Preverite in popravite
nenavadne Disk rezila je vijake za pritrditev
zvoke. zrahljan. rezila
Zamenijajte rezilo
Koda Opis Resitev
napake
Napaka pri Postavite robota na ravno
EO1 slika. inicializaciji - poyrsino in ga ponovno
5 . zaZenite.
F1 Zziroskopski
senzor
] Napaka Na sprednjem delu kosilnice
EO02 slika. senzorja za nastavite trkalnik in torzijsko
F2 dviganje ali kolo ter preverite, ali sta
senzorja za trk zaklenjena; postavite robota



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

negotovost). Vibracije, ki jih oddaja oprema, so opisane z vrednostjo
pospeska vibracij an (kjer K pomeni merilno negotovost).

Raven emisije zvoénega tlaka Lpa , raven zvoéne moci Lwa in vrednost
pospeska vibracij an , ki so navedeni v tem priro¢niku, so bili izmerjeni
v skladu s standardom EN 62841-1:2015+Al1l. Navedena raven
vibracij an se lahko uporabi za primerjavo opreme in predhodno oceno
izpostavljenosti vibracijam.

Navedena raven vibracij je reprezentativna le za osnovno uporabo
enote. Ce se enota uporablja za druge namene ali z drugimi delovnimi
orodji, se lahko raven vibracij spremeni. Na visjo raven vibracij vpliva
nezadostno ali prepogosto vzdrZzevanje enote. Zgoraj navedeni razlogi
lahko povzrocijo povecano izpostavljenost vibraciam v celotnem
delovnem obdobju.

Za natancno oceno izpostavljenosti vibracijam je treba upostevati
obdobja, ko je naprava izklopljena ali ko je vklopljena, vendar se
ne uporablja za delo. Ce so vsi dejavniki natanéno ocenjeni, je
lahko skupna izpostavljenost vibracijam bistveno nizja.

Za za$¢ito uporabnika pred ug€inki vibracij je treba izvajati dodatne
varnostne ukrepe, kot so ciklicno vzdrzevanje stroja in delovnih orodij,
zagotavljanje ustrezne temperature rok in ustrezna organizacija dela.

PODATKI O HRUPU IN VIBRACIJAH

VARSTVO OKOLJA

Izdelkov na elektriéni pogon ne smete odlagati skupaj z gospodinjskimij
lodpadki, temve¢ jih je treba odnesti v ustrezne prostore za|
lodstranjevanje. Za informacije o odstranjevanju se obrnite na prodajalcal
izdelka ali lokalne oblasti. Odpadna elektricna in elektronska opremal

sebuje okoljsko inertne snovi. Oprema, ki ni reciklirana, predstavljal
[potencialno tveganje za okolje in zdravje ljudi.

na ravno povrsino in ga
ponovno zazenite.
Napaka pri Postavite robota na ravno
; inicializaciii povrsino in ga ponovno
E03F53|"ka' inicializacij Da¥enite. Co o6 tozava
motorja za nadaljuje, se obrnite na
rezanje poprodajno sluzbo.
B Napaka pri
E04 Slika prikfjucitvi
napajalnika
: Nepravilna
E05F55I|ka. hitrost motorja
za rezanje
; : Postavite robota na ravno
B8 Slika Opozorilo o povraino, Pritisnite STOP ali
9 OK, da odstranite alarm.
; : Postavite robota na ravno
E07 Stika Opozoriloza | poyrsino. Pritisnite STOP ali
9 OK, da odstranite alarm.
Postavite robota na ravno
; povrsino in ga ponovno
EOSFSA'ka' Napak?)(k:anala zaZenite. Ce se teZava
nadaljuje, se obrnite na
poprodajno sluzbo.
Glej zgornjo tabelo: teZava -
ni signala iz Zice
zaustavitve. Po vrsti
prgverite vse tocke, nato pa
f : robota postavite na ravno
E09 slika. Nepravilen povréino. Pritisnite STOP ali
9 OK, da odstranite alarm.
Ponovno zaZenite robota.
Ce se tezava ne odpravi, se
obrnite na poprodajno
sluzbo.
Postavite robota na ravno
%ok/rzino.dPritisnite ISTOP ali
i , da odstranite alarm.
E%O slika. mRaor?r?élsakdaa Ponovno zaZenite robota.
Ce se tezava nadaljuje, se
obrnite na poprodajno
sluzbo.
Nepravilna
EO011 Slika hitrost levega
F11 kotalnega Ponovno zaZenite robota.
motorja Ce se tezava nadaljuje, se
Nepravilna obrnite na poprodajno
E012 slika. hitrost sluzbo.
F12 desno
motor za hojo

VSEBINA KOMPLETA:

* Robot za ko$njo 1 kos.
o Priklju¢na in polnilna postaja 1 kos.
« Napajalnik in podalj$ek 1 kos.
* Kabel za razmejitev dela obmodje100m
« Cepi za pritrditev kabla 100 kosov.
« Cepi za pritrditev priklopne postaje 6 kosov.
* Rezila za rezanje 3 kosi.
o Kabelski prikljucki 2 kosa.
o Sestkotni klju¢ 1 kos.
TEHNIENI PODATKI
Robot za kosnjo 04-621
Parameter Vrednost
Napajalna napetost 18 V. DC
Najvedja nazivna mo¢ motorja za 50 W
rezanje:
Najvecja nazivna mo¢ motorja z 20w
lastnim pogonom:
Stopnja za$¢ite IP za polnilno postajo IPX4
Stopnja za$¢ite IP za robota IPX5
Stopnja zascite IP za polnilni adapter IP 65
Zascitni razred za robota 1]
Za&¢itni razred za polnilno postajo 1l
Sirina rezanja 180 mm

Nastavitev viSine rezanja v obmod&ju 20 mm - 60 mm

Hitrost 3100 vrtljajev na

minuto
Masa 10,2 kg
Leto izdelave 2023

PODATKI O HRUPU IN VIBRACIJAH
Raven zvoénega tlaka

Lpa = 560B (A) K=
3dB(A)

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

Izmerjena raven zvoéne moci

Informacije o hrupu in vibracijah
Raven emisije hrupa opreme je opisana z: ravnijo oddanega zvo¢nega
tlaka Lpa in ravnijo zvoéne moci Lwa (kjer K oznacuje merilno

"Grupa Topex Spdtka z ograniczong odpowiedzialnoscig” Spdtka komandytowa s
sedeZem v VarSavi, ul. Pograniczna 2/4 (v nadaljevanju: "Grupa Topex") obves$¢a, da so
vse avtorske pravice na vsebini tega priro¢nika (v nadaljevanju: "Priroénik"), med drugim
tudi. njegovo besedilo, fotografije, diagrame, risbe in sestavo, pripadajo izklju¢no skupini
Topex in so predmet pravnega varstva v skladu z Zakonom z dne 4. februarja 1994 o
avtorski in sorodnih pravicah (Ur. I. 2006, t. 90 Poz. 631, s spremembami). Kopiranje,
obdelava, objava, spreminjanje celotnega priroénika in njegovih posameznih elementov
v komercialne namene brez pisno izraZzenega soglasja druzbe Grupa Topex so strogo
prepovedani in lahko povzrogijo civilno in kazensko odgovornost.

I1zjava ES o skladnosti
Proizvajalec: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
Izdelek: E+ robot za koSnjo
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; 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 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 doda kon¢ni uporabnik ali jih izvede naknadno.
Ime in naslov osebe s sedezem v EU, ki je pooblas¢ena za pripravo
tehni¢ne dokumentacije:
Podpisano v imenu:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ulica Pograniczna 2/4
02-285 Var$ava

e r

AL/ 4

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP pooblaséenec za kakovost
Varsava, 2023-09-11

Izjava EU o skladnosti

Proizvajalec: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
I1zdelek: Polnilna postaja

Model: K145455

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 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 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Ta izjava se nanas$a izklju¢no na stroj v stanju, v katerem je bil vnesen v
in ne vklju€uje komponent, ki jih je dodal konéni uporabnik ali
njegove nadaljnje dejavnosti.
Ime in naslov rezidenta EU, ki je pooblas¢en za
priprava tehni¢ne dokumentacije:
Podpisano v imenu:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ulica Pograniczna 2/4
02-285 VarSava

e r

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP pooblaséenec za kakovost

Var$ava, 2023-11-09

LT
VERTIMO (NAUDOTOJO) VADOVAS
PJOVIMO ROBOTAS 04-621
DEMESIO: PRIES NAUDODAMI ELEKTRINIUS |RANKIUS, ATIDZIAI
PERSKAITYKITE SIAS INSTRUKCIJAS IR ISSAUGOKITE JAS
ATEITYJE.

KONKRECIOS SAUGOS TAISYKLES

PJOVIMO ROBOTY SAUGOS INSTRUKCIJOS
Pjovimo roboto praktinio naudojimo sauga

REKOMENDACIJOS

AtidZiai perskaitykite instrukcijas. SusipaZinkite su valdymo sistemomis ir
teisingu jrenginio veikimu.

Neleiskite, kad prietaisu naudotysi vaikai arba asmenys, kurie néra
perskaite naudojimo instrukcijos. Nacionaliniuose teisés aktuose gali bati
nurodytas minimalus operatoriaus amzius.

Nenaudokite roboto, kai Salia yra kity Zmoniy, ypac vaiky ar gyvany.
Atkreipkite démesj, kad uz nelaimingus atsitikimus ar pavojy kitiems
Zmonéms ar aplinkai atsako operatorius arba naudotojas.

PARUOSIMAS

e Prie§ pjaudami kiekvieng kartg patikrinkite, ar visos roboto dalys
veikia tinkamai.

e Kad pasiektuméte geriausiy rezultaty, 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 tikrinkite nuSienautg plotg ir paSalinkite akmenis,
Siuksles, laidus, kaulus ir kitas kligtis. Ribota garantija netaikoma
Zalai, atsiradusiai dél ant vejos palikty daikty.

e Kad iSvengtuméte Zalos, nepjaukite arc¢iau kaip 1 m atstumu nuo
purkstuvy galvuéiy.

PASTABA: robotas ir purkstuvai NEGALI bati jjungti vienu metu.

Robotg reikia uZzprogramuoti taip, kad jis veikty kitu laiku nei purkstuvai.

NIEKADA neleiskite vaikams liesti maitinimo Saltinio, jkrovimo stotelés,

ypac kontakty, peiliy, akumuliatoriaus skyriaus ar bet kokiy daliy, kuriose

yra tarpy, pvz., ratuky.

NAUDOKITE

e Saugokités besisukangiy menéiy! NEDEKITE ranky ar kojy po
besisukandiais peiliais.

* Saugokités ant vejos pjaunant iSmétyty daikty! Kai robotas jjungtas,
laikykités saugaus atstumo.

* Nepalikite prietaiso be priezidros, jei zinoma, kad netoliese yra
gyviny, vaiky ar visuomenés nariy.

« ISlaikykite saugig padét]. ISlaikykite pusiausvyrg ir stabilig padétj
ikalnése. Dirbdami su robotu ar jo periferiniais jrenginiais galite
vaik$cioti, bet negalite bégti.

« Susipazinkite su instrukcijomis, kada, kur ir kaip patikrinti, ar robotas
ir jo periferiniai jrenginiai, kabeliai ir prailgintuvai néra pazeisti ar
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susidéveéje, ir sutaisyti robotg, savarankiskai modifikuoti, remontuoti
draudziama - rizikuojate prarasti garantija.

« Neprisijunkite ir nelieskite pazeisto maitinimo kabelio, kol jis néra
atjungtas nuo maitinimo $altinio, nes kyla pavojus prisiliesti prie
itampa turinéiy komponenty.

e Robotg ir (arba) perifering jranga prijunkite tik prie maitinimo
grandiniy, apsaugoty liekamosios srovés jungikliu, kurio iSjungimo
srové yra ne didesné kaip 30 mA.

« Jei robotas skleidzia nejprastg garsa, pastebima nejprasta vibracija
arba signalizuoja apie pavojaus signalg, nedelsdami paspauskite
STOP mygtuka.

e NELIESKITE pavojingy judanéiy daliy prie$ iSjungdami roboto
maitinimg.

« Nelieskite pavojingy daliy, kol jos visi§kai nesustojo.

e Dirbdami su robotu visada avékite tvirtg avalyne ir mavékite ilgas
kelnes.

« Nutraukite maitinima: prie$ uzrakindami robota.

e Prie§ bandyma, valymg ar techning priezidrg.

PIKTOGRAMOS IR |SPEJIMAI

o2 o 11 o
74 8 j\.

1. Perskaitykite naudojimo instrukcija, laikykités joje pateikty jspéjimy
ir saugos salygy!

2.Prie$ valydami ar atlikdami technine priezidra, atjunkite nuo
maitinimo $altinio

3.Nekiskite ranky ar kojy po pjovimo mechanizmo apsauga
4.Besisukancios dalys suzeidimo galimybé

5.Laikykités saugaus atstumo nuo pjovimo roboto
6.Saugokités galimybés susizeisti dél iSmesty daikty
7.Protect nuo lietaus

8.Keep vaikams nepasiekiamoje vietoje

9.Nevaziuokite ant roboto

10.Galimas pirSty netekimas, elkités atsargiai

11.DidZiausias Zemés nuolydis 14°/25%

12.Apsaugokite rankas darbo pirstinémis

13.Batina dévéti apsauginius drabuzius

14.Dévékite apsaugine avalyne

15.NeiSmeskite kartu su buitinémis atliekomis

16.Selektyvus atlieky surinkimas

17.Apsaugos laipsnis

|SPEJIMAS: §j prietaisa gali naudoti vyresni nei 8 mety vaikai ir
riboty fiziniy bei protiniy gebéjimy ir nepakankamai zZiniy ar patirties
turintys asmenys, jei jie yra priziarimi arba tinkamai instruktuojami
apie saugy prietaiso naudojima, kad Zinoty apie galimg rizika. Su
Siuo prietaisu neturéty zaisti vaikai. Vaikams draudziama be
priezidros valyti ar atlikti prietaiso prieziaros darbus.

GRAFINIY ELEMENTY APRASYMAS
Toliau pateikiama prietaiso sudedamujy daliy numeracija
pavaizduoti $io vadovo grafiniuose puslapiuose.

Pavadinimas Aprasymas
A pav.

1 Avarinis stabdymas
2 Pjovimo auks¢io reguliatorius
3 Sienapjovés valdymo skydelis
4 Sienapjoves jungiklis
5 Varomieji ratai
6 Pjovimo peiliai
7 Pjovimo mechanizmo bagnas
8 Sukamieji ratai




9 Nesiojimo rankena
10 Jkrovimo jungtys
11 Akumuliatoriaus skyriaus dangtelis
Pavadinimas Aprasymas
B pav.
1 Dokavimo stoties valdymo skydelis
2 Skylés doko stodiai pritvirtinti
3 Jkrovimo jungtys
4 Prisijungimo stotis
5 Dokavimo stoties dangtelis
6 Maitinimo kabelio jungtys darbo zonai pazyméti
7 Kabeliy skylés darbo zonai ir maitinimo Saltiniui
Zyméti
8 Dokavimo stoties maitinimo lizdas
9 Zenklinimas teisingam kabeliy pravedimui
Pavadinimas Aprasymas
D pav.
1 Jkrovimo biusenos indikatoriaus lemputé
2 Signalo gedimo indikatorius
3 Apribojimy kabelio indikatorius
4 Darbo valandos / klaidos praneSimas, 1-4
lemputés
5 Maitinimo mygtukas
6 Perjungti
7 Prisijungimo mygtukas
8 Patvirtinti" mygtukg
Pavadinimas Aprasymas
H pav.
1 Varztai
2 Akumuliatoriaus skyriaus dangtelis su
transportavimo rankena
3 Akumuliatoriaus skyrius
4 Akumuliatoriaus lizdas ant kameros dangtelio
5 lkraunamas  akumuliatorius  (nejtrauktas |
komplektg)
Pavadinimas Aprasymas
| pav.
1 Vejos
2 Siena / siena
3 Prisijungimo stotis
4 Stoties atstumas nuo sienos
5 Pradiné Sienavimo plotg ribojancios linijos
atkarpa
6 Skyriaus ilgis
Pavadinimas Aprasymas
J pav.
la Laidas, kad baty apribota pjovimo ploto pradzia
1b Trosas, ribojantis pjovimo plotg Pabaiga
2 Maitinimo kabelis
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.

Vietoje A4 pav. esancio jungiklio ir A9 pav. esancios transportavimo

rankenos yra H2 pav. akumuliatoriaus skyriaus dangtelis, pritvirtintas 4

varztais, pazymetais rodyklémis H1 pav.

e Tada atsukite rodyklémis pazymétus varztus.

e Atsargiai nuimkite skyriaus dangtelj H2 pav., kad nenutrauktuméte ir
neatjungtuméte jungiklio laidy A4 pav. (jis pritvirtintas prie
akumuliatoriaus skyriaus dangtelio).

« Tada apverskite dangtelj, dangtelio apacioje esantis akumuliatoriaus

lizdas yra pritvirtintas H4 pav.

| lizdg jdedamas ENERGY + serijos akumuliatorius.

Apverskite dangtelj su pritvirtintu akumuliatoriumi ir jdékite jj j H3

paveikslélio skyriy.

o Uzverzkite dangt] tvirtinancius varztus. Apverskite robotg dugnu Zemyn
- jrenginys paruostas.

PJOVIMO ROBOTO DARBO APLINKA

Uztikrinkite, kad roboto vietoje baty laikomasi $iy salygy:

o Zolés aukstis nevirsija 60 mm.

e PASTABA: Jei Zolé auk$tesné nei 60 mm, pirmiausia nupjaukite
veja rankine Zoliapjove.
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« Néra akmeny, medzio gabaly, laidy, laidy, laidy, esanéiy po jtampa,
ar kity pasaliniy daikty.

« Sienavimo vieta yra lygi ir plok$¢ia, 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 SeSiakampis raktas (jkrovimo stotelei tvirtinti)

Replés (skirtos darbo zong ribojan¢iam kabeliui nukirpti)

1.BAZINES STOTIES JRENGIMAS

Pasirinkite tinkama vietg

|krovimo stotele reikia statyti tokioje vietoje C3 pav:

e Santykinai lygi ir lygi vejos dalis.

* Netoli vejos krasto.

« Salia sieninio kistukinio lizdo.

« 10 milgio ilgintuva ir maitinimo Saltinj padékite pavésyje, vésioje ir

sausoje vietoje.

Bent 2 m atstumu nuo jkrovimo stotelés neturi bati jokiy kliaéiy.

e Rekomenduojama, kad jkrovimo stotelé bity 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).

PASTABA: NESTOVEKITE ant

nevaiksciokite ant jos.

DEMESIO: Jkrovimo stoties plokateléje naujy skyliy nedarykite. Stotis turi

bdti pritvirtinta prie Zemés naudojant esamas skyles.

3.LAYING OF THE CONSTRAINING CABLE

Ribinis laidas naudojamas darbo zonai apibréZzti ir nukreipti robotg atgal j
ikrovimo stotj.

PASTABA: Jei kaimynas taip pat naudoja pjovimo robota, iSlaikykite bent
1 m atstuma tarp abiejy roboty stabdymo laidy.

APSAUGINES LINIJOS PLANAVIMAS

Prie$ tiesdami riboZenklj, eikite palei nustatytg ribg ir pasalinkite visus
nereikalingus daiktus, pavyzdziui, akmenis.

PASTABA: 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 sulaikymo kabelj,
naudokite rinkinyje esantj matuoklj.
ISPEJIMAS: Apribojimo kabelis yra labai zemos jtampos ir yra saugus
Zmonéms ir naminiams gyvinams.
PASTABA: Pradékite nuo "-" jungties, esancios jkrovimo stoties gale,
pav. B6 istraukite ja po stotimi (ir palikite 10 cm tarpa) ir tieskite kabelj
aplink vejg prie$ laikrodZio rodykleg, baigdami ties "+" jungtimi jkrovimo
stoties gale (palikite 10 cm tarpa). Jsitikinkite, kad laidas metaliniu badu
lie€iasi ties "+" ir "-" jungtimis B6 pav. nepamirskite nupjauti suvarzymo
laido pertekliaus.

e Tarp stabdymo laido ir jkrovimo stotelés palikite bent 2 m tuscig
vieta. Siame skyriuje esantis laidas naudojamas robotui atvesti
jkrovimo stotj.

e Tarp stabdymo vielos ir vejos krasto turi bati 30 cm tarpas C2 pav.;
C3 pav.

e Pritvirtinkite stabdymo laidg prie jZeminimo rinkinyje pateiktais
kaiScCiais pav. G5. Stabdymo laidas turi bati tiesus ir Siek tiek
itemptas. Kaisciai turéty bati iSdéstyti kas 1 m (§j atstuma galima
keisti atsizvelgiant j vejos formg) pav. C4. Neuzkaskite laido giliau
nei 2 cm, kad nesusilpnéty signalas.

e Kabelius tieskite taip, kad kampai baty didesni nei 90° pav. C5.
Siuose tagkuose ribozenklj nutieskite Svelniomis kreivémis - taip
robotui bus daug lengviau judéti po Sienaujama plota.

e Jei vejoje yra gélyny, tvenkiniy ar medziy, aptverkite juos C4
paveikslo ribozenkliy kilpomis.

I8laikyti min. 30 cm atstumas tarp tvirtinimo lyno ir kliG¢iy krasty.
DEMESIO jeinant j kilpg ir iSeinant i§ jos tvirtinimo trosai neturi kirsti
vienas kito C4 pav.

e Palikite siaurg erdve Sienapjovés darbo zonoje. |sitikinkite, kad
atstumas tarp lygiagreciai einanciy riboZenkliy yra didesnis nei 1 m.

jkrovimo  stoties  plokstés ir

PASTABA: |sitikinkite, kad prijungimo stotelé yra pjovimo zong Zymin¢ios
kilpos viduje. (i$ iSorés j vidy / i$ vidaus j iSore) B2 pav.

4. |KROVIMO STOTELIY |RENGIMAS

Prijunkite maitinimo $altinj

1. |kiSkite maitinimo kistuka j 110-240 V sienin; lizda.
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patikrinkite jkrovimo stoties LED lempuciy blseng pav. B1:

Zalia $viesa: rySys uZmegztas (robotas nejkrautas arba visiskai
ikrautas)

Pertraukiama Zalia $viesa: robotas jkraunamas.

Pertraukiama raudona lemputé: dazniausiai pasitaikanti klaida yra
"ribojimo kabelio atjungimas".

Sviesa dega: dazniausiai pasitaikantis gedimas yra "Néra 100-240
V maitinimo Saltinio" arba "Néra rySio su maitinimo $altiniu".
VEIKIMAS / NUSTATYMAI

Pradinis pjovimo roboto paleidimas

« Pirmag kartg paleisdami robotg, padékite jrenginj 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 programine jrangg. Atlikimo bldas apraSytas toliau

skyriuje Programinés jrangos atnaujinimas.

e PASTABA: Pirmojo prisijungimo metu telefonas ir robotas turi bati "Wi-
fi" tinklo veikimo zonoje.

PRIES NAUDODAMI ROBOTA ATNAUJINKITE PROGRAMINE
|JRANGA,.

Atnaujinima reikia atlikti taip.

1. statykite robotg j kilpa, bet uz jkrovimo stoties riby.

2.Perjunkite A4 pav. esantj jungiklj j 1 padétj.

3.Paspauskite ir laikykite jungiklj D5 pav.

4 Paleiskite programa, nuskaitykite QR koda

5.Prijunkite programg prie roboto

6. ISpléskite programinés jrangos nustatymus paspausdami piktograma

ekrano virSutiniame desSiniajame kampe.

7 Pasirinkite parinktj: Pasirinkite parinktj Firmware Update.

8.Tada vykdykite ekrane pateikiamus nurodymus.

|diegus prog ing jranga, pri yra paruostas darbui.

DEMESIO!

e Ekrane rodoma, ar robotas yra "Wi-fi", ar "Bluetooth” veikimo zonoje.

e Prisijungimas prie tinklo rodomas mirksinéia atitinkamo rySio tipo
piktograma. Prisijungus piktograma nustoja mirkséti.

* Robotg galima susieti tik su vienu telefonu.

Jei reikia prijungti kitg (tg patj pjovimo robotg), pirmajj reikia pasalinti i$

programélés. "iOS" programéléje taip pat i$ "Bluetooth” nustatymy.

PJOVIMO AUKSCIO REGULIAVIMAS:

Prie$ pirmg pjovima nustatykite 60 mm pjovimo aukstj, o kai visa veja bus

gana lygi, nustatykite 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).

PASTABA: pjovimo biigno varantysis variklis A7 pav. sijungia praéjus

mazdaug 10 sekundziy nuo iSvaziavimo i§ pagrindo ir pradeda veikti.

MAITINIMO JJUNGIMAS / ISJUNGIMAS

1. Nustatykite A4 pav. jungiklj j padétj "O", kad iSjungtuméte maitinimo

Saltinj.

2. Nustatykite A4 pav. jungiklj j "I" padétj, kad jjungtuméte maitinima.

ROBOTO JJUNGIMAS IR DARBO LAIKO PROGRAMAVIMAS MAUAL

REZIMU

1 Paspauskite ir palaikykite jjungimo mygtukg D5 pav., kad paleistuméte

robotg. Pastaba: jjungimo metu roboto nesukratykite, kad iSvengtuméte

jjungimo klaidos. Jei robotas nejsijungia tinkamai (visos lemputés dega

nepertraukiamai), paleiskite robotg i$ naujo.

2. Jveskite slaptazodj, paspausdami mygtukg D6 du kartus, tada mygtukg

D7 du kartus ir mygtukg D8 vieng kartg (slaptaZodis uZprogramuotas

gamykloje).

3. uzprogramuokite veikimo laikg (jskaitant pjovimo ir jkrovimo laikg):

- Paspauskite mygtukg pav. D6, kad nustatytuméte darbo laikg. Viena

lemputé reiSkia 2 valandas, maksimalus veikimo laikas yra 8 valandos, o

4 lemputés pav. D4 SvieCia. Paspauskite mygtukg fig. D8, kad

patvirtintuméte ir paleistuméte robotg.

PASTABA: Nustacius darbo laika, robotas jsimins nustatymus ir

kiekvieng dieng pradés pjauti uZzprogramuotu laiku. Pjovimo laikas bus

pagal jvestus nustatymus.

* UzZprogramuota roboto veikimo trukmé nuo 2 iki 8 valandy yra pjovimo
laikas, jskaitant jkrovimo laikg.
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e Veikimo ir jkrovimo laikas skiriasi priklausomai 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.

o Avariniu budu sustabdZius robota, pirmiausia jj reikia atrakinti atlikus 2
veiksma. Kai robotas atrakintas, galime ji grazZinti | stotj spausdami
mygtukus: pav. D7, tada patvirtinkite su pav. D8, kad grazintuméte
vejapjove j jkrovimo stotj.

e Paspaudus avarinio stabdymo mygtukg STOP, i§ programos
pasSalinamas rankinio ir automatinio rezimo darbo ciklas, jei ji buvo
paleista Siuo badu. Norédami, kad po avarinio sustabdymo robotas veél
pradéty veikti, graZinkite jj j jkrovimo stotele ir vél nustatykite rankinj
grafika. Automatinio grafiko atveju atlikite tg patj veiksmag programos
grafike ir patvirtinkite jo nustatymus.

PASTABA: Automatiniame tvarkarastyje uZprogramuotas paleidimo
laikas neturéty bati laikomas labai tiksliu. Jrenginys gali jsijungti iki keliy
minuciy po nustatyto laiko.

e Jjungus rankinj rezimg
tvarkarastis ir atvirkSciai.

e Rankiniu rezimu krasty apipjaustymas atliekamas automatiskai kas
kelis pjovimo ciklus. Pjaunama Zolé Salia darbo zong apibréziancio
kabelio. DEMESIO: reikia pasirGpinti, kad kabelis bty 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 ]JKROVIMO STOTIES RIBY:

Nepertraukiama Zalia Sviesa - akumuliatorius >=20%

Pertraukiama zalia lemputé - akumuliatorius <20 %

DEMESIO! Robotas automatidkai nutraukia darbg ir grizta j jkrovimo
stotele, jei akumuliatoriaus jkrovos lygis nukrenta Zemiau 20 %.

KLAIDY LEMPUTE:

Nuolatiné Zalia Sviesa - sistemg reikia atnauijinti. Prisijunkite prie
programos ir atlikite atnaujinima.

Pertraukiama Zalia lemputé - vyksta sistemos atnaujinimas.

Pertraukiama raudona lemputeé - 1-5 klaidos pranesimas, paleiskite robotg
i$ naujo.

Nepertraukiama raudona lemputé - 6-12 klaidos pranesimas, paspauskite
"STOP" arba "OK", kad istrintuméte.

RIBINIO KABELIO INDIKATORIAUS LEMPUTE:
Nepertraukiama Zalia Sviesa - signalas teisingas
Nepertraukiama raudona lemputé - néra signalo

Valdikliai D4 pav:

Nepertraukiama Sviesa - uzblokuotas robotas.
Nepertraukiama $viesa - robotas atrakintas.

1 lemputé Sviecia Zaliai: 2 valandy veikimo laikas.

1ir 2 lemputés Sviecia Zaliai: 4 val. veikimo laikas.

1, 2 ir 3 lemputés Sviecia Zaliai: 6 valandy veikimo laikas.

1, 2, 3 ir 4 lemputés Sviedia Zaliai: 8 valandy veikimo laikas.
PJOVIMO ROBOTO VALDYMO PROGRAMINE |JRANGA
Atsisiysti 10S:
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 figiriné A10 kélimo rankena, kurig lengva valdyti viena
ranka.

PRIEZIURA IR SAUGOJIMAS
« Prie$§ valyma ir technine priezidrg visada i§junkite robotg.

e Prie$ valydami ir priziGrédami jkrovimo stotj, atjunkite maitinimo
Saltinj.

iStrinamas programoje uZprogramuotas



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

o Keisdami peilius ir valydami roboto apacig visada mavékite storas
apsaugines pirstines.

« Reguliariai tikrinkite varzty ir verzliy priverzima. Pazeistos dalys turi
bati remontuojamos arba kei¢iamos dél saugumo sumetimy.

* Reguliariai tikrinkite, ar peiliai gali laisvai suktis.

PASTABA: apversdami robotg aukstyn kojomis, padékite jj ant vejos ar

minksto pavirsiaus, kad nepazeistuméte ir nesubraizytuméte dangcio.

VALYMAS

ISPEJIMAS! Pries pradédami valyti, igjunkite maitinima jungikliu A4 pav.

* Roboto prieking dalj plaukite Zemo slégio valikliu ir minkstu Sepetéliu
arba $luoste.

* Nuo peiliy, raty ir kity roboto apacioje esanciy daliy kietu Sepeciu
pasalinkite nupjautg Zoleg ir Siuksles.

* Reguliariai tikrinkite, ar ant raty néra purvo ar nupjautos Zolés, ir
valykite juos Sepetéliu.

DEMESIO: kad nesumazéty nasumas, reguliariai $alinkite augaly

liekanas nuo roboto apacios.

ASMENUY KEITIMAS

|SPEJIMAS! Pirmiausia igjunkite pagrindinj

uzsimaukite apsaugines pirstines.

ISPEJIMAS! Naudokite tik gamintojo patvirtintus nurodytus originalius

peilius.

* Visos trys mentés 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 iSspresti
nepavyksta, kreipkités | jgaliotajj pardavéjg arba techninés priezidros
centra.

maitinimo  jungiklj ir

ISPEJIMAS! Biitina imtis apsaugos priemoniy.

Problema Galimos priezastys Sprendimai
|krovimo N .
stoteléje mirksi | Apsauginio kabelio Raskite sugedusia
f kabelio atkarpg

raudona nutraukimas AR

. ir ji iStaisykite.
lemputé
Robotas Netinkamai jrengta
sunkiai jkrovimo stotelé Zr. skyriy

prisijungia prie
jkrovimo stoties

"Pasirengimas darbui".

Netinkamai padétas
apsauginis trosas

Néra maitinimo Patikrinkite maitinimo

Saltinio Saltinj
Apribojimo kabelis Sukeiskite "+" ir "-"
buvo prijungtas jungtis

atvirkSciai

Inicializacijos Elzztl?;yk;ta rrgggtsai ramt
EO1 pav. F1 . klalda' . paleiskﬁe i$ naujo.
giroskopinis
jutiklis
Sureguliuokite Sienapjovés
priekyje esantj susidurimo
Kélimo jutiklio str\f/ﬁq ir sukamajj ratg,
EO2 pav. F2 arba susiddrimo patikrinkite, ar jie néra
jutiklio gedimas uzblokuoti; pastatykite
robotg ant lygaus pavirSiaus
ir paleiskite iS naujo.
E03 pav. F3 | PIovimo variklio | egEt e [o00e o
iniciacijos klaida leiskite S 0. Jei
Maiinimo paleiskite i$ naujo. Jei
saltini problema islieka, kreipkités |
E04 F4 pav. saitinio arantinio aptarnavimo
prijungimo arnyba.
laida
Netinkamas
EO5 pav. F5 pjovimo variklio
greitis
lPastatykite. robotg ant
. gaus pavirsiaus.
EO06 F6 pav. lspg 'géfs‘irgp'e Ixaspauskite STOP arba
p pimg OK, kad panaikintuméte
pavojaus signala.
lPastatykite. robotg ant
. gaus pavirsiaus.
EO7 F7 pav. lspejl%as apie aspauskite STOP arba
4 OK, kad panaikintuméte
pavojaus signalg. |
Pastatykite robotg ant
lygaus pavirSiaus ir
E08 pav. F8 ADC kanalo paleiskite i$ naujo. Jei
pav. klaida problema iSlieka, kreipkités j
garantinio aptarnavimo
tarnyba.
Zr. pirmiau esancig lentele:
problema - néra signalo i$
stabdymo laido. Patikrinkite
visus taskus po vieng, tada
Fastatykite_rg_botq an
. gaus pavirsiaus.
E09 pav. F9 Ng}e:]s;l?agsas aspauskite STOP arba
9 OK, kad panaikintuméte
pavojaus signala. IS naujo
paleiskite robotg. Jei
problema iSlieka, kreipkités j
garantinio aptarnavimo
tarnybg.
Pastatykite robotg ant
I'Xgaus pavirsiaus.
o?(Spkalijkite S;’OP arba
, kad panaikintuméte
E%O pav. Roboty uogiené | pavojaus signala. I naujo
paleiskite robotg. Jei
problema ilieka, kreipkités j
garantinio aptarnavimo
tarnyba.
Neteisingas
EO11F11 kairiojo
pav. va?iﬁﬁgjglgrp:itis I$ naujo paleiskite robotg.
Neteisi Jei problema islieka,
e elg_ltrjé;as kreipkités j garantinio
E012 pav. G aptarnavimo tarnyba.
F12 )
vaik$ciojimo
variklis

Patikrinkite, ar

Néra signalo i§ Apribojimo kabelis teisingai pritvirtintas

tvirtinimo neprijungtas prie trosas
kabelio ikrovimo stoties prijungtas prie
jkrovimo stoties
Apsauginio kabelio Patikrinkite visa kelig,
nutraukimas ar kabelis nebuvo
nutrauktas.
Apribojimo vielos Patikrinkite, ar
kirtimai pakeliui j teisingai sumontuotas
kilpg ir i$ jos tvirtinimo kabelis
Robotas Apribojimo kabelis Sukeiskite "+" ir "-"
perzengia buvo prijungtas jungtis
sieng atvirksciai
Robotas Pazeista arba Lo
vibruoja arba trikstama gelezté Patikrinkite r
skleidzia Atsilaisvines stvlremontulolfltle
nejprastus admeny diskas 3:22;? tirtinimo
garsus Pakeiskite aSmenis
Klaidos Aprasymas Sprendimas
kodas
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RINKINIO TURINYS:

Pjovimo robotas 1vnt.
Dokavimo ir jkrovimo stotis 1vnt.
Maitinimo $altinis ir ilgintuvas 1vnt.
Kabelis darbui atriboti zonalOOm
Kabeliy tvirtinimo kaisciai 100 vnt.
Dokavimo stoties tvirtinimo kaisciai 6 vnt.
Pjovimo peiliai 3vnt.
Kabeliy jungtys 2 vnt.
Sesiakampis verzliaraktis 1vnt.
TECHNINIAI DUOMENYS
Pjovimo robotas 04-621
Parametras Verté
Maitinimo jtampa 18 V NUOLATINE
SROVE

Maksimali vardiné pjovimo variklio 50 W

galia:

Maksimali savaeigio variklio galia: 20W

|krovimo stoties IP apsaugos laipsnis IPX4

Roboto IP apsaugos laipsnis IPX5

|krovimo adapterio IP apsaugos IP 65

laipsnis

Roboto apsaugos klasé 1]




Jkrovimo stoties apsaugos klasé 1l
Pjovimo plotis 180 mm
Pjovimo aukscio reguliavimas 20 mm - 60 mm

diapazone

Greitis 3100 apsisukimy
per minute

Masé 10,2 kg

Gamybos metai 2023

TRIUKSMO IR VIBRACIJOS DUOMENYS
Garso slégio lygis

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

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

ISmatuotas garso galios lygis

Informacija apie triukSma ir vibracija

Jrangos skleidZziamo triukSmo lygj apibldina: skleidziamo garso slégio
lygis Lpa ir garso galios lygis Lwa (kur K reiSkia matavimo neapibréztj).
Jrangos skleidziamg vibracijg apibudina vibracijos pagrei€io verté an
(kur K reiskia matavimo neapibréztj).

Siame vadove nurodyti garso slégio emisijos lygis Lpa , garso galios
lygis Lwa ir vibracijos pagreiio verté an iSmatuoti pagal standartg EN
62841-1:2015+A11. Nurodytg vibracijos lygj an galima naudoti jrangai
palyginti ir preliminariai jvertinti vibracijos poveik|.

Nurodytas vibracijos lygis atspindi tik pagrindinj jrenginio naudojima. Jei
irenginys naudojamas kitais tikslais arba su kitais darbo jrankiais,
vibracijos lygis gali pasikeisti. Didesniam vibracijos lygiui jtakos turés
nepakankama arba per retai atliekama jrenginio techniné priezidra. Dél
pirmiau nurodyty priezasCiy per visg darbo laikotarpj gali padidéti
vibracijos poveikis.

Norint tiksliai jvertinti vibracijos poveikj, batina atsizvelgti |
laikotarpius, kai isas yra iSjungtas arba jjungtas, bet
nenaudojamas darbui. Tiksliai jvertinus visus veiksnius, bendras
vibracijos poveikis gali biti gerokai mazesnis.

Siekiant apsaugoti naudotojg nuo vibracijos poveikio, reikéty imtis
papildomy saugos priemoniy, pavyzdziui, atlikti cikline masinos ir darbo
jrankiy priezidrg, uztikrinti tinkamg ranky temperatirg ir tinkamai

organizuoti darbg.
TRIUKSMO IR VIBRACIJOS DUOMENYS
APLINKOS APSAUGA
[Elektra varomy gaminiy negalima iSmesti kartu su buitinémis atliekomis,|
juos reikia pristatyti j atitinkamas utilizavimo vietas. Dél informacijos apie|
Salinimg kreipkités j gaminio pardavéja arba vietos valdZios institucija|
Elektros ir elektroninés jrangos atliekose yra ekologiskai inertiniy|
medziagy. Neperdirbta jranga kelia potencialy pavojy aplinkai ir Zmoniyj
|sveikatai.
"Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig" "Spdtka komandytowa", kurios
registruota buveiné yra VarSuvoje, ul. Pograniczna 2/4 (toliau - "Grupa Topex")
informuoja, kad visos autoriy teisés j Sio vadovo (toliau - "Vadovas") turinj, jskaitant, be
kita ko. jo tekstg, nuotraukas, diagramas, bréZinius, taip pat jo kompozicija, priklauso tik
"Grupa Topex" ir yra teisinés apsaugos objektas pagal 1994 m. vasario 4 d. Autoriy teisiy
ir gretutiniy teisiy jstatyma (Zin., 2006, Nr. 90 Poz. 631, su pakeitimais). Viso Vadovo ir
atskiry jo elementy kopijavimas, apdorojimas, skelbimas, keitimas komerciniais tikslais be
"Grupa Topex" rastu iSreikto sutikimo yra grieztai draudziamas ir gali uztraukti civiline ir
baudZiamajg atsakomybe.

EB atitikties deklaracija

Gamintojas: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa

Produktas: E+ pjovimo robotas

Modelis: 04-621

Prekybos pavadinimas: NEO TOOLS

Serijos numeris: 00001 + 99999

Uz Sig 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;
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 sudedamuyjy daliy.

prideda galutinis naudotojas arba atlieka véliau.

ES reziduojancio asmens, jgalioto rengti techning dokumentacija, vardas,
pavardé ir adresas:

Pasiradyta:

EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
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Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.

Pograniczna gatvé 2/4
02-285 VarSuva
e 1 s
A EA L yudd By

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kokybés pareiglinas
Vars$uva, 2023-09-11

ES atitikties deklaracija
Gamintojas: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
Produktas: |krovimo stotelé
Modelis: K145455
Prekybos pavadinimas: NEO TOOLS
Serijos numeris: 00001 + 99999
Uz $ig atitikties deklaracijg atsako tik gamintojas.
Pirmiau apraSytas gaminys atitinka Siuos dokumentus:
RED direktyva 2014/53/ES
RoHS direktyva 2011/65/ES su pakeitimais, padarytais Direktyva
2015/863/ES
Ir atitinka standarty reikalavimus:
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
Si deklaracija susijusi tik su masinos bikle, kai ji buvo jvesta j
rinkodaros ir neapima galutinio naudotojo pridéty komponenty arba
jo vélesne veikla.
ES gyventojo, turincio jgaliojimus, vardas, pavardé ir adresas
techninés dokumentacijos rengimas:
Pasiradyta:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Pograniczna gatvé 2/4
02-285 VarSuva

e r
Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kokybés pareigiinas
Var$uva, 2023-11-09

Lv
TULKOSANAS SLIETOTAJA) ROKASGRAMATA
PLAUSANAS ROBOTS 04-621
UZMANIBA: PIRMS ELEKTRISKO INSTRUMENTU LIETOSANAS
RUPIGI IZLASIET $0S NORADIJUMUS UN SAGLABAJIET TOS
TURPMAKAI LIETOSANAL

TPASI DROSIBAS NOTEIKUMI

PLAUSANAS ROBOTU DROSIBAS INSTRUKCIJAS
DroSiba plausanas robota praktiskaja lietoSana

IETEIKUMI

Uzmanigi izlasiet noradijumus. lepazistieties ar vadibas sisttmam un
pareizu ierices darbibu.

Nelauijiet ierici lietot b&rniem vai personam, kas nav izlasTjusas lietoSanas
instrukciju. Valsts tiestbu aktos var bat noradits minimalais operatora
vecums.

Neizmantojiet robotu, ja tuvuma ir citas personas, 1pasi bérni vai dzivnieki.
Ladzu, nemiet véra, ka operators vai lietotajs ir atbildigs par nelaimes
gadijumiem vai apdraudé&jumu citiem cilvékiem vai videi.

PREPARATION

e Pirms plausanas katru reizi parbaudiet, vai visas robota dalas
darbojas pareizi.

e Laiiegltu labakos rezultatus, ieteicams plaut laika, kad nav lietus.
Plaujot lietus laika, zale var pieliméties pie robota, un tas var
paslidét.

o NEplaujiet sliktos laikapstaklos, pieméram, stipra lietd, pérkona
negaisa vai snig$anas laika.

e Periodiski parbaudiet noplauto platibu un nonemiet visus akmenus,
gruzus, vadus, kaulus un citus SkérS|us. lerobezota garantija
neattiecas uz bojajumiem, ko izraisTjusi uz zaliena atstati prickSmeti.

e Lai izvairitos no bojajumiem, nedrikst plaut tuvak par 1 m no
smidzinataju galvinam.



PIEZIME: Robotu un smidzinatajus nedrikst ieslégt vienlaicigi.

Robots japrogrammeé t3, lai tas darbotos cita laika neka smidzinataji.
NEKAD nelaujiet bérniem pieskarties baro$anas blokam, uzlades
stacijai, jo Tpasi kontaktiem, asmeniem, akumulatora nodalijumam vai
jebkuram dalam, kuras ir spraugas, pieméram, riteniem.

USE

saistitos riskus. Ar So ierici nedrikst spéléties bérni. Bérni nedrikst
tirit vai veikt ierices apkopi bez uzraudzibas.

GRAFISKO ELEMENTU APRAKSTS
Talak noradita numeracija attiecas uz ierices sastavdalam.
attélots §Ts rokasgramatas grafiskajas lapas.

e Sargieties no rot&josam lapstinam! NEIEKLAUJIET rokas vai kajas Apziméjums Apraksts
zem rotéjoSiem asmeniem. A attéls
e Plaujot zalienu, uzmanieties no priekSmetiem, kas izkaisiti uz 1 Avarijas apstaSanas
zaliena! Kad robots ir ieslégts, ievérojiet drosu attalumu. 2 PlauSanas augstuma regulétajs
« Neatstdjiet ierici bez uzraudzibas, ja ir zinams, ka tas tuvuma 3 Plaujmasinas vadibas panelis
atrodas dzivnieki, bérni vai sabiedribas locekli. 4 Plaujmasinas slédzis
e Saglabajiet drosu poziciju. Uzturiet ltdzsvaru un stabilu stavokli 5 Dzenosie riteni
slipuma. Darbojoties ar robotu vai ta periférijas iericém, drikst 6 Grie$anas asmeni
staigat, bet nedrikst skriet. o ] 7 Griesanas mehanisma cilindrs
. Iepaz_lstletlleE; ar |n§trl{IfC|jam par to, kad, kurlurl k_a parbfa_gdlt robotq 8 Grozamie riteni
un ta lperlferu_as fericu, kabelu un pagarlwnataJL_J bojajumus vai 9 Parnésasanas roklurs
nolietojumu, ka arT veikt rob__ota remr_)[\tu, pasdarbiba, remonts nav 10 Uzlades savienotaji
atlauts - tas draud ar garantijas anuléSanu. - =
i L . = X . . _ 11 Akumulatora nodalijuma vaks
« Nesavietojiet bojatu stravas kabeli un nepieskarieties tam, kamér —
tas nav atvienots no stravas padeves, jo pastav risks, ka tas var Ap2|me!ums Apraksts
N h ravas p: 10 b S B attéls
nonakt saskaré ar sastavdalam, kas atrodas zem sprieguma. — — — -
e Robotu un/vai periféro aprikojumu pieslédziet tikai pie stravas L Dokesar)as stacuﬁaS vadlt{asl p_avnells‘
kédém, kas ir aizsargatas ar stravas kédes partraucéju, kura 2 Calfr”m' do'fStaC“ﬁs nostiprinaSanai
izslég8anas strava neparsniedz 30 mA. 3 Uzlafi:es saweno}ajl
e Ja robots izdod neparastu skanu vai tiek pamanita neparasta 4 Dok&sanas stacija
vibracija, vai tiek signalizéts par trauksmi, nekavéjoties nospiediet 5 Dokésanas stacijas vaks
STOP pogu. 6 Stravas padeves kabela savienotdji darba zonas
o NEpieskarieties bistamam kustigam dalam, pirms izslédzat robota markésanai
stravas padevi. 7 Kabelu atveres darba zonas un stravas padeves
o Nepieskarieties bistamajam dalam, Iidz tas ir pilniba apstajusas. markéSanai
o Stradajot ar robotu, vienmér valkajiet stingrus apavus un garas 8 Dokésanas stacijas stravas kontaktligzda
bikses. 9 Markéjums pareizai kabelu izvietoSanai
 Partrauciet stravas padevi: pirms blokét robotu. Apzimgjums Apraksts
o Pirms testé3anas, tirisanas vai apkopes. D attels
PIKTOGRAMMAS UN BRIDINAJUMI 1 Uzlades statusa indkatora gaisma
2 Signala kladas indikators
® — 3 lerobezojuma kabela indikators
‘(" IQ"h"\ 4 Darbibas stundas / klidas zinojums, gaismas 1-
N % 4
1— 2 5 ledarbina$anas poga
6 Parslédziet
7 Dokésanas poga
8 Apstiprinat" pogu
Apziméjums Apraksts
H attéls
7 8 1 Skraves
2 Akumulatora nodalijuma vaks ar transportéSanas
rokturi
3 Akumulatora nodalijums
4 Akumulatora ligzda uz kameras vaka
12 13 14 15 16 17 5 Uzladéjams akumulators (nav ieklauts)
Apziméjums | Apraksts
attéls
1.I1zlasiet lietoSanas instrukciju, ievérojiet taja ietvertos bridinajumus 1 Z3liens
un dr951b§s nosacqumus! ) . ) 2 Siena / siena
2.AtV|enc_)J|et'_no stravas _pasipves pirms t[rlsanas val_a_pkopes_ 3 Dok&sanas stacija
3.Nenovietojiet rokas vai kdjas zem grieSanas mehanisma aizsarga. — — -
4.Roté&joSo dalu traumu iesp&jamiba 4 St_acuas_? tAtaIurrjs“no sienas "
5.Keep drodu attalumu no plausanas robota 5 Sakotngjais linjjas  posms, kas norobezo
6.Uzmanieties, ka izmestie priek$meti var radit traumas. plausanas zonu
7.Protect no lietus 6 Sekcijas garums
8.Keep bémiem nepieejama vieta Apziméjums | Apraksts
9.Nebrauciet uz robota J attéls
10.lesp&jams pirkstu zudums, izmantojiet piesardzigi la Kabeli, lai ierobezotu plauSanas zonas sakumu
11.Maksimalais zemes slipums 14°/25% ib Plausanas zonas ierobezo$ana ar trosi
12.Protect rokas ar darba cimdiem 2 BaroSanas kabelis
13.Javalka aizsargapgérbs 3 Dokésanas stacija
ig:x:zﬂggﬁﬂg aaleiis\;lésvaes atkritumiem * lespéjamas atskiribas starp grafisko attélu un faktisko produktu.
16.Selektiva atkritumu savak$ana SAGATAVOSANAS DARBAM
17.Aizsardzibas pakape -
AKUMULATORA UZSTADISANA

UZMANIBU: So ierici drikst lietot bérni, kas vecaki par 8 gadiem, un
personas ar ierobezotam fiziskam un garigam spé&jam un
nepietieckamam zinaSanam vai pieredzi, ja tas tiek uzraudzitas vai
pienacigi instruétas par ierices drosu lietosanu, lai apzinatos ar to
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o Apgrieziet plausanas robotu ta, lai batu iesp&jams piekldt robota

apakséjai dalai.

e Slédza A4. att. un transportéSanas roktura A9. att. vietda atrodas
akumulatora nodalijuma vacin$ H2. att., kas piestiprinats ar 4 skravem,
kuras atzimétas ar bultinam H1. att.

o Péc tam atskravéjiet ar bultinam apzimétas skraves.



¢ Uzmanigi nonemiet nodalljuma vacinu H2. attéla, lai nesabojatu vai
neatvienotu slédza vadus A4. attéla (tas ir piestiprinats pie akumulatora
nodalljuma vacina).

o Pé&c tam apvérsiet vacinu, akumulatora ligzda vacina apakSpusé ir

nostiprinata H4. attéla.

Kontaktligzda tiek ievietots ENERGY+ sérijas akumulators.

Apgrieziet vacinu ar pievienoto akumulatoru un ievietojiet to H3 attéla

nodalijuma.

Pievelciet skrives, kas nostiprina vaku. Apgrieziet robotu ar apak$éjo

dalu uz leju, un ierice ir gatava.

PLAUSANAS ROBOTA DARBA VIDE

Parliecinieties, ka robota atraSanas vieta ir izpilditi $adi nosacijumi:

e Zales augstums neparsniedz 60 mm.

o PIEZIME: Ja zale ir augstaka par 60 mm, vispirms noplaujiet zalienu
ar rokas plaujmasinu.

e Nav akmenu, koka gabalu,
sveskermenu.

e PlauSanas vieta ir lidzena un plakana, bez gravjiem un transejam,
un tas slipums ir mazaks par 25 % (14°) C1. attéls.

« Uzstadisanai ir nepiecieSami $adi instrumenti:

e Gumijas amurs (tapu iedziSanai zeme,
ierobezojosais kabelis).

e Komplektd ir ieklauta seSstira atsléga
nostiprinasanai).

« Knaibles (lai nogrieztu darba zonu norobezojo$o kabeli)

1.BAZES STACIJAS UZSTADISANA

Izvélieties piemérotu atraSanas vietu

Uzlades stacija janovieto $ada vieta C3. attéls:

* Relativi lidzena 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.

* Vismaz 2 m attdluma no uzlades stacijas nedrikst atrasties Skérsli.

* Irieteicams uzlades staciju novietot sausa un aizsargata vieta.

e BaroSanas avotam jabat 30 cm virs zemes limena.

2.CHARGING STATION STIPRINAJUMS

Piestipriniet uzlades staciju pie zemes ar 6 stiprindjuma skravém (G1)
(izmantojot se$stira atslégu G6).

PIEZIME: NEBUT uz uzlades stacijas plaksnes vai staigat pa to.
PIEZIME: NElzgatavojiet jaunus caurumus uzlades stacijas plaksné.
Stacija japieskriivé pie zemes, izmantojot eso$os caurumus.

3.LAYING NO IEROBEZOJOSA KABELA

Robezvads tiek izmantots, lai norobezotu darba zonu un vaditu robotu
atpakal uz uzlades staciju.

PIEZIME: Ja arT jisu kaiming izmanto plauganas robotu, ievérojiet vismaz
1 m attalumu starp abu robotu apstasanas vadiem.

IZOLACIJAS LINIJAS PLANOSANA

Pirms robezlnijas ieziméSanas izstaigajiet noradito robezu un nonemiet
visus nevajadzigos priekSmetus, pieméram, akmenus.

PIEZIME: lerobeZojo$a kabela garums nedrikst parsniegt 200 metrus.
BRIDINAJUMS! Robots nedrikst braukt pa grants vai [idzigiem
materidliem, kas var sabojat asmenus.

IEROBEZOJOSAS TROSES IEKLASANA C ATT.

levérojiet talak sniegtos noradijumus, lai izvietotu ierobeZojoSo kabeli ap

darba zonu un $kérsliem. Izmantojiet komplekta ieklauto mérierici, lai

pareizi novietotu ierobezoSanas kabeli.

UZMANIBU: lerobezojosais kabelis ir zemsprieguma un ir dro$s cilvékiem

un majdzivniekiem.

PIEZIME: Saciet ar "-" savienotaju uzlades stacijas aizmuguré, 1. att. B6

velciet to zem stacijas (un atstajiet 10 cm rezervi) un novietojiet kabeli

ap zalienu pretéji pulkstenraditaja raditaja virzienam, beidzot pie "+"

savienotdja uzlades stacijas aizmuguré (atstajiet 10 cm rezervi).

Parliecinieties, ka kabelis veido metdla kontaktu pie "+" un "-*

savienotajiem. B6. attéls Neaizmirstiet nogriezt lieko ierobeZojoso vadu.

o Atstajiet vismaz 2 m garu tuksu attalumu starp stopvadu un uzlades
staciju. Saja sadala eso$ais kabelis tiek izmantots, lai novaditu
robotu I1dz dokstacijai.

e Starp aizbidna stiepli un zaliena malu jabdt 30 cm atstarpei C2
attéls; C3 attéls.

* Piestipriniet apstaSanas vadu pie zemes ar komplekta ieklautajiem
tapam attéla. G5. Apstadinajuma vadam jabat taisnam un nedaudz
nostieptam. Tapas jaizvieto ik péc 1 m (to var mainit atkariba no

vadu, stravas vadu vai citu

kad tiek ieklats

(uzlades stacijas
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zaliena formas). attéls. C4. Lai nesamazinatu signalu, nedrikst
ierakt kabeli dzilak par 2 cm.

o lzvietojiet kabeli ta, lai lenki batu lielaki par 90° att. C5. Sajos
punktos novietojiet norobezojo$o vadu |ézenas Iknés, kas atvieglos
robota parvietosanos pa plaujamo platibu.

e Jazaliena ir puku dobes, diki vai koki, norobeZojiet tos ar C4 attéla
norobeZojosas stieples cilpam.

e Uzturét min. 30 cm attdlums starp ierobezojoSo trosi un Skérslu
malam.

UZMANIBU: cela uz cilpu un no tas ierobezojosa trose nedrikst

savstarpéji krustoties C4. attéls.

e Plaujmasinas darba zona atstajiet Sauru vietu. Parliecinieties, ka
attalums starp paraléli ejoSiem robezvadiem ir lielaks par 1 m.

PIEZIME: Parliecinieties, ka dokstacija atrodas plausanas zonas
marké&juma cilpas iekSpusé. (no arpuses uz iekSpusi / no iekSpuses uz
aru) B2. attéls

4. UZLADES STACIJU UZSTADISANA

Savienojiet baro$anas avotu

1. levietojiet stravas kontaktdak$u 110-240 V sienas kontaktligzda.

2. parbaudiet uzlades stacijas LED indikatoru statusu. attéls. B1:

e Nepartraukta zala gaisma: savienojums izveidots (robots nav
uzladéts vai ir pilniba uzladéts)

o Partraukta zala gaisma: robots tiek uzladéts.

e Partraukta sarkana gaisma: visbiezdk sastopama klida ir
"ierobezojosa 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

Plau$anas robota sakotnéja iedarbinasana

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 plauSanas robots pirmo reizi tiek iedarbinats no talruna lietotnes, ir

javeic programmaparatiras atjauninasana. VeicinaSanas metode ir

aprakstita talak sadala Programmatras atjaunindSana.

¢ PIEZIME: pirma savienojuma laik talrunim un robotam jaatrodas Wi-fi
tikla darbibas zona.

PIRMS ROBOTA
PROGRAMMAPARATURU.
Atjauninasana javeic sadi.
1.Novietojiet robotu cilpas iekSpusé, bet arpus uzlades stacijas.
2.Parsledziet sledzi A4 attéla uz 1. poziciju.

3.Nospiediet un turiet slédzi D5. attéls

4.Palaidiet lietojumprogrammu, skengjiet QR-kodu

5.Savienojiet programmu ar robotu

6. Izvérsiet programmatiras iestatljumus, nospiezot ikonu ekrana augséja
labaja start.

7 Izvélieties opciju: Programmatdras atjauninasana.

8.Péc tam izpildiet ekrana redzamos noradijumus.

Péc programmatiiras instaléSanas ierice ir gatava darbam.

PIEZIME!

« Displeja tiek paradits, vai robots ir Wi-fi vai Bluetooth diapazona.

e Savienojumu ar ftiklu norada mirgojoSa attieciga savienojuma tipa
ikona. Kad savienojums ir izveidots, ikona partrauc mirgot.

* Robotu var savienot parf tikai ar vienu talruni.

* Ja nepiecieSams pievienot citu (to paSu plausanas robotu), pirmais
robots ir jaiznem no lietotnes. iOS lietotné ari no Bluetooth
iestatfjumiem.

PLAUSANAS AUGSTUMA REGULESANA:

Pirms pirmas plauSanas iestatiet plauSanas augstumu 60 mm, péc tam,

kad viss zaliens ir salidzino$i lidzens, iestatiet vélamo augstumu.

e Lai palielinatu grie$anas augstumu, pagrieziet A2 ciparnicas pogu
pulkstenraditaja virziena.

e Lai samazinatu grieSanas augstumu, pagrieziet A2 ciparveida pogu
uz kreiso pusi.

o GrieSanas augstumu var regulét no 20 mm (MIN) [idz 60 mm (MAX).

PIEZIME: Plaujmasinas plaujmasinas cilindra piedzinas motors A7 attéla

ieslédzas aptuveni 10 sekundes péc izbraukSanas no bazes, uzsakot

darbibu.

IERICINAJUMS/IZSLEGSANA

1. iestatiet A4. attéla redzamo slédzi pozicija "O", lai izslégtu stravas

padevi.

2. iestatiet A4. att. slédzi pozicija "I"

LIETOSANAS ATJAUNINIET

lai ieslégtu stravas padevi.



ROBOTA AKTIVIZESANA UN DARBA LAIKA PROGRAMMESANA

MAUALA REZIMA.

1 Nospiediet un turiet ieslégSanas pogu D5. attéls, lai iedarbinatu robotu.

Piezime: lai izvairitos no kladas, palai$anas laika robotu nesakratiet. Ja

robots netiek pareizi iedarbinats (visas lampinas nepartraukti deg),

iedarbiniet robotu no jauna.

2. levadiet paroli, divreiz nospieZot pogu D6, péc tam divreiz pogu D7 un

vienreiz pogu D8 (parole ieprogramméta rapnica).

3. ieprogramméjiet darbibas laiku (ieskaitot plauSanas laiku un uzlades

laiku):

- Nospiediet pogu fig. D6, lai iestatitu darbibas laiku. Viena lampina

nozimé 2 stundas, maksimalais darbibas laiks ir 8 stundas, bet 4 lampinas

att. D4 iedegas. Nospiediet pogu fig. D8, lai apstiprinatu un iedarbinatu
robotu.

PIEZIME: Kad darba laiks ir iestatits, robots atcerésies iestatijumus un

katru dienu saks plauSanu ieprogrammétaja laika. PlauSanas laiks bas

saskana ar ievadrtajiem iestatTjumiem.

e Robota ieprogrammétais darbibas laiks no 2 lidz 8 stundam ir
plausanas laiks, ieskaitot uzlades laiku.

o Darbibas un uzlades laiks atSkiras atkariba no izmantota akumulatora.
Ja vélaties mainit darbibas laiku, vélreiz izpildiet 2.-3. darbibu.
LAIKA PROGRAMMESANA AUTOMATISKAJA REZIMA, 7 DIENU
GRAFIKS, IR PIEEJAMA, IZMANTOJOT LIETOTNES IESTATIJUMUS.
o P&c avarijas apstasanas robots vispirms ir jaatbloke, izpildot iepriek$
minéto 2. darbibu. Kad robots ir atblokéts, més varam to atgriezt stacija,
nospiezot pogas: 1. attéls. D7, péc tam apstipriniet ar fig. D8, lai
plaujmasinu atgrieztu uzlades stacija.
Nospiezot avarijas apturéSanas STOP pogu, no programmas tiek
dzésts manuéala un automatiska rezima darba cikls, ja ta tika palaista
$§ada veida. Lai péc avarijas apstasanas atkal nodro$inatu robota
darbibu, atgrieziet to uzlades stacija un atkal iestatiet manuala rezima
grafiku. Attiecbd uz automatisko grafiku veiciet to pasSu darbibu
lietojumprogrammas grafika un apstipriniet ta iestatijumus.

PIEZIME: automatiskaja grafikd ieprogramméto palai$anas laiku

nevajadzétu uzskatit par loti precizu. lerice var skt darboties lidz pat

dazam minatém péc iestatita laika.

e Manuala reZima aktivizéSana dz&s programma ieprogramméto grafiku
un otradi.

e Manualaja reZima malu apgrieSana tiek veikta automatiski ik péc
daziem plauSanas cikliem. Ta sastdv no zales plauSanas blakus
kabelim, kas nosaka darba zonu. UZMANIBU: Jauzmanas, lai
nodroSinatu, ka kabelis ir pareizi piestiprinats, lai tas netiktu paklauts
nejausai noplausanai.

* Plausanas robots atgriezisies dokstacija, tiklidz ierice bis konstat&jusi

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 limenis nokritas zem 20 %.

KLUDU GAISMA:

Nepartraukta zala gaisma - sistéma ir jaatjaunina. Savienojieties ar
lietojumprogrammu, lai veiktu atjauninasanu.

Partraukta zala gaisma - notiek sistémas atjauninasana.

Partraukta sarkana gaisma - kltidas zinojums 1 lidz 5, restart&jiet robotu.
Nepartraukta sarkana gaisma - klidas zinojums 6 Iidz 12, nospiediet
"STOP" vai "OK", lai dzéstu.

IEROBEZOJOSA KABELA INDIKATORA GAISMA:

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 darbibas laiks.

Gaismas 1 un 2 iedegas zala krasa: darbibas laiks 4 stundas.
Lampinas 1, 2 un 3 iedegas zala krasa: darbibas laiks ir 6 stundas.
Lampinas 1, 2, 3 un 4 iedegas zala krasa: Darbibas laiks - 8 stundas.

PROGRAMMATURA PLAUSANAS ROBOTA VADIBAI
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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/30BB6Gm

ROBOTA AVARIJAS IZSLEGSANA
Nospiediet pogu "STOP" A1 attéla, lai apturétu robotu, nospiediet un turiet
ieslégSanas pogu, lai izslégtu robotu.

ROBOTA PARVIETOSANA

Zem robota atrodas A10 figiiras pacelSanas rokturis, kas lauj to viegli

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 apak$eéjo dalu, vienmér valkajiet
biezus aizsargcimdus.

e Regulari parbaudiet skrdvju un uzgrieznu pievilkSanu. Bojatas
detalas droSibas apsvérumu dé| ir jalabo vai janomaina.

e Regulari parbaudiet, vai asmeni var brivi griezties.

PIEZIME: Kad apgrieZat robotu otradi, novietojiet to uz zaliena vai mikstas

virsmas, lai nesabojatu vai nesaskrapétu vaku.

TIRISANA

BRIDINAJUMS! Pirms tifi$anas sak3anas izslédziet stravas padevi,

izmantojot sledzi A4. att.

e Mazgajiet robota priekSpusi ar zemspiediena tiri§anas Iidzekli un
mikstu birsti vai dranu.

e l|zmantojiet cieto birsti, lai notiritu noplauto zali un gruzus no
asmeniem, riteniem un citam dalam robota apakSpuseé.

e Regulari parbaudiet, vai ritenos nav dublu vai noplautas zales, un
notiriet tos ar birsti.

PIEZIME: Lai izvairitos no produktivitites samazinasanas, regulari
nonemiet augu atliekas no robota apak$éjas dalas.

ASMENU NOMAINA

BRIDINAJUMS! Vispirms izslédziet galveno stravas slédzi un uzvelciet

aizsargcimdus.

BRIDINAJUMS! Izmantojiet  tikai

originalos asmenus.

e Visas tris |apstinas un to skrives janomaina viena nomainas reizé
A6. attéls.

e Skraves jaatskravé un japievelk ar skravgriezi.

e Parbaudiet, vai jaunas lapstinas var brivi griezties.

PROBLEMU RISINASANA

Talak dotaja tabuld sniegtas norades,

problémas.

Ja iespéjams, salabojiet ierici pasi. Ja problému nevarat atrisinat,

sazinieties ar pilnvaroto izplatitaju vai servisa centru.

BRIDINAJUMS! Javeic aizsardzibas pasakumi.

razotaja apstiprinatus noraditos

kas palidzés diagnosticét

Probléma lespé&jamie céloni Risinajumi

Uzlades . o

stacija mirgo lerobeZojosa kabela ?:Jré’r?]'f' bojato kabela

sarkana partraukSana

gaisma un salabot to

Rcibotam ir Uzlaggs sta_cufz nav Skatiet sadalu

gratibas pareizi uzstadita " . .
ieslaaties GatavoSanas

p 9 darbam".

uzlades stacijai =
lerobeZojosa trose

nav pareizi novietota

Nav baro$anas Parbaudiet stravas

avota avotu
lerobeZojuma "+"un "-" savienotaju
kabelis tika nomaina

Nav signala no savienots pretéji

ierobezojosa Parbaudiet, vai

lerobezojuma . o an .
kabela N ierobezojosa trose ir
’ kabelis nav AN
o = pareizi
pievienots uzlades N =
L savienots ar uzlades
stacijai -
staciju

lerobeZojosa kabela
partraukSana

Parbaudiet visu celu
lidz galam,



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

ka kabelis nav Plausanas robots 04-621
parrauts. Parametrs Vértiba
lerobezojuma Parbaudiet, vai Baro$anas spriegums 18V
stieples karso celu ierobezojo3 trose ir LIDZSTRAVAS
uz un no cilpas pareizi uzstadita. __ ___ SPRIEGUMS
Robots dodas lerobeZojuma "+ un "-" savienotaju Grie$anas motora maksimala 50w
pari robezam kabelis tika nomaina nomn]g_lg jauda:
savienots pretgii Pasgajéja motora maksimala 20w
nominala jauda:
Robots vibré Bojats vai trokstoss |P aizsardzibas pakape uzlades IPX4
vai rada asmens Asmenu stiprinajuma stacijai
neparastus Asmenu disks ir skrivju parbaude un Robota IP aizsardzibas pakape IPX5
trok$nus. valigs remonts IP aizsardzibas paképe uzlades IP 65
Asmena nomaina adapterim
Robota aizsardzibas klase 1]}
Kludas Apraksts Risinajums Uzlades stacijas aizsardzibas klase 1]
kods PlauSanas platums 180 mm
Inicializacijas Novietojiet robotu uz Plausanas augstuma reguléSana 20 mm - 60 mm
EO1 att. F1 klada - Ziro lidzenas virsmas un diapazona
“sensors restartgjiet. Atrums 3100 apgr./min
Ntoregulejlet sadurfmes Masu 10,2 kg
" stieni un vérpes ratu 308
E’:r(]::(l)s"gn\gsi pIaUJmasmag priekSpusg, Ravzosanas gads_ 2023
EOQ2 att. F2 sadursmes Iar&)audlet vai tie nav TROKSNA UN VIBRACIJAS DATI
sensora defekts ||d°Zee,}'as”8,‘§'se,}f’a’,'seLL°b°t“ vz Skanas spiediena limenis Lpn = 560B (A) K=
iedarbiniet to no jauna. 3dB(A)
Grie$anas Novietojiet robotu uz lzméritais skanas jaudas lTmenis Lwa = 67dB (A) K=
motora lidzenas virsmas un_ 3dB(A)
EO3 att. F3 inicializacijas restartéjiet. Ja probléma
Mids ;s)g?:lp?ébrzlgésé ﬁg:'ggg?ssu ar Informacija par troksni un vibraciju
Stravas : lekartas troksSna emisijas limeni raksturo: emitétais skanas spiediena
EO04 F4 padeves limenis Lpa un skanas jaudas Ilimenis Lwa (kur K apzimé mérijumu
attéls savienojuma nenoteiktibu). lekartas emitéto vibraciju raksturo vibracijas
klida paatrinajuma vértiba an (kur K ir mérijumu nenoteiktiba).
Nepareizs Saja rokasgramata noraditais skanas spiediena emisijas [fmenis L,
EO5 att. F5 griesanas J g 1as spl ! PA »
motora atrums skanas jaudas limenis Lwa un vibracijas paéatrinajuma vértiba an ir
Novietojiet robotu uz izmériti saskana ar EN 62841-1:2015+A11. Noradito vibracijas
EO06 F6 Bridinajums par | Iidzenas virsmas. paatrinajuma limeni an var izmantot, lai salidzinatu iekartas un veiktu
attéls slipumu NgSP'etd'?t SIOP vai OK, lai provizorisku vibracijas iedarbibas novértgjumu.
Il\zlo$|8estol;|ertarl:>bsorm 773 Norédi?aisv vibrécijli Ii_meni§ B ir . re.prezentaﬁv? tikai_ .iericesl
EO07 F7 Lifta bridinajums lidzenas virsmas. pamg?lletosanas gg\dluuma.‘Ja_lglnce tjek |;mantota CI.tI?r.TI merl,qem_val
attéls Nospiediet STOP vai OK, lai ar citiem darba rikiem, vibracijas Iimenis var mainities. Augstaku
izdzestu trauksmi. vibracijas limeni ietekmés nepietiekama vai parak reta ierices apkope.
Novietojiet robotu uz leprieks minatie iemesli var izraisTt paaugstinatu vibracijas iedarbibu
ADC kanala 1dzenas virsmas un_ visa darba laika
EO8 att. F8 Kiida restartéjiet. Ja problema ¢ a | . . L . .
saglabajas, sazinieties ar Lai precizi novértétu vibracijas iedarbibu, ir janem véra periodi,
pécpardosanas servisu. kad ierice ir izslégta vai kad ta ir ieslégta, bet netiek izmantota
ngéiéﬁgr[erfas\}g?ullgia o darbam. Ja visi faktori ir precizi novértéti, kopéja vibracijas
gpstééanés vadiegr;n. iedarbiba var bt ievérojami mazaka.
Parbaudiet visus punktus pa Lai aizsargatu lietotaju no vibracijas iedarbibas, jaievie$ papildu
Nepareizs vienam, péc tam novietojiet dro$ibas pasakumi, pieméram, cikliski javeic masinas un darba riku
E09 att. F9 signals ;\i’gs";fezg'%ﬁeongs\,g’%”ka?al apkope, janodro$ina atbilsto$a rokas temperatiira un pareiza darba
dzgsttu tjauksnt;nll Restartgjiet organizacija.
robotu. Ja probléma & A
saglabalaspsazmletles ar TROKSNA UN VIBRACIJAS DATI
pécpardoSanas servisu. VIDES AIZSARDZIBA
ll:lé)z\/éitg '?,tlrmbmu uz IAr elektroengrgijg darbinémus izstrédéjurr_\us 'neder§t iz“mest_ kopa an
Nospiediet STOP vai OK, lai E §ad_vae§ atkntimjlem, bet tlg J??n"ogédé gtbll;tosés ut\llzécljgs VI?QE‘:\_S‘. Lai
E010 att. Robotu izdzéstu trauksmi. iegitu informaciju par utilizaciju, sazinieties ar sava izstradajumal
F10 ievarijums Restartéjiet robotu. Ja izplatitaju vai vietjo iestadi. Elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi
probléma saglabajas, Isatur videi nekaitigas vielas. Aprikojums, kas netiek parstradats, radal
sazinieties ar . potencialu risku videi un cilvéku veselibai.
. pécpardosanas servisu. "Grupa Topex Spodtka z ierobezong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa ar
EO11 F11 k';‘eeigéai;‘ei}tgésé juridisko adresi Varsava, ul. Pograniczna 2/4 (turpmak teksta - "Grupa Topex") informé,
attéls motora atrums Restartéjiet robotu. Ja ka visas gutortiesTbas uz §ts rokasgrémgtas (?urpmék teksta - 'jRolfasgrémata") saturu,
Nepareizs probléma saglabajas, tostarp, cita starpa. Tas teksts, fotogréﬂjas, dlagramma;, Ziméjumi, _ké ari tas sastavs,
EO012 att. atrums sazinieties ar pieder tikai grupai Grupa Topex un ir paklautas tiesiskai aizsardzibai saskana ar 1994.
F12 pa labi pécpardosanas servisu. gada 4. februara Likumu par autortiesibam un blakustiesibam (2006. gada 4. februara
pastaigu dzinéJ'_s likums Nr. 90 Poz. 631, ar grozijumiem). Visas Rokasgramatas un tas atseviSku elementu
_ kopéSana, apstrade, publicé$ana, parveidoSana komercialos nolikos bez Grupa Topex
KOMPLEKTA SASTAVDALAS:

Plausanas robots
Dokésanas un uzlades stacija

BaroS$anas avots un pagarinasanas kabelis

Kabeli darba norobezoSanai
Kabelu stiprinajuma tapas

Dokésanas stacijas stiprindjuma tapas

Grie$anas asmeni
Kabelu savienotaji
Se§stira atsléga

TEHNISKIE DATI

1 gab.
1gab.
1gab.
zonalOOm
100 gab.
6 gab.

3 gab.

2 gab.
1gab.
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rakstiski izteiktas piekriSanas ir stingri aizliegta un var novest pie civiltiesiskas un
kriminalatbildibas.

EK atbilstibas deklaracija

Razotajs: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
Izstradajums: E+ plauSanas robots

Modelis: 04-621

Tirdzniecibas nosaukums: NEO TOOLS

Sérijas numurs: 00001 + 99999

ST 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
Si deklaracija attiecas tikai uz tirgi laistajam masinam, un ta neattiecas uz
sastavdalam.
pievieno galalietotajs vai veic vélak.
Tas ES rezidéjosas personas vards, uzvards un adrese, kura ir pilnvarota
sagatavot tehnisko dokumentaciju:
Parakstits uznémuma varda:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Pograniczna iela 2/4
02-285 VarSava
el .

L A /
A S i

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kvalitates specialists
Var$ava, 2023-09-11

ES atbilstibas deklaracija
Razotajs: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
Izstradajums: Uzlades stacija
Modelis: K145455
Tirdzniecibas nosaukums: NEO TOOLS
Sérijas numurs: 00001 + 99999
7 atbilstibas deklaracija ir izdota uz raZotaja atbildibu.
lepriek$ aprakstitais izstradajums atbilst $adiem dokumentiem:
RED Direktiva 2014/53/ES
RoHS Direktiva 2011/65/ES, kura grozijumi izdariti ar Direktivu
2015/863/ES
Un atbilst standartu prasibam:
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
37 deklaracija attiecas tikai uz ma$inu tada stavokr, kada ta tika
ievietota sistéma.
marketingu un neietver gala lietotaja pievienotos komponentus vai
vina turpméakas darbibas.
ES rezidenta, kas ir pilnvarots veikt §adu darbibu, vards, uzvards un
adrese
tehniskas dokumentacijas sagatavo$ana:
Parakstits uznémuma varda:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Pograniczna iela 2/4
02-285 VarSava

< -

L B EA /
AL &)

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP kvalitates specialists

Var$ava, 2023-11-09

EE
TOLKIMISE (KASUTAJA) KASIRAAMAT
NITMISROBOT 04-621
TAHELEPANU: ENNE ELEKTRILISTE TOORIISTADE KASUTAMIST
LUGEGE NEED JUHISED HOOLIKALT LABI JA SAILITAGE NEED
EDASPIDISEKS KASUTAMISEKS.

KONKREETSED OHUTUSEESKIRJAD

OHUTUSJUHISED NIITMISROBOTITELE
Ohutus niitmisroboti praktilisel kasutamisel

SOOVITUSED
Lugege hoolikalt juhiseid. Tutvuge juhtimisstisteemidega ja seadme dige
toodga.
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Arge lubage seadet kasutada lastel véi isikutel, kes ei ole kasutusjuhendit
lugenud. Riiklikes eeskirjades voib olla ette nédhtud minimaalne
kasutusvanus.

Arge kasutage robotit, kui Iaheduses on teisi inimesi, eriti lapsi v&i loomi.
Pange tahele, et kaitaja voi kasutaja vastutab 6nnetuste voi teistele
inimestele voi keskkonnale tekkivate ohtude eest.

VALMISTAMINE

Enne niitmist kontrollige iga kord, et kdik roboti osad tddtaksid
korralikult.

Parima tulemuse saavutamiseks on soovitatav niita vihmavaba
ilmaga. Vihma ajal niitmisel voib rohi kleepuda robotile, mis vdib
selle tagajarjel libiseda.

ARGE niitke halbades ilmastikutingimustes, nt tugeva vihma,
aikesetormi voi lumesaju ajal.

Kontrollige regulaarselt niidetud ala ja eemaldage kdik kivid, prahi,
juhtmed, luud ja muud takistused. Piiratud garantii ei h6lma murule
jaetud esemete pdhjustatud kahjustusi.

Kahjustuste valtimiseks arge niitke 1 m raadiuses sprinkleripeadest.

MARKUS: Robot ja sprinklerid El tohi olla samaaegselt sisse lillitatud.
Robot tuleks programmeerida nii, et see tdotab sprinkleritest erineval ajal.
ARGE LASKE lastel kunagi puutuda toiteallikat, laadimisjaama, eriti
kontakte, labasid, akupesa v6i mis tahes osi, kus on tihimikud, nagu
naiteks rattad.

KASUTA

Ettevaatust péorlevate terade eest! ARGE pange oma kasi v&i jalgu
podrlevate terade alla.

Ettevaatust muru niitmise ajal murule laiali pillatud esemete suhtes!
Kui robot on sisse liilitatud, hoidke ohutusse kaugusesse.

Arge jatke seadet jarelevalveta, kui selle 1dheduses on teadaolevalt
loomi, lapsi voi inimesi.

Séilitage turvaline asend. Hoidke tasakaalu ja stabiilset asendit
kallakutel. Robotiga voi selle valisseadmetega tdotades voite
kdndida, kuid te ei tohi joosta.

Tutvuge juhistega, millal, kus ja kuidas kontrollida robotit ja selle
lisaseadmeid, kaableid ja pikendusjuhtmeid kahjustuste vo&i
kulumise suhtes ning robotit parandada, isemodifitseerimine,
remont ei ole lubatud - see v&ib pdhjustada garantii tiihistamist.
Arge thendage ega puudutage kahjustatud toitekaablit enne, kui
see on vooluvdrgust lahti (ihendatud, sest on oht puutuda kokku
pinge all olevate komponentidega.

Uhendage robot ja/vdi vélisseadmed ainult vooluahelatesse, mis on
kaitstud jadvoolukaitsmega, mille lllitusvool ei iileta 30 mA.

Kui robot teeb ebanormaalset heli voi margatakse ebanormaalset
vibratsiooni v6i annab hairesignaali, vajutage kohe nuppu STOP.
ARGE puudutage ohtlikke likuvaid osi enne roboti voolu
valjalulitamist.

ARGE puudutage ohtlikke osi enne, kui need on taielikult peatunud.
Robotit késitsedes kandke alati kindlaid jalanbusid ja pikki plikse.
Katkestage toide: enne roboti lukustamist.

Enne katsetamist, puhastamist v&i hooldust.

PIKTOGRAMMID JA HOIATUSED

[ B2 e add
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1.Lugege kasutusjuhendit, jargige selles sisalduvaid hoiatusi ja
ohutustingimusi!

2.Uhendage enne puhastamist vdi hooldust vooluvérgust lahti
3.Arge pange oma kasi véi jalgu I6ikemehhanismi kaitse alla.
4.Podrlevad osad vigastuste vdimalus

5.Hoidke niitmisrobotist ohutusse kaugusesse

6.Hoiduge vigastuste voimalusest, mis vdivad tekkida ara visatud
esemetest

7.Protect vihma eest



8.Hoidke lastele kattesaamatus kohas

9.Ara sdida robotil

10.Véimalik sdrmede kaotamine, kasutage ettevaatust.
11.Maksimaalne maapinna kalle 14°/25%

12.Kaitske kasi tockindadega

13.Kaitseriietust tuleb kanda

14.Kandke kaitsejalandusid

15.Arge visake koos majapidamisjaatmetega.
16.Valikuline jaatmete kogumine

17 Kaitseaste

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
juhatatakse nduetekohaselt seadme ohutust kasutamisest, et nad
oleksid teadlikud sellega kaasnevatest ohtudest. Lapsed ei tohi selle
seadmega mangida. Lapsed ei tohi seadet ilma jarelvalveta
puhastada ega hooldada.

GRAAFILISTE ELEMENTIDE KIRJELDUS
Allpool esitatud numeratsioon viitab seadme komponentidele.
naidatud kaesoleva juhendi graafilistel lehekiilgedel.

Nimetus Kirjeldus
Joonis A

1 Héadaseiskamine

2 Niitmiskdrguse reguleerija

3 Niiduki juhtpaneel

4 Niiduki ldiliti

5 Veorattad

6 Loiketerad

7 Loikemehhanismi trummel

8 Podrlevad rattad

9 Kandekaepide

10 Laadimistihendused

11 Patareipesa kate
Nimetus Kirjeldus
Joonis B

1 Dokkimisjaama juhtpaneel

2 augud dokkimisjaama kinnitamiseks

3 Laadimisiihendused

4 Dokkimisjaam

5 Dokkimisjaama kate

6 Toopiirkonna margistamiseks mdeldud toitekaabli

pistikud
7 Kaabliaugud toopiirkonna ja toiteallika
margistamiseks

8 Dokkimisjaama pistikupesa

9 Mérgistus Gige kaabli marsruutimise jaoks
Nimetus Kirjeldus
Joonis D

1 Laadimisoleku margutuli

2 Signaali rikke indikaator

3 Piirangukaabli indikaator

4 Tobaeg / veateade, tuled 1-4

5 Toitenupp

6 Lilita

7 Dokkimisnupp

8 Nupp "Kinnita
Nimetus Kirjeldus
Joonis H

1 Kruvid

2 Akupesa kate koos transpordikaepidemega

3 Akupesa

4 Akupesa kambrikaanel

5 Laetav aku (ei kuulu komplekti)
Nimetus Kirjeldus
Joonis |

1 Muru

2 Seina / seina

3 Dokkimisjaam

4 Jaama kaugus seinast

5 Niitmisala piiritleva joone esialgne osa

6 L&igu pikkus
Nimetus Kirjeldus
Joonis J

la Kaabel, et piirata niitmisala algust
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1b Kaabel, mis piirab niitmisala Lépp
2 Toitekaabel
3 Dokkimisjaam

* Graafika ja tegelik toode voivad erineda.
TOOKS ETTEVALMISTAMINE

AKU PAIGALDAMINE

e Poorake niidukrobot Gmber, et robotil oleks juurdepads alumisele
kiljele.

e Liliti joonisel A4 ja transpordikdepideme joonisel A9 kohale on
kinnitatud patareipesa kaas joonisel H2, mis on kinnitatud 4 noolega
tahistatud kruviga joonisel H1.

« Seejarel keerake nooltega margitud kruvid lahti.

e Eemaldage ettevaatlikult salongi kate, joonis H2, et mitte murda voi
lahti Ghendada luliti juhtmeid, joonis A4 (see on kinnitatud akupesa
kaane klge).

o Seejarel keerake kate Umber, aku pesa kaane allosas on fikseeritud
Joonis H4.

* Pistikupessa sisestatakse ENERGY+ seeria aku.

« Poorake kate koos akuga imber ja sisestage see joonisel H3 esitatud
lahtrisse.

* Pingutage katet kinnitavaid kruvisid. Keerake robot imber, nii et pohi
on allapoole, seade on valmis.

NITMISROBOTI TOOKESKKOND

Veenduge, et roboti asukohas on taidetud jargmised tingimused:

e Rohu kdrgus ei Uleta 60 mm.

e« MARKUS: Kui muru on kdrgem kui 60 mm, Iigake muru esmalt
kasitsi niidukiga.

« Seal ei ole kive, puutiikke, juhtmeid, pinge all olevaid kaableid ega
muid vddrkehi.

« Niitmiskoht on tasane ja sile, ilma kraavide ja kraavita ning kalle on
alla 25% (14°) Joonis C1.

* Paigaldamiseks on vaja jargmisi todriistu:

e kummist haamer (tihvtide 166miseks maapinda, kui paigaldatakse
kinnituskaablit)

o Komplekti kuulub kuuskantvéti (laadimisjaama kinnitamiseks).

e tangid (toopiirkonda piirava kaabli I16ikamiseks)

1.BASE STATION PAIGALDUS

Valige sobiv asukoht

Laadimisjaam tuleks paigutada jargmisesse kohta Joonis C3:

e Suhteliselt lame ja tasane muruosa.

e Muru serva lahedal.

» Pistikupesa lahedal.

e Asetage 10 m pikkune pikendusjuhe ja toiteallikas varjulisse,
jahedasse ja kuiva kohta.

¢ Laadimisjaamast vahemalt 2 m kaugusel ei tohi olla takistusi.

e Soovitatav on, et laadimisjaam asuks kuivas ja kaitstud kohas.

* Toiteallikas peaks olema 30 cm kdrgusel maapinnast.

2.LAADIMISJIAAMA KINNITUS

Kinnitage laadimisjaam 6 kinnituskruviga (G1) maapinnale (kasutades G6
kuuskantvétit).

MARKUS: ARGE seiske vdi kdndige laadimisjaama plaadil.

MARKUS: ARGE tehke laadimisjaama plaati uusi auke. Laadimisjaam
tuleb kinnitada maapinna kiilge, kasutades olemasolevaid auke.

3.PIIRAVA KAABLI PAIGALDAMINE

Piirdekaablit kasutatakse td6piirkonna piiritlemiseks ja roboti suunamiseks
tagasi laadimisjaama.

MARKUS: Kui teie naaber kasutab samuti niidukrobotit, hoidke mélema
roboti stoppjuhtmete vahel véhemalt 1 m kaugus.

ISOLEERIMISLIINI KAVANDAMINE

Enne piirijoone paigaldamist kdige médda maaratud piiri ja eemaldage
kdik mittevajalikud esemed, naiteks kivid.

MARKUS: Kinnituskaabli pikkus ei tohi iiletada 200 meetrit.

HOIATUS! Robot ei tohi sdita tle kruusa vdi sarnaste materjalide, mis
voivad terasid kahjustada.

KINNITUSKAABLI PAIGALDAMINE JOONIS C

Jargige alljargnevaid juhiseid, et panna kinnituskaabel imber td6piirkonna
ja takistuste. Kasutage komplektis sisalduvat mdéturit, et ohjelduskaabel
odigesti paigaldada.

ETTEVAATUST: Kinnipidamiskaabel on pingestatud vaga madalal pingel
ja on ohutu inimestele ja lemmikloomadele.

MARKUS: Alustage "-" (ihendusest laadimisjaama tagakiiljel, joonis. B6
tommake see jaama alla (ja jatke 10 cm varu) ja pange kaabel Umber



muru vastupdeva, l6petades laadimisjaama tagaosas asuva "+" pistiku

juures (jatke 10 cm varu). Veenduge, et kaabel puutub "+" ja "-" pistiku

juures metallist kokku Joonis B6 Arge unustage I6igata &ra (leligset
piiravat traati.

e Jata vahemalt 2 m tlihja ruumi stoppkaabli ja laadimisjaama vahele.
Selles osas olevat kaablit kasutatakse roboti toomiseks
dokkimisjaama.

« Hoidke 30 cm vahe peatustrossi ja muruserva vahel, joonis C2;
joonis C3.

« Kinnitage stoppkaabel maandusele komplektis olevate tihvtidega,
joonis. G5. Stoppkaabel peab olema sirge ja veidi pingul. Tappide
vahekaugus peaks olema iga 1 m jarel (seda vdib muuta soltuvalt
muru kujust), joonis 1. C4. Arge matke kaablit siigavamale kui 2
cm, et mitte ndrgestada signaali.

e Asetage kaabel nii, et nurgad on suuremad kui 90° joonis. C5.
Paigaldage piirdejuhe nendes punktides drnade kurvidega, mis
holbustab robotil oluliselt niidetava ala Gmber liikumist.

e Kui muruplatsil on lillepeenrad, tiigid vdi puud, Umbritsege need
joonisel C4 kujutatud piiritlustrossiga.

e Sailitada min. 30 cm kaugus kinnituskaabli ja takistuste servade
vahel.

TAHELEPANU: Silmusesse sisenemisel ja sealt véljumisel ei tohi

kinnituskaablid Uksteist tiletada Joonis C4.

o Jatke niiduki toopiirkonda kitsas ruum. Veenduge, et paralleelselt
kulgevate piirdekaablite vaheline kaugus oleks suurem kui 1 m.

MARKUS: Veenduge, et dokkimisjaam oleks niitmisala tahistava silmuse
sees. (véljastpoolt sisse / seestpoolt vélja) Joonis B2

4. LAADIMISJAAMADE PAIGALDAMINE

Uhendage toiteallikas

Sisestage toitepistik 110-240 V seinapistikupessa.

. kontrollige laadimisjaama LED-tulede olekut joonisel. B1:
Roheline tuli: Ghendus on loodud (robot ei lae vdi on taielikult
laetud).
Aeg-ajalt pdlev roheline tuli: robot laadib.
Aeg-ajalt punane tuli: kdige sagedamini esinev viga on "piirava
kaabli lahtithendamine".
Valgus vélja: kdige sagedamini esinev viga on "Ei ole 100-240 V
toiteallikat" v6i "Ei ole (ihendust toiteallikaga".

TOO / SEADED

Niitmisroboti esialgne kaivitamine

« Kui kaivitate robotit esimest korda, asetage seade dokkimisjaama nii,

et jaama laadimisiihendused oleksid viiguga. B3 ei puutuksid kokku

niiduki robotil olevate laadimistiihendustega joon. A10.

Kui niitmisrobot kaivitatakse esimest korda telefonirakendusest, tuleb

teostada pusivara uuendamine. Taitmismeetodit on kirjeldatud allpool

punktis tarkvara uuendamine.

¢ MARKUS: Esimese (ihenduse ajal peavad telefon ja robot olema Wi-fi
vorgu levialas.

PUSIVARA UUENDAMINE ENNE ROBOTI KASUTAMIST.

Véarskendamist tuleks teostada jargmiselt.

1.Asetage robot silmuse sisse, kuid valjaspool laadimisjaama.
2.Lulitage liiliti joonisel A4 asendisse 1.

3.Vajutage ja hoidke liilitit all Joonis D5

4 Kaivitage rakendus, skaneerige QR-kood.

5.Uhendage rakendus robotiga

6.Laiendage tarkvara seadeid, vajutades ekraani paremas ulaosas asuvat
ikooni.

7 Valige valik: Firmware Update.

8.Seejarel jargige ekraanil kuvatavaid juhiseid.

Parast tarkvara paigaldamist on seade kasutusvalmis.

MARKUS!

e Ekraan naitab, kas robot on Wi-fi- vdi Bluetooth-piirkonnas.

e Vorguga lUhendamist néitab vastava (ihendustidibi vilkuv ikoon. Kui

ihendus on loodud, lakkab ikoon vilkumast.

Robotit saab Uihendada ainult iihe telefoniga.

e Kui on vaja Glhendada teine (sama niitmisrobot), tuleb esimene robot
rakendusest eemaldada. iOS-i rakenduses ka Bluetooth-seadistustest.

NITMISKORGUSE REGULEERIMINE:

Enne esimest niitmist seadke 16ikekdrguseks 60 mm, seejarel muutke

soovitud kdrgusele, kui kogu muru on suhteliselt tasane.

o Loikekdrguse suurendamiseks keerake joonise A2
paripaeva.

o Loikekdrguse véahendamiseks keerake joonise A2 nuppu vasakule.

[
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o Lo&ikekdrgust saab reguleerida vahemikus 20 mm (MIN) kuni 60 mm
(MAX).

MARKUS: Niidukitrumli ajamimootor joonis A7 liilitub sisse umbes 10

sekundit parast alusest valjumist, alustades t66d.

POWER ON/OFF
1. Seadke lUliti joonisel A4 asendisse "O", et lllitada toiteallikas valja.
2. Seadke liiliti joonisel A4 asendisse "I", et lulitada seade sisse.

ROBOTI AKTIVEERIMINE JA TOOAJA PROGRAMMEERIMINE

MAUALREZIIMIS

1 Vajutage ja hoidke all toitenuppu Joonis D5, et robot kaivituks. Markus:

arge raputage robotit kdivitamise ajal, et valtida kaivitusviga. Kui robot ei

kaivitu korralikult (kdik tuled pdlevad pidevalt), kaivitage robot uuesti.

2. Sisestage parool, vajutades kaks korda nuppu D6, seejarel kaks korda

nuppu D7 ja (iks kord nuppu D8 (tehases programmeeritud parool).

3. programmeerige tddaeg (sh niitmisaeg ja laadimisaeg):

- Vajutage nuppu joonis. D6, et seadistada tédaeg. Uks tuli tihendab 2

tundi, maksimaalne t66aeg on 8 tundi ja 4 tuld joon. D4 pdlevad. Vajutage

nuppu fig. D8 kinnitamiseks ja roboti kaivitamiseks.

MARKUS: Kui tddaeg on seadistatud, jatab robot seaded meelde ja

alustab niitmist iga paev programmeeritud ajal. Niitmisaeg on vastavalt

sisestatud seadistustele.

* Roboti programmeeritud td6aeg 2 tundi kuni 8 tundi on niitmisaeg koos
laadimisaja arvestusega.

o T66- ja laadimisaeg soltub kasutatavast akust.

Kui soovite tddaega 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 selle

tagasi jaama viia, vajutades nuppe: joonis. D7, seejarel kinnitage

joonisel. D8, et viia niiduk tagasi laadimisjaama.

Héadaseiskamisnupu STOP vajutamine kustutab manuaalse ja

automaatse reziimi to6tsiikli rakendusest, kui see oli sel viisil kaivitatud.

Selleks, et robot parast hadaseiskamist uuesti téole saada, tagastage

see laadimisjaama ja seadistage uuesti manuaalne ajakava.

Automaatgraafiku puhul tehke sama toiming rakenduse graafikus ja

kinnitage selle seaded.

MARKUS: Automaatses ajakavas programmeeritud kaivitamisaega ei

tohiks pidada vaga tapseks. Seade voib kaivituda kuni paar minutit

parast seadistatud aega.

* Manuaalse reziimi aktiveerimine
programmeeritud ajakava ja vastupidi.

e Manuaalses reziimis toimub servade niitmine automaatselt iga paari

niitmiskorra jérel. See seisneb tédpiirkonda piirava kaabli kérval oleva

muru niitmises. TAHELEPANU: tuleb jélgida, et kaabel oleks igesti

kinnitatud, et véltida selle juhuslikku IGikamist.

Niitmisrobot p66rdub tagasi dokkimisjaama, kui seade on tuvastanud

vihma alguse.

Kui robot puutub t66 ajal kokku takistusega, pdrkab 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%.

TAHELEPANU! Robot Idpetab automaatselt t66 ja podrdub tagasi
laadimisjaama, kui aku tase langeb alla 20%.

ERROR LIGHT:

Pidev roheline tuli - slsteem vajab uuendamist.
teostamiseks Uihendage rakendus.

Aeg-ajalt roheline tuli - stisteemi uuendamine on kaimas.
Aeg-ajalt punane tuli - veateade 1-5, robot taaskaivitatakse.
Pidev punane tuli - veateade 6 kuni 12, kustutamiseks vajutage "STOP"
voi "OK".

PIIRDEKAABLI MARGUTULI:

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 tddaega.

Tuled 1 ja 2 pdlevad roheliselt: 4 tundi té6aega.

kustutab rakenduses

Uuendamise



Tuled 1, 2 ja 3 pdlevad roheliselt: 6 tundi té6aega.
Tuled 1, 2, 3 ja 4 polevad roheliselt: 8 tundi tddaega.

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/30BB6Gm

ROBOTI ERAKORRALINE VALJALULITAMINE
Roboti peatamiseks vajutage nuppu “STOP" Joonis Al, roboti
valjalllitamiseks vajutage ja hoidke all toitenuppu.

ROBOTI LIGUTAMINE
Roboti all on joonisel A10 tdstekédepide, mis vdimaldab hdlpsat Uhe
kéaega tootamist.

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 v6i asendada.

« Kontrollige regulaarselt, et terad saaksid vabalt pddrelda.

MARKUS: Kui keerate roboti tagurpidi, asetage see murule véi pehmele

pinnale, et mitte kahjustada voi krimustada katet.

PUHASTUS

HOIATUS! Enne puhastamise alustamist lllitage seade vélja lllitiga

Joonis A4.

* Peske roboti esiosa madalréhupuhastusvahendi 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 véi
murujaatmeid, ja puhastage need harjaga.

MARKUS: Tootlikkuse vihenemise vilti

Kinnituskaabli Kontrollige kogu
katkestamine tee labi,
et kaablit ei ole
katkestatud

Piirangutrossi Kontrollige, kas
ristumine teel kinnituskaabel on
silmusesse ja sealt Sigesti

valja paigaldatud.

Robot Iaheb dle piiri Piirangukaabel oli Vahetage "+" ja

Gihendatud tagurpidi "-" ihendused.

Robot vibreerib voi Kahjustatud voi
teeb ebatavalist puuduv tera

mira Tera ketas on lahti
Vahetage tera valja

Kontrollida ja
parandada tera
kinnituskruvid

Veakood Kirjeldus Lahendus
f f il ey Asetage robot tasasele
EO1 joonis. Inltsl!allseerlmlswga pinnale ja kéivitage
F1 - gliroskoopandur uuesti.
Reguleerige niiduki
- ’ esiosg p6rkerﬁud ja"
f f ostmisanduri voi vaanderatas, kontrollige,
E02 E)zoms. kokkuporkeanduri | et need ei oleks
rike lukustunud; asetage robot
tasasele pinnale ja
kaivitage uuesti.
E03 E)onis. Léikemootori ai?gl%ej gok%ci)\t/ ittgzeésele
I Toiteal:iTlaswga uuesti. Kui probleem

EO04 i]:gonis pusib, votke thendust
miilgijargse
teenindusega.

Uhendamise viga
Vale IGikemootori
kiirus

EO05 E)sonis.

Asetage robot tasasele
innale. Vajutage haire
Ou}gtutamiseks TOP voi

E06 i]:céonis Kaldumise hoiatus

Asétage robot tasasele
innale. Vajutage haire
OuKstutamiseks TOP voi

EO7 Joonis Lift hoiatus

regulaarselt taimepriigi roboti alt, et viltida tootlikkuse vahenemist.

Asétage robot tasasele
pinnale ja kaivitage

E0Bjgonis. | ADCKanaivige | pHEE-EAEICE,
HOIATUS! Liilitage esmalt valja peavooluliiliti ja pange kaitsekindad. arg
HOIATUS! Kasutage ainult tootja poolt heakskiidetud originaalterasid. sztenlnduselz?g{) =
o Koik kolm tera ja nende kruvid tuleb asendada ihe vahetusega pm%?gg%o_ se;ogpjsdhtmest
Joonis A6. uudub signaal.
o Kruvid tuleb lahti keerata ja kruvikeerajaga kinni tommata. "fnﬁm"'g? k0'k.'..pulnkte
« Kontrollige, et uued terad saaksid vabalt podrelda. 0o | _ gsgt:ag?db%etetgsrgsele
oonis. " § 0
PROBLEEMIDE LAHENDAMINE o Vale signaal innale. vajutage haire .
Alljargnevas tabelis on toodud juhised probleemide diagnoosimiseks. OK. Kaivitage robot
Voimaluse korral parandage seade ise. Kui te ei suuda probleemi uuesti. Kui probleem
lahendada, porduge volitatud edasimiitija v&i teeninduskeskuse poole. &Uu.sag}j\a{?ég tihendust
HOIATUS! Tuleb vétta kaitsemeetmed. fe”t'“d“?egét- : g
Probleem Véimalikud Lahendused i?\igl%?vgjl?ta a:aﬁzei:rg
pdhjused OuKstlktamiseks -II;OP %]
Leidke defektne E010 Robotimoos - Kaivitage robot
Punane tuli vilgub Kinnituskaabli kaabliosa joonis. F10 gggisbtl'v}éltj&gﬁ)r?éiﬁwst
laadimisjaamas katkestamine ja parandada muug}jérgse
seda teenindusega.
E011 Vasaku . o
Joonis F11 veeremismootori Kaivitage robot uuesti. Kui
Laadimisjaam ei ole vale Kiirus probleem pisib, vétke
. . N E012 Vale kiirus uhendust migijargse
Robotil on raskusi digesti paigaldatud Vt jaotist "Tooks ioonis F12 Bigus teenindusega.
laadimisjaama Do O ) : kdndimismootor
dokkimisega valmistumine". KOMPLEKT! SISU-
Tagasipidamiskaabel . ONiitmisrob:t SU: 1tk
ei ole digesti .
paigutat%d e Dokkimis- ja laadimisjaam 1tk.
- - - « Toiteallikas ja pikenduskaabel 1tk.
Puudub toiteallikas :(o?tgglfl)illllgf o Kaabel too piiritlemiseks alal100m
= Kaabel of Vahet DE e Kaabli kinnituspoldid 100tk.
- . " rirangukaabel oll " ?”e age + ja e Dokkimisjaama kinnituspoldid 6tk.
Tagasipidamiskaabli Uihendatud tagurpidi -" ihendused. o Lbiketerad 3tk
signaal puudub Kontrollige, et o Kaabliihendused Stk
Piirangukaabel ei ole klnnltuslkaat?el o Kuuekantvétme mutrivéti 1tk
laadimisjaamaga oleks digesti
ihendatud Gihendatud TEHNILISED ANDMED —
laadimisjaamaga Niitmisrobot 04-621 |

| Parameeter Vairtus |



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

Toitepinge 18 V. DC

Loikemootori maksimaalne 50 W

nimivdimsus:

Iselikuva mootori maksimaalne 20W

nimivéimsus:

Laadimisjaama IP-kaitseklass IPX4

Roboti IP-kai IPX5

Laadimisadapteri IP-kaitseklass IP 65

Roboti kaitseklass 1]

Laadimisjaama kaitseklass 1l

Lbike laius 180 mm

Loikekdrguse reguleerimine 20 mm - 60 mm

vahemikus

Kiirus 3100 p/min

Mass 10,2 kg

Tootmi 2023

MURA JA VIBRATSIOONI ANDMED

Helirohu tase Lpa =56 dB (A) K=
3dB(A)

Mb&ddetud helivdimsuse tase Lwa =67 dB (A) K=
3dB(A)

Teave miira ja vibratsiooni kohta

Seadme mirataset kirjeldavad: kiiratav helirdhutase Lpa ja
helivdimsuse tase Lwa (kus K tahistab méoteméaaramatust). Seadme
tekitatud vibratsiooni kirjeldatakse vibratsioonikiirenduse vaartusega an
(kus K on mooteméaaramatus).

Ké&esolevas kasutusjuhendis esitatud helirohu tase Lpa , helivéimsuse
tase Lwa ja vibratsioonikiirenduse vééartus an on moddetud vastavalt
standardile EN 62841-1:2015+A11. M&aratud vibratsioonitaset an saab
kasutada seadmete vordlemiseks ja vibratsiooniga kokkupuute
esialgseks hindamiseks.

Esitatud vibratsioonitase iseloomustab ainult seadme péhikasutust. Kui
seadet kasutatakse muudes rakendustes vdi koos teiste
téévahenditega, vdib  vibratsioonitase = muutuda. Koérgemat
vibratsioonitaset méjutab seadme ebapiisav v6i liiga harv hooldus.
Eespool nimetatud pdhjused vdivad pbhjustada suuremat
vibratsioonikoormust kogu té&perioodi jooksul.

Vibratsiooniga kokkupuute tdpseks hindamiseks tuleb arvesse
votta ajavahemikke, mil seade on vilja liilitatud vo6i kui see on
sisse liilitatud, kuid ei kasutata t66ks. Kui koik tegurid on tapselt
hinnatud, véib kogu vibratsioonikiiritus olla oluliselt vaiksem.
Selleks, et kaitsta kasutajat vibratsiooni mdju eest, tuleks rakendada
taiendavaid ohutusmeetmeid, néiteks masina ja té6vahendite tsiiklilist
hooldust, piisava kaetemperatuuri tagamist ja nduetekohast
téokorraldust.

MURA JA VIBRATSIOONI ANDMED

KESKKONNAKAITSE
Elektritoitega tooteid ei tohiks havitada koos olmejaatmetega, vaid need|
ltuleks viia asjakohastesse jaatmekaitluskohtadesse. Teabe saamiseks|
korvaldamise kohta vétke ihendust oma toote edasimiidja v6i kohalikul
lomavalitsusega. Elektri- ja elektroonikaseadmete ja&tmed sisaldavad|
keskkonnasobralikke aineid. Taaskasutamata seadmed kujutavad|
lendast potentsiaalset ohtu keskkonnale ja inimeste tervisele.
"Grupa Topex Spotka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa, mille
registrijérgne asukoht on Varssavis, ul. Pograniczna 2/4 (edaspidi "Grupa Topex") teatab,
et kdik autoridigused kaesoleva kasiraamatu (edaspidi "késiraamat") sisule, sealhulgas
muu hulgas Selle tekst, fotod, diagrammid, joonised ja koostamine kuuluvad eranditult
Grupa Topexile ja on diguskaitse all vastavalt 4. veebruari 1994. aasta seadusele
autoridiguse ja sellega seotud Giguste kohta (Teataja 2006 nr 90 Poz. 631, muudetud
kujul). Kogu késiraamatu ja selle Uksikute elementide kopeerimine, to6tlemine,
avaldamine ja muutmine &rilistel eesmarkidel iima Grupa Topexi kirjaliku ndusolekuta on
rangelt keelatud ning vib kaasa tuua tsiviil- ja kriminaalvastutuse.

EU vastavusdeklaratsioon

Tootja: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Toode: E+ niitmisrobot

Mudel: 04-621

Kaubanimi: NEO TOOLS

Seerianumber: 00001 + 99999

Kaesolev vastavusdeklaratsioon on vélja antud tootja ainuvastutusel.
Eespool kirjeldatud toode vastab jargmistele dokumentidele:
Masinadirektiiv 2006/42/E0

RED direktiiv 2014/53/EL

RoHS direktiiv 2011/65/EL, muudetud direktiiviga 2015/863/EL
Ja vastab standardite nduetele:

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 V2.2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Kaesolev deklaratsioon kasitleb ainult masinat sellisena, nagu see on
turule viidud, ja ei hdlma komponente
mida I6ppkasutaja lisab voi mida ta teeb hiljem.
Tehnilise toimiku koostamiseks volitatud ELi residendist isiku nimi ja
aadress:
Allkirjastatud jargmiste isikute nimel:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Pograniczna tanav
02-285 Varssavi
el 1 r

L EA /
L& £

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP Kvaliteediametnik

Varssavi, 2023-09-11

ELi vastavusdeklaratsioon
Tootja: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Toode: Laadimisjaam
Mudel: K145455
Kaubanimi: NEO TOOLS
Seerianumber: 00001 + 99999
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NPEBO[ (PbKOBOACTBO 3A NOTPEBUTENA)
POBOT 3A KOCEHE 04-621
BHUMAHME: NPEOU OA U3NON3BATE ENNEKTPOMHCTPYMEHTH,
NPOYETETE BHUMATEJTHO TE3U MHCTPYKLIUU U ' 3ANA3ETE
3A BbAELLU CMTPABKW.

CMEUU®OUYHU NPABUIA 3A BE3OMNACHOCT

MHCTPYKUMN 3A BE3OMNACHOCT 3A POBOTU 3A KOCEHE
BesonacHOCT Npu NpakTU4eCcKOTO M3rorasaHe Ha poboTa 3a koceHe

NPEMNOPBKU

I'IpoueTeTe BHUMATENHO UHCTPpyKUUUTE. 3anosHaiiTe ce CbC cuctemute
3a ynpaBrneHue v npaeunHata pabota Ha ypeaa.

He nosBonsiBaiiTe ypeabT Aa ce M3Mon3sa OT Aeua Wiu nuua, KouTo He
Ca npovyenu WHCTpyKUMUTE 3a eKcnroartauus. HaLlIAOHaJ'IHMTe
pasnopeatu moraT Aa nocoysaT MUHUManHa Bb3pacT 3a onepartopa.

He nanonagaiite po6oTa, korato HaoKos10 MMa Apyrv xopa, ocobeHo feua
WNN XXUBOTHMU.



Morns, umaiiTe npeasug, Ye OnepatopbT WM MOTPEGUTENST HOCK
OTrOBOPHOCT 3a 3M10MONYKM UMK ONACHOCTY 3a ApYru Xopa Ui oKonHaTa
cpena.

NOAroToBKA

* [lpean koceHe nposepsiBaiiTe BCeKW MbT Aany BCUYKW HacTu Ha
po6oTa paboTAT NpaBuIIHO.

e 3a nocturaHe Ha Hal-gOGpU pesynTaTi ce NpenopbyBa KOCEHEeTO
f[a ce u3BbpLUBa NMpu Ge3abxaoBHO Bpeme. [Npn koceHe B AbXA
TpeBaTa Moxe [Ja nonenHe no po6oTa, KOUTO B pe3ynTaT Ha ToBa
MOXe Aa ce NoAXITb3He.

e HE KoceTe npu nowm MeTeoponornyHu ycnosus, Hanp. no speMe
Ha CUNeH Abx[, rPbMOTEBUYHa Byps Unn cHeroBanex.

* [lepnoanyHo npoBepsiBaliTe OKoceHaTa Mo, U OTCTpaHaBanTe
BCWYKM KaMbHW, OTMNagbLy, XULM, KOCTU M APYrM NpensTcTBuS.
OrpaHudyeHaTa rapaHuusi He MOKpMBa MOBPeaM, NPUYMHEHW OT
npeaMeTH, OCTaBEHU Ha TpeBaTta.

e 3a pa usberHeTe noBpeau, He KoceTe Ha mo-manko ot 1 m ot
rnaBuTe Ha NpbCKayk1Te.

3ABENEXKA: PobotsT 1 npbckavykute HE TpsibBa ga ce BkmioyBat

©[HOBPEMEHHO.

PoboTbT TpsibBa fa 6bae nporpamupaH Aa paboTtu no pasnuyHo Bpeme

OT TOBa Ha MpbCKaykuTe.

HUKOTA He no3BonsiBaiTe Ha Jela Aa [AOKOCBaT 3axpaHBalums 6rok,

3apspHaTa  CTaHUWsi, Mo-CreuManHo — KOHTaKkTuTe, — ocTpuetarta,

oTAeneHneTo 3a GaTepumte WM YacTW, B KOWTO MMa MPOMyKW, Kato

HanpvmMep konenara.

WU3MNON3BAWUTE

e [laseTe ce oT BbpTAWM ce ocTpueTtal HE nocrassaiTe pbueTe unm
KpakaTa Cy Nnof, BbpTsilLMTe ce ocTpueTa.

e BxumaBanTe 3a npeameTw, pasnpbCcHaTU BbPXY TpesaTa, AoKkaTo
kocute! Korato poGOTLT € BKMOYeH, crnassaite 6GesonacHo
pascTosiHue.

e He ocraBsite ypena 6e3 Hag3op, ako € U3BECTHO, Ye B GnusocT
MMa XMBOTHW, felia unm xopa.

o [oapbpxante GesonacHa nosvums. MoaabpxaiTe paBHoBecue n
cTabunHa nosvums nNpu HakrnoHu. [lokato paGoTute ¢ po6oTta unm ¢
nepudepHUTE My YCTPOICTBA, MOXETE Aia XOAUTE, HO He TpsibBa Aa
Tvare.

e 3anosHaiTe ce C WHCTPyKUuMTE 3a TOBa Kora, KbAe W Kak Aa
nposepsBaTe poboTa 1 HeroBuTe nepudepHn ycTpoiicTea, kabenu
M yAbIDKUTENW 3a MOBpeau UnW M3HOCBaHe M Aa peMoHTUpaTe
po6oTa, camomoaudnLMpaHe, PEMOHT He € paspeLleH - C PUCK OT
3aryba Ha rapaHuusTa.

e He cBbp3BaiiTe M He AOKOCBaliTe MOBPEAEH 3axpaHBaly kaben,
[0KaTo TOI He Gbae M3KIIOYEeH OT 3axpaHBaHeTo, Nnopaan puck ot
KOHTaKT C KOMMOHEHTU MOJ, HarnpexeHue.

e Csbp3BanTe poboTa wu/mnu nepudepHoTo obopyaBaHe camo KbM
3axpaHBaLLy BEpUri, 3alUTEHN C NPeKbCBaY 3a OCTaTbyeH TOK C
TOK Ha u3kro4BaHe He noseye ot 30 MA.

e Ako poboTbT M3nape HeobuyaeH 3ByK, 3abenexv HeobwuyanHa
BUGpaLyst NV noaafe CcUrHan 3a anapma, HesabaBHO HaTUCHeTe
6yToHa STOP.

« HE pokocBaiiTe onacHu ABWXELLM Ce YacTu, Npeau Aa UsKnouuTe
3axpaHBaHETO Ha poboTa.

« HE pgokocsaliTe onacHuTe YacTu, 4OKaTo He cnpaT HambIHo.

e BuHaru HoceTe 3gpaBu OBYBKM M AbNMM MaHTaroHW, Korato
paboTuTe c poboTa.

« [IpekbcBaHe Ha 3axpaHBaHeTo: MNpeaun ga 3aknounte poboTa.

o [lpeau TecTBaHe, MOYNCTBAHE UMM NOAAPBXKKA.

MUKTOrPAMU U NPEAYNPEXOEHUA

B
-
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1.MpoyeTeTe MHCTPYKLUMNTE 3a eKcrrioaTauus, cnassante
CbabpXaluuTe ce B TAX NpeaynpexaeHns n ycnosus 3a 6esonacHocT!
2.Disconnect oT enekTpo3axpaHBaHETO Npeayv NOYNCTBaHe Unn
nopapbxka

3.He nocraBsiiTe pbLeTe Unn KpakaTta cv NoA npeanasntens Ha
pexeLumns MexaHn3bM

4.Rotating parts Bb3MOXHOCT 3a HapaHsiBaHe

5.CnasBaiiTe 6e3onacHo pa3cTosiHue oT poboTa 3a koceHe
6.MMa3eTe ce OT Bb3MOXHOCTTA 3@ HapaHsiBaHe OT U3XBBbPIIEHN
npeameTm

7.Protect oT abxa

8.Keep Ha MsicTo, He[OCTBLIHO 3a AeLa

9.He ce kauBaiiTe BbpXy poboTa

10.Bb3mosxHa e 3aryba Ha NpbCTU, U3non3BanTe NpeanasnueocT
11.MakcumaneH HakIoH Ha 3emsATa 14°/25%

12.Protect pbLeTe ¢ paboTHUN pbkaBuLmn

13.3awuTHOTO 06NeEkno TpsibBa Aa ce Hocu

14.HoceTe 3awwmTHU 06yBKM

15.He n3xBbpnsiite 3aegHo ¢ 6UTOBMTE OTNaabUM
16.CenekT1BHO cbbupaHe Ha oTnagbLy

17.CteneH Ha 3awwmTa

BHUMAHMUE: To3u ypen Moxe Aa ce nsnonssa oT Aeua Ha Bb3pacTt
Hag 8 rogMHM M nuua C orpaHuMyYeHu (PU3MYECKM U YMCTBEHU
cnocoGHocTH 1 HeaoCTaTb4yHU NO3HAHUA UK ONUT, ako Te ca noa
Hag3op WM ca MHCTPYKTMPaHW MO MOAXOoAsW, HauvH 3a
6e30nacHOTO M3non3ssaHe Ha ypeaa, Taka Ye Aa Ca HasCHO CbeC
cblyecTByBalmTe puckoBe. C To3n ypen He TpsiGBa Aa cu UrpasT
peua. feuata He TpsAGBa Aa noyucTBaT MNM Aa M3BbPLIBAT
noaapLXKKa Ha ypeaa 6e3 Hag3op.

OMUCAHUE HA TPA®UYHUTE ENEMEHTU
HomepauusTta no-aony ce oTHacsi 3a KOMMOHEHTUTE Ha YCTPONCTBOTO
nokasaHu Ha rpadMyHNTe CTPaHMLM Ha TOBa PbKOBOACTBO.

O6o03HaueHne OnucaHve
Dur. A
1 ABapuiiHo cnnpaHe
2 Perynatop Ha BUCOYMHaTa Ha KoceHe
3 KoHTponeH naHen Ha kocaykarta
4 [MpeBknioyBaTen Ha kocaykara
5 3agsuxBalm Kkonena
6 OcTpuerta 3a psizaHe
7 BapabaH Ha pexeLumst MexaH13bm
8 BobpTsiwm ce konena
9 [pbxka 3a HoceHe
10 CbeanHuTenu 3a sapexaaHe
11 Kanak Ha oTaenexveTo 3a 6atepum
O6o3HaueHue OnucaHue
ur. B
1 KOHTporeH naHen Ha AOKUHT CTaHUmMsTa
2 OTBOpYM 3a 3aKpenBaHe Ha AOKWHI CTaHUMsTa
3 CbeanHuTenu 3a sapexaaHe
4 [LOKVUHT cTaHuums!
5 Kanak Ha AOKVHT CTaHLysiTa
6 CbeguHutenn 3a  3axpaHBaw, kaben 3a
MapkupaHe Ha paboTHaTta 3oHa
7 Orteopu 3a kabenu 3a mapkvpaHe Ha paboTHaTa
30Ha 1 3axpaHBaHeTo
8 3axpaHBalLL KOHTAKT Ha AOKUHI CTaHUMsTa
9 MapkupoBka 3a NpaBuUIHO BogeHe Ha kabenute
O6o3HaueHne Onucanue
®ur. D
1 MHavkaTop 3a CbCTOSIHMETO Ha 3apexaaHe
2 ViHamkaTop 3a rpeLuka Ha curHana
3 ViHamkaTop 3a orpaHnynTeneH kaben
4 Pabothn vacoBe / cboblueHne 3a rpeLuka,
cBETNMHM 1-4
5 ByToH 3a 3axpaHBaHe
6 MpeBkrioyBaten
7 ByTOH 32 AOKWHT
8 ByToH "MoTBbpAU
O6o3HaueHne OnucaHue
ur. H
1 BuHTtoBE
2 Kanak Ha oTeneHveTo 3a 6atepum ¢ Apbxka 3a
TpaHcnopTupaHe
3 Otpenenve 3a 6atepumn




4 Hesno 3a GaTepusi Ha kanaka Ha kamepaTa
5 AkymynatopHa 6aTtepusi (He e BkrtodeHa)
O6o3HaueHne Onucanue
dur. |
1 TpeBHM nnowm

CreHa / cteHa

[OKWHT cTaHums

2

3

4 PascTosHue Ha cTaHumsaTa OT cTeHaTta

5 HavaneH Yy4acTbK Ha NUHUATA, orpaHuvasalia
30HaTa 3a KoceHe

6 [bmKuHa Ha cekumsiTa
O6Go3HaueHne | Onucanue
wur. J
la KaGen 3a orpaHu4aBaHe Ha 30HaTa 3a KoceHe B
Hayanoto
1b KaGen, orpaHuyaBaly 3oHaTa 3a koceHe Kpait
2 BaxpaHBaly kaben
3 [OKWHT cTaHuus

* Bb3MOXHO € ia UMa pa3nuku Mexay rpadmkara u AeCTBUTENHUSA
npoaykT

MOArOTOBKA 3A PABOTA

WHCTAINUPAHE HA BATEPUATA

O6bpHeTe poboTa 3a KoceHe, Taka Ye Aa umare JOoCTbN A0 AonHaTa
YacT Ha po6orta.

Ha mscroto Ha npeskno4yBaTens d)l/lr. Ad n Ha TpaHcnopTHaTa
Apbxka ur. A9 ce Hamupa KanakbT Ha OTAeneHveTo 3a Garepum
cpur. H2, 3akpeneH ¢ 4 BUHTa, 0TOENs3aHM CbC cTpenku dour. H1.
Cne/:( TOBa OTBUITE BUHTOBETE, 0603HaYeHn CbC CTpernkn.
BHumatenHo ceaneTe kanaka Ha otAeneHveTo dour. H2, 3a ga He
NpeKbCHeTe Unv paseauHUTe kabenuTte Ha npeskntouBaTens dour. A4
(Tol e NpuKpeneH KbM Karnaka Ha OTAeneHueTo 3a 6atepum).

Crnep ToBa 0GbpHETe kanmaka, rHe3aoTo 3a GaTtepusta oT gonHaTa
cTpaHa Ha kanaka e dukcuparo ®dur. H4.

B rHe3aoTo ce nocrassi 6atepusi oT cepusita ENERGY+.

O6bpHeTe Kkanaka C npukpeneHaTta GaTtepus M ro nocraBeTe B
oTAeneHneTo Ha curypa H3.

3aTerHete BMHTOBETE 3a 3akpensaHe Ha kanaka. O6bpHeTe poboTa ¢
[orHaTa 4acT Hafjony, yCTPOMCTBOTO € roTOBO.

PABOTHA CPEQlA HA POEOTA 3A KOCEHE
YBepeTe ce, Ye Ha nrowagkata Ha poboTa ca W3MbHEHW CrieaHuTe
YCrOBYS:

BucouvHaTta Ha TpeBaTa He Hagsuwasa 60 mm.

3ABENEXKA: Ako TpeBaTa e no-Bucoka ot 60 MM, MmbpBO oKoceTe
TpeBaTa ¢ pbyHa Kocauka.

Hsima kambHU, NapyeTa AbpBO, XULM, Kabenw nog HanpexeHue unu
APYTU YyXAW NpeaMeTy.

MsicToTo 3a koceHe e paBHO W paBHO, 6e3 kaHaBKM U W3KoMW, a
HaKIOHBT e No-manbk oT 25 % (14°) dur. C1

3a MHcTanauusTa ca Heo6XoaAUMM CregHUTE UHCTPYMEHTH:

ymeH 4yk (3a 3abuBaHe Ha LW TOBE B 3emMsTa Npy nonaraHeTo Ha
obesonacutenHus kaben)

LLlecTOCTEHHUAT KMoy (3a 3aKpenBaHe Ha 3apsaHaTa CTaHuus) e
BKIIOYEH B KOMMNIeKTa

Knewwwm (3a psizaHe Ha kabena, orpaHuyaBaly, paGoTHaTta 30Ha)

1.BASE STATION INSTALLATION

W3bepeTe noaxoasLLo MACTO

CraHuusiTa 3a 3apexaaHe Tpsbea Ja ce MocTaBu Ha CreaHoOToO MSICTO
®ur. C3:

CpaBHWUTENHO Mriocka 1 paBHa YacT OT TPeBHaTa MIioLL,.

Bnmnzo go pvba Ha mopaBarTa.

B 6nn30CT 40 eNeKTPUYECKN KOHTaKT.

MocTaBeTe yabmkuTenHnsa kaben ¢ AbmkuHa 10 M 1 3axpaHBaHEToO
Ha CeHYecTo, XJafHO 1 CYXO MSCTO.

Ha pa3cTosiHne Haii-manko 2 m oT 3apsigHaTa CTaHuus He TpsibBa
Aa UMa NpensTcTBUs.

MpenopbunTenHo e 3apsgHaTa ctaHuus Aa 6bae pasnonoxeHa Ha
CyXO Y 3aLUUTEHO MSICTO.

BaxpaHBaHeTo TpsibBa Aa e Ha 30 cM HaZ HUBOTO Ha 3emsTa.

2.CHARGING STATION ATTACHMENT

BakpeneTe 3apsgHaTa CTaHUMS KbM 3emsiTa ¢ 6 dmkeupalym BuHTa (G1)
(c nomoLUTa Ha LWeCToCTeHeH ktoy G6).

3ABENEXKA: HE cToiiTe 1 He xofeTe BbpXy mrioyata Ha 3apsipgHaTa
CTaHLyst.
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3ABEJIEXXKA: HE npaBeTe HOBM OTBOpWM B mriovata Ha 3apsigHata
craHuus. CTaHuusTa Tpsi6Ba Aa Gbae 3akpeneHa KbM 3emsiTa ¢ noMoLLTa
Ha CbllecTByBaLLMUTE OTBOPU.

3.NONATAHETO HA OrPAHUYUTENHUA KABEN

OrpaHUYMTENHWAT NPOBOAHWK CE U3MO3Ba 3a o4YepTaBaHe Ha paboTHaTa
30Ha U1 3a Haco4BaHe Ha po6oTa 06paTHO KbM 3apsiaHaTa CTaHUMS.
3ABEJIEXKA: Ako cbceabT BW CbLUO M3Mon3ea pobOT 3a KoceHe,
crnasBsaiiTe pa3cTosiHWE OT NoHe 1 M Mexay CnnpaTenHuTe Xuum Ha asata
po6orta.

MNAHUPAHE HA 3ALLUTHATA NIUHNA

Mpean aa nocrasuTe rpaHMYHaTa NMHWS, MUHETE NOKpai onpeaeneHaTa
rpaHuLUa M OTCTpaHeTe BCUYKM HEHY)XHU MpeamMeTu, Kato Hanpumep
KaMbHW.

3ABEJIEXKA: [bnxvHata Ha orpaHuuuTenHust kaben He Tpsiba na
Hagsuvwasa 200 meTpa.

NPEAYNPEXAEHUE! PoGoTbT He TpsibBa Aa ce ABWKM MO YaKbi Unn
Apyrv nofoBHU MaTepuanu, KoUTo MoraT fja NoBPeasT ocTpueTaTa.

MONArAHE HA OrPAHUMUTENHUA KABEN ®Ur. B

CrefBaiiTe  WHCTpyKUMWTE  MO-JONy, 3@ JAa  pasnonoxute

obesonacutenHus kaben okorno paGoTHaTa 30Ha W MpensTCTBUSITA.

M3nonsgaiiTe n3MepBaTenHusi ypep, BKIIOYEH B KOMMMeEKTa, 3a Aa

NONOXWUTE NPaBUITHO OrPaHNYUTENHWS kaber.

BHUMAHMUE: OrpaHnuntenHusT kaben e nop HampexeHue C MHOro

HUCKa CTOMHOCT 1 e 6e3onaceH 3a xopa ¥ A0OMALLHW NOBUMUN.

3ABEJIEXKA: 3anoyHete c koHektopa "-" Ha rbpba Ha 3apsigHaTa

ctaHuusa ¢wur. B6 ro usgbpnaiite noa craHumnaTa (v octasete 10 cm
pascTosiHue) 1 pasmnonoxeTe kabena okono Tpeeara B Nocoka, obpatHa

Ha YacoBHMKOBaTa CTPenka, kaTo 3aBbplUMTE MpU KOHekTopa "+ B

3apHaTa 4acT Ha 3apsigHata cTaHuus (octaBeTe 10 CM pa3scTosHue).

YBepeTe ce, Ye kabenbT MMa MeTarneH KOHTaKT Npu KoHekTopuTe "+" 1 "

" ®ur. B6 He 3abpaBsifiTe Aa OTPEXETE U3NULLHATA OrPaHUYUTENHA XuLa.

e OcTaBeTe MOHe 2 M nMpaseH y4yacTbK Mexay CrvupaTenHus
NPOBOAHVK U 3apsigHaTa cTaHuus. KabGembT B To3u pasgen ce
13ron3sa 3a AoBexaaHe Ha poboTa A0 AOKUHI CTaHLMATA.

o [loaabpxante pasctosHue oT 30 cm mMexay orpaHuduTenHarta Ten
1 pbba Ha TpeeaTta ®ur. C2; ®dur. C3.

e 3akpeneTe cnupaTenHusi NPOBOAHWK KbM 3eMsiTa C LWMdTOoBETE,
npepocTaBeHn B Komnnekta ¢ur. G5. CnvpayHusiT NpoBOAHWK
TpabBa fa e npaB M neko onbHaT. KonuetaTta TpsibBa ga ca
pasrnonoxeHn Ha Bcekm 1 M (ToBa MOXe pda Ce NPOMEHU B
3aBMCMMOCT OT copmata Ha TpeBHata nnow) cwmr. C4. He
3apaBsiiTe kabena no-gbLnboko oT 2 cm, 3a Aa He ce oTcrnabu
CUrHanbT.

e [lonoxeTte kabena Taka, Ye brUTe Aa ca no-ronemu ot 90° cowmr.
C5. lMonoxeTe orpaHMuuTenHusi kaben B Tean TOUYKM B MNaBHU
KPUBU, KOETO LLie YNIECHW 3HAaYUTENHO NpUABMKXBaHETO Ha poboTa B
30HaTa 3a KoceHe.

e AKO B TpeBHaTa Mol MMa LBETHW Nexu, esepua unv AbpseTa,
orpapeTe I'v C NPUMKMW OT OrpaHnyuTenHa Ten ot ¢mrypa C4.

e [Moaabpxaite MUH. 30 cM pa3cTosiHUE MEXIY 3aabpXxaluus kaben
1 pbboBeTe Ha NpensTCTBUSTA.

BHUMAHME: Mo nbTa KbM 1 OT NpUMKaTa OrpaHUYUTENTHUTE BbXeTa He

TpsibBa fa ce npecuyat efHo ¢ apyro ®wr. C4.

e OcTaBeTe TACHO NPOCTPaHCTBO B paGoTHaTa 30Ha Ha kocaykaTa.
YBepeTe ce, Ye pa3CTOSHUETO MEXAY YCNOpeaHo ABMXeuTe ce
OrpaHU4UTENHN NPOBOAHULM € MO-TOoNsiMO OT 1 M.

3ABEJIEXKA: YBepeTe ce, Ye [JOKVUHI CTaHUMsITa € BbTpe B NpumKaTa,
MapkwvpalLia 30HaTa 3a KoCceHe. (OTBbH-HaBbTPe/OTBbTpe-HaBbH) Pur.B2

4. UHCTANUPAHE HA CTAHLUU 3A 3APEXOAHE

CBbpaBaHe Ha 3axpaHBaHeTo

1. MocTaBeTe Lyencena 3a 3axpaHBaHe B CTEHEH KOHTakT 110-240 V.

2. npoBepeTe CbCTOSHUETO Ha CBETOAMOOHUTE WHAWKATOPU Ha

3apsigHaTa ctaHums dour. B1:

o [locTosiHHa 3eneHa CBETNWHA: Bpb3kaTa e ycTaHoBeHa (po6oThbT He
ce 3apex/a Unu e HambiHO 3ape/eH)

« [pekbcBalla 3eneHa cBeTnMHa: poboTLT ce 3apexaa.

o [pekbcBallia YepBeHa CBETIIMHA: Hali-4ecTo cpellaHaTa rpeLuka e
"npekbCcBaHe Ha orpaHn4uTenHus kaben".

e W3knioyeHa CBETNMHA: Hait-4yecTo cpellaHaTta nospeaa e "Hama
3axpaHBaHe 100-240 V" unu "Hama Bpb3ka C W3TOYHWMK Ha
3axpaHBaHe".

PABOTA / HACTPOMKHM
MbpBoHaYanHo nyckaHe B eKcnioaTauus Ha poboTa 3a koceHe

o Korato crapTvparte poGoTa 3a MmbpBu MbT, NOCTABETE YCTPOMCTBOTO
BbPXY AOKUHI CTaHUMsATA, Taka Ye KOHEKTOpUTE 3a 3apexaaHe Ha



CTaHUMsiITa 1a ce noka3Bar. B3 He BNM3aT B KOHTAKT C KOHEKTOpUTE 3a
3apexpaaHe Ha poboTa 3a koceHe ¢umr. A10.

Korato poGoTbT 3a KOoceHe ce cTapTupa 3a MbpBM MbT OT
NpUNoXeHNeTo Ha TenedoHa, TpsbBa Ja ce U3BLPLUM aKTyanusaums
Ha cbpMyepa. MeToabT Ha U3MbIIHEHWE e OnucaH No-4ony B pasaen
"AxTyanusaums Ha codtyepa”.

o 3ABEJIEXKA: Mo BpeMe Ha MbpBOTO CBbp3BaHe TenedoHbT U

poboTbT TpsibBa Aa ca B o6xBaTa Ha Wi-Fi mpexara.

AKTYANU3ALMA HA ®BPMYEPA, NMPEAU OA U3MNON3BATE
POBOTA.

AkTyanusauusiTa TpAiGBa Aa ce M3BBLPLUM MO CNEAHUA HAUMH.
1.MocraBeTe poGoTa B NpUMKaTa, HO M3BBLH 3apsiaHaTa CTaHLWS.
2.MpeskntoyeTe npesknoyBatens cur. A4 B nonoxexue 1.
3.HatvcHeTe 1 3agpbxTe npesknoysatens dur. D5

4.CTapTupaiiTe NpunoxeHneTo, ckaHupaiite QR-koaa

5.CBbp3BaHe Ha NpUNoXeHWeTo ¢ poboTa

6.PaslumpeTte HacTponkuTe Ha codTyepa, KaTo HaTUCHeTe WKoHaTta B
rOpHWA JeCEeH brbi Ha ekpaHa.

7 N3bepeTe onuusiTa: AKTyanuampaHe Ha bpmyepa.

8.Cnep ToBa creaBanTe MHCTPYKUMWTE Ha ekpaHa.

Cnep MHCTanupaHeTo Ha codiTyepa YCTPOWCTBOTO € roToBO 3a
paboTa

BHUMAHUE!

e [lvcnnesT noka3sa Aanv poboTbT e B 06xBaT Ha Wi-Fi nunu Bluetooth

e CBbp3BaHETO KbM MpexaTta ce obo3HayaBa C Muralja MKoHa 3a
CbOTBETHUS TUN Bpb3ka. Criep KaTo ce CBbpXeTe, MKkoHaTa crnvpa Aa
mura.

o PoGOTHLT MOXe Aa ce CBbpXe Camo C eAnH TenedoH.

e AKO € HeobxoanuMO aa ce CBbpXe APYr (CbLUMAT PoBOoT 3a KoceHe),
MbPBUSIT TPsIGBa Aa ce NpemaxHe OT NPUNOXKEHUETO. B npunoxeHneTo
3a iOS cbLUo U OT HacTpolikuTe 3a Bluetooth.

PEMYNIMPAHE HA BACOYNHATA HA KOCEHE:

Mpean NbpBOTO KOCEHE HACTPOVTe BUCOYMHATA Ha KoceHe Ha 60 MM, a

Ccrief ToBa NPOMEHETE Ha JKenaHaTa BUCOUMHa, KOraTo Lsinara Mopasa e

CPaBHUTENHO paBHa.

. 3aBpreTe Kon4yeTo Ha dmrypa A2 no nocoka Ha YacoBHuKOBaTa
CTperka, 3a Aa yBenuyute BucoYMHaTa Ha pdasaHe.

e 3aBbpTeTe konyeTo Ha curypa A2 HansBo, 3a Aa Hamanute
BUCOYMHATaA Ha ps3aHe.

* BucounHaTta Ha ps3aHe moxe aa ce perynupa ot 20 mm (MIN) go
60 mm (MAX).

3ABENEXKA: 3aaswkBawwmat gsuraten Ha GapabaHa Ha kocadkaTa

®ur. A7 ce BkntouBa npubnuantenHo 10 cekyHau cnef HanyckaHe Ha

6a3ara, ¢ koeTo 3anoyBa pabora.

BKIMIOYBAHE/M3KINIOYBAHE HA 3AXPAHBAHETO

1. noctaBeTe npesknoyBaTens Ha cdmr. A4 B nonoxenune "O", 3a ga
U3KITIOYMTE 3axpaHBaHETO.

2. noctaBeTe npesknouBaTens Ha dwmr. A4 B nonoxeHue "l', 3a ga
BKIIOYNTE 3aXpaHBaHETO.

AKTUBUPAHE HA POBOTA U MPOrPAMUPAHE HA PABOTHOTO

BPEME B MAYAJIEH PEXXUM

1 HatucHeTe v 3agpbxTe GyToHa 3a 3axpaHBaHe ®wr. D5, 3a pa

cTapTupate poboTa. 3abenexka: He pasknalante pobota no BpeMe Ha

cTapTvpaHe, 3a Aa nsberHeTe rpeLuka npu crapTupaHe. Ako poboTbT He

ce cTapTvpa MNpaBWIHO (BCUYKVM CBETNMHW CBETAT HenpeKbCHATo),

pectapTupaiite poboTta.

2. BbBEJETE Naporara, kato HaTucHeTe 6yToH D6 ABa NbTw, crief ToBa

6yTtoH D7 gBa nbTn 1 B6yToH D8 BegHbX (Maponarta e nmporpamupaHa

dabpuyHo).

3. nporpamupaiite BpemeTo 3a paboTta (BKMIOYMTENHO BpPEMETO 3a

KOCEHE 1 BPeMETO 3a 3apexaaHe):

- Hatuchete 6ytoHa dur. D6, 3a fa 3agapete pabotHoTo Bpeme. EgHa

CBeTNVHa 03Ha4aBa 2 Yaca, MakcMarnHoTo BpeMe 3a paboTa e 8 yaca, a

4 cBetnuHn ¢ur. D4 ceeTat. HatucHete 6GytoHa cur. D8, 3a pa

noTBLPANUTE U i@ cTapTuparte poboTa.

3ABENEXKA: Crnen 3agaBaHe Ha paboTHOTO Bpeme poboThT Lie

3arMOMHM HacTPOMKUTE U LLie 3anoyBa Aa Kocy B MporpaMmMpaHoTo Bpeme

BCeku AieH. BpemeTo 3a koceHe Lie 6bae B CbOTBETCTBYE C BbBEEHUTE

HaCTpOKK.

e [porpamupaHoTo Bpeme 3a paboTa Ha pobota oT 2 go 8 vaca e
BpEMETO 3a KOCEHe, BKIMIOUNTENHO BPEMETO 3a 3apexaaHe.

e Bpemeto 3a paGota ¥ 3apexgaHe Bapupa B 3aBUCKMOCT OT
u3nonasaHata 6atepus.
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Ako nckaTe ja NpoMeHnTe paboTHOTO Bpeme, U3MbIIHETE OTHOBO CThIKK

2-3.

NPOrPAMUPAHE HA BPEMETO B ABTOMATUYEH PEXWUM, 7-

OHEBEH TPA®WUK, E OOCTBMHO YPE3 HACTPOWKWUTE B

NPUNOXEHUETO

e Cnep aBapuiiHO cnvpaHe poboTbT TpsioBa NbPBO Aa Gbae OTKIoYeH,
KaTo cneagate CTbrka 2 no-rope. Cnea kato poBOTLT € OTKIIHOYEH,
MOXEM [ia T0 BbPHEM B CTaHLMSTA, KaTo HaTUCHeM ByTonuTe: dour.
D7, cnep koeto notebpaete ¢ ¢mr. D8, 3a Aa BbpHeTe kocadkaTa B
CTaHLMsITa 3a 3apexaaHe.

e HatuckaHeTo Ha 6GyToHa 3a aBapuiiHO cnvpaHe STOP wu3TpuBa
paboTHUSI UMKBbN  HAa PBYHMS W aBTOMATUYHWSI  PEXUM  OT
NPUNOXEHWETO, ako To e GUNo cTapTMpaHo Mo To3u HauwH. 3a aa
HakapaTe po6oTa fa paboTu OTHOBO Crej aBapwiiHO crnupaHe,
BbpHETE 0 B 3apsiAHaTa CTaHUMs U 3a[jaiiTe OTHOBO PbYHUS rpachik.
3a aBTOMaTUYHUSA rpadhvk U3BBPLLETE CLLLOTO AelcTBMe B rpacuka
Ha NPUIOXEHNETO 1 NOTBBLPAETE HACTPONKUATE My.
3ABEJIEXXKA: [porpamupaHoto Bpeme 3a cCTapTMpaHe B
aBTOMaTUYHMA rpadmk He TpsabBa Aa Ce CYMTa 3a MHOTO TOYHO.
YCTpOMCTBOTO MOXe [Ja ce CTapTvpa [0 HSKOMKO MWHYTW cnej
3a7jaeHoTO Bpeme.

e AKIMBMPaHETO Ha PbYEH pexXvUM W3TpUBa MNpoOrpamMupaHusi B
npunoxeHneTo rpacuk n obpaTHo.

e B pbueH pexuM KaHTUpaHeTo Ce U3BbPLUBA aBTOMATUYHO Ha BCEKM
HSIKOTKO LiMKbNa Ha KoceHe. TO ce CbCTOW B KOCeHe Ha TpeeaTta [0
kabena, onpenensiy, paboTtHata 3oHa. BHVMAHWE: Tpsioea pa ce
BHMMaBa kabenbT fja e NpaBuUIHO 3aKpereH, 3a Aa He ce U3MOXMU Ha
cryyaiiHo psizaHe.

e PoGOTLT 3a KOCeHe Lie Ce BbpPHe B JOKMHI CTaHUMsTa, crief kaTo
YCTPOWCTBOTO 3aceye HauanoTo Ha Banexure.

e Ako o BpeMe Ha paboTta poGoTbT ce conbeka C NPensaTcTave, TOW Lue
TO OTCKOYM U LU NPoAbIKM Aa paboTu.

MHOUKATOPA 3A CBCTOAHUMETO HA 3APEXOAHE B
CTAHLIUATA 3A 3APEXOAHE:

HenpekbcHaTa 3eneHa ceeTnuHa - 6atepusTa e HaMbHO 3apeaeHa.
MpekbcBalla 3eneHa CBeTNMHA - 3apexaaHe.

M3BBHH CTAHLUMATA 3A 3APEXOAHE:

HenpekbcHaTta 3eneHa ceTnvHa - 6atepus >=20%

lMpekbcBallia 3eneHa cBeTnuHa - 6atepus <20%

BHUMAHME! Po6oTbT aBTOMaTMYHO cnvpa Aa pabotu u ce Bpblua B
3apsHaTa CTaHuusl, ako HUBOTO Ha 6aTepusTa nagHe nog 20%.

CBETJIMHA 3A MPELLIKA:

HenpekbcHaTa 3eneHa cBeTnMHa - cuctemata Tpsibea pda ce
akTyanuavpa. CBbpxeTe Ce C NPUMOXEeHWeTo, 3a Aa U3BbpLuMTe
akTyanusauuaTta.

I'Ipencbcsau.la 3erieHa CBeTIIMHa - akTyanuaauus Ha cuctemara e B Xo4.
MpekbcBalla YepBeHa CBETNMHA - CbobLUeHVe 3a rpewwka ot 1 go 5,
pecTapTupaiite pobota.

HenpekbcHaTa YepBeHa CBETIMHA - CboBLLEHVE 3a rpeLuka oT 6 1o 12,
HaTtucHete "STOP" unmn "OK", 3a fa nauucture.

WHONKATOPHA CBET/IMHA HA OFPAHUYUTENHUA KABEN:
HenpekbcHaTa 3eneHa CBETNNHA - CUrHAMBLT € NpaBureH
HenpekbcHaTa YepBeHa CBETIIMHA - HAMa CUrHan

KoHTponu ®urypa D4:

MpekbeBalla ceeTnvHa - 6riokupaH po6oT.

HenpekbcHaTa cBeTNMHA - POGOTLT € OTKIIOUEH.

CeeTnuHa 1 cBETM B 3eneHo: 2 yaca Bpeme 3a pabota.

CBeTNMHHUTE UHAMKaTopy 1 M 2 CBETAT B 3eneHo: 4 yaca Bpeme 3a
paborta.

CBeTnuHHUTE nHaukaTopu 1, 2 1 3 cBeTaT B 3eneHo: 6 Yaca Bpeme 3a
paborta.

CBeTnuHHUTE nHankaTopu 1, 2, 3 1 4 cBETAT B 3eMeHo: 8 Yaca Bpeme 3a
paborta.

CO®TYEP 3A YNPABNEHUE HA POBOTA 3A KOCEHE
WarternsiHe Ha |OS:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
WaternsiHe Ha Android:
https://play.google.com/store/apps/details ?id=com.toua.robot
WMHCTpyKumumnTe 3a Nnporpamata MoxeTe Aa U3TernuTe oT:

https://bit.ly/3QBB6Gm

ABAPUMHO U3KITIOYBAHE HA POEOTA
HatucHete ByToHa "STOP" dour. A1, 3a aa cnpete po6oTa, HaTUCHETE 1
3aapbxkTe GyToHa 3a 3axpaHBaHe, 3a Aa M3KIoYnUTe poboTa.



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

NPUABUXBAHE HA POBOTA
Mon poGota vma Apbxka 3a nosauraHe Ha dourypa A10 3a necHo
ynpaeneHue ¢ eHa pbka.

NOoAAPBXKA U CbXPAHEHUE

e BuHaru nsknioyBaiite poboTa npeau nouYncTeaHe U NoaapbXKa.

e [llpean pa nouncTBaTe W nopaAbpXaTe 3apsigHaTa  CTaHums,
U3KIloYeTe 3axpaHBaHeTo.

e BuHarn HoceTe pgebenn 3alWMTHW pbKaBULKM, KOraTo CMeHsiTe
ocTpuertaTa v noYncTBaTe onHaTa YacT Ha pobota.

e [poBepsiBaiiTe pefoBHO 3aTsraHeTo Ha GonToBeTe W ravkute.
MoBpepaenuTe YacTn TpsabBa Aa ce PeMOHTMPAT UMK 3aMEeHST OT
cbobpaxeHus 3a 6eaonacHoCT.

e PepoBHO npoBepsiBaiiTe ganu ocTpuetata moraTt fa ce BbpTAT
cBo60oHO.

3ABENEXKA: Korato obpbLuate poboTa ¢ rnaBata Hafony, noctaseTe

ro BbPXY TPEBHA MIIOLL UMM Meka NMOBBLPXHOCT, 3@ Aja He MoBpeauTe Unn

HapgpackaTe Kanaka.

MOYUCTBAHE

NPEAYNPEXOEHUE! MNpean fa 3anoyHeTe No4YMcTBaHETO, UKIOYETE

3axpaHBaHeTo C knioya cour. A4.

o W3amuiiTe npegHaTa yacT Ha poboTa ¢ npenapat 3a NoYMcTBaHe nog
HUCKO HansiraHe 1 Meka YeTka Unm Kbpna.

« 3nonasanTe TBbpAA YeTka, 3a ja OTCTpaHUTe OKoceHaTa Tpesa n
3aMbpcsiBaHUsTa OT OCTpuUeTaTa, konenara W Apyru 4actu ot

[fAornHaTa cTpaHa Ha poboTa.

* PepoBHO npoBepsiBaiiTe konenarta 3a kan unu okoceHa Tpesa U

no4ncTBanTe ¢ Yetka.

3ABEJIEXKA: PenoBHO oTCTpaHsiBalTe pacTMTENHUTE OCTaTbLU OT
[onHaTa cTpaHa Ha poGoTa, 3a Aa u3berHete HamansiBaHe Ha
npousBoauTesIHOCTTa.

CMAHA HA OCTPUETO

NPEAYNPEXOEHMWE!
3axpaHBaHETO U CrioXeTe 3alUUTHU PbKaBULI.
NPEAYNPEXOEHUE! W3anonagaite camo MOCOMEHWUTE OPUIMHAMHW

n'prO N3KNYeTe rMmaBHUA MpekbCcBa4y Ha

ocTpvieTa, 0foOpEHN OT NPOU3BOAUTENSI.

e Bcuukute Tpu ocTpueTa W TexHUTE BWHTOBE TpsibBa Aa Gbaar

3amMeHeHu C efHa 3amsaHa durypa A6.
e BuHTOBETE TpﬂGBa Aa ce pa3BuUAT U 3aTerHaT c OTBepTKa.
o [lpoBepeTe fanu HOBUTE HOXOBE MOraT Aia ce BbPTAT CBOGOAHO.

PELUABAHE HA NPOBJIEMU

B TaGJ'II/ILlaTa no-gony ca AafeHn Hacoku 3a AuarHoctuumpaHe Ha

npo6nemu.

AKO € Bb3MOXHO, MornpaBeTe YCTPOMCTBOTO camu. AKO He MoxeTe Aa
paspewmte npobnema, CBbpKETe Ce C OTOpW3MpaH Tbprosel M

CEpBU3EH LIEHTBP.

NPEOYNPEXOEHUE! TpsicBa Aa ce B3emMat 3alyMTHU MEPKK.

Hama curHan ot

kaben e CBbp3aH B

Mpo6nem BbamoxHu PewweHuns
NPUYUHU
HYepeeHata MpekbcaaHe Ha Hawepere
CBETNWHA Mura OpaHAYMTENHUS NoBpefeHNs y4acTbk
Ha cTaHuuaTa vaben ot kabena
3a 3apexagaHe 1 ro nonpaseTe
HenpaswunHo
VHCTanmpaHa
PoBoTbT TpyaHO | CTaHums 3a
Py . BwxTe pasgen
ce CBbp3Ba CbC 3apexaaHe "
MogrotoBka 3a
CTaHUusTa 3a H aGoTa"
3apexaae lenpaBunHo P .
NO3ULMOHMPaHO
obesonacuternHo
BbXe
Hsma 3axpaHBaHe MpoBepeTe
M3TOYHVMKa Ha
3axpaHBaHe
OrpaHnynTenHMAT Pa3msHa Ha

cbeauHutenute "+" n

orpaHU4UTenHUs wn
obpartHa nocoka -

kaben
OrpaHn4nUTenHUST Mposepete panu
kaben He e OrpaHNYUTENHUST
CBbP3aH KbM kaben e npaBunHo
cTaHuusTa 3a CBbP3aH CbC
3apexaaHe 3apsiAHa CTaHums
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MpekbcBaHe Ha

Mposepete Lenust

orpaHUYnTenHUs mbT,
kaben Ye kabenbT He
npeKbCHaT.
KpbcTocBaHe Ha
MposepeTe aann
orpaHU4nTenHN
OrpaHNYUTENHUAT
NPOBOAHWMLV MO
kaben e npaBuIHo
MbTS KbM M OT
MOHTUpaH
npuvkaTa
Po6oTtbT OrpaHn4nTenHUsT Pa3msHa Ha
npemvHaBa kaben e cBbp3aH B cbeguHuTenute "+"' n
rpaHuuarta obpaTtHa nocoka
PoGotbT MospeneHo nnu
BUBpUpa nnn NMNCBALLO ocTpue MpoBepka 1 peMOHT
n3naea IvckbT Ha Ha BUHTOBETE 3a
HeobuyaitHn ocTpreto e 3akpenBaHe Ha
3BYyUN pasxnabeH ocTpreTo
CMsiHa Ha OCTpUETO
Kop 3a Onucanve Pelenue
rpeLuka
TpeLuka npu MoctaBeTe poboTa Ha
paBHa NOBbPXHOCT 1 ro
EO01 domr. VHUUManu3aumsaTa pecTapTipaiite.
F1 - XupockonuyeH
CeHsop
Perynvipaiite
cbnbckBallaTta WaHra n
Mospena Ha TOPCUOHHOTO KOMesno B
E02 cour. ceH3opa 3a npeaHata yacT Ha
Fg’ . nosauraHe Unu Ha | kocaukara, npoBepeTe
ceHsopa 3a Aanu He ca brniokvpanu;
CcOMbCBK nocraeete po6oTa Ha
paBHa NMOBBPXHOCT 1 r0
CcTapTupaiiTe OTHOBO.
Tpeluka npu MocTaeeTe poboTa Ha
paBHa NOBbPXHOCT 1 ro
E03Fg)ur. VHUUManu3aumsaTa pecTapTupaiite. Ako
Ha fipuraTens sa npoGremMbT NpoAbIkasa,
psasaHe CBbpXeTe ce C oTaena 3a
E04 Mpewka npu cgep.nponamﬁeuo
TIyXXBaHe.
®urypa F4 CBbP3BAHETO Ha obcnyxeaHe

3axpaHBaHETO

HenpasunHa
EO05 domr. CKOpPOCT Ha
F5 Asuratens 3a
pssaHe
MocTaBeTe poboTa BbpXY
aBHa MOBBPXHOCT.
° E06 . Mpeaynpexaenne E|aTI/ICH8Te TOP unm OK,
vrypa F6 38 HaKmoH 3a fja MauncTUTe
anapmara.
MocTaBeTe poboTa BbpXY
aBHa MOBBPXHOCT.
E07 Mpepynpexaenue E|aTI/ICH8Te TOP unn OK,
durypa F7 3a nosguraHe 3a aa uaumcTUTe
anapmara.

E08 cpur.
F8

MocTaBeTe poboTa BbpXY
paBHa I'IOB'bQXHOCT unro
pectapTupanTe. Ako
npo6neMbT NpoabIKaea,
CBbPXeTE ce C oTAena 3a
cneanpoaax6eHo
obcnyxsaHe.

Mpelwka B kaHana
Ha AN

E09Fgm r.

BwxTe no-rope B
Tabnuuara: npobnem -
HsIMa curHan ot cton
npoeogHuka. Mposepete
BCWYKM TOYKV €AHa Mo
efHa, cref KoeTo
nocraseTe poboTa Ha
ﬂaBHa MOBBPXHOCT.
aTucHete STOP mnu OK,
3a fja usuncTuTe
anapmara. Pectaptupaite
po6oTa. Ako npobnembT
npoAbIKaBa, CBbPXeETe ce
cotgena 3a
cnennpogax6eHo
obcnyxeaHe.

Henpasunex
curHan

E010 cour.
F10

MocTaBeTe poboTa BbPXY
ﬂaBHa MOBBPXHOCT.
aTucHete STOP mnu OK,
3a fja usuncTuTe
anapmara. Pectaptupaite
po6oTa. Ako npobnemsbT
npoAbIKaBa, CBbPXeETe ce
cotgena 3a
cneanpogax6eHo
obcnyxeaHe.

3abusaHe Ha
po6oTun

EO11
®durypa
F11

PecrtaptupanTte pobota.
Axo npobnembT
npoAbIKaBa, CBbPXETe ce

HenpasunHa
CKOPOCT Ha Nnesus




ABuraten Ha c otaena 3a [BaxpaHBaHUTE C eneKTPU4ECTBO NPOAYKTH He TpsibBa Aa ce N3XBBLPNST|
TbpKanaHe cneanpoaax6eHo 3aeaHo ¢ GuToBWTE OTMAAbLUM, a Aa ce npedasaT B MOAXOASALM|
HenpasunHa obcnyxeaHe. ﬁ CbopbXeHMa 3a MaxebpnaHe. CBbPXeTe Ce C Thproseua Ha NPoayKTa|
EO01 legmr' CKopocT MMM C MecTHUTe BnacTM 3a WHGOPMAUMS OTHOCHO M3XBBLPASHETO,
XO, eBﬂg%’:ﬁ‘aTeﬂ OTI'IaJ:l'bLlI/ITe OT eNneKkTpU4ecko U ernekTpoHHO oﬁopy/:uaane CbabpXar|
lAE— MHEPTHW 32 OKONHaTa cpeaa BeuwecTsa. OGopynBaHeTo, KOETO He ce|
CbAbLPXAHUE HA KOMIMJEKTA: lPeuvknupa, npeacTasnsBa NoTeHUManeH pUCK 3a OKomnHata cpeja W
* PoBor 3a ocene 1 6p. "Grupa Toj equSBeéL;-lI(':T; 3mr)zi]rl?iz.zon odpowiedzialnoscig" Spotka komandytowa cbc
¢ [lokuHr cTaHUMA W CTaHLMA 3a sapexaare 16p. Cel:la?wlLLlepBbB BZpLuasa,o?n. Pograziczn‘; 2/4 (Hapman: I'IDE)HaTaThK "Grupa Topex")
* 3axpaHBaHe v yabmKuTeN 1 6p. YBE[IOMSIBA, Y€ BCUYKN ABTOPCKA MPaBa BbPXY ChbPKAHMETO HA TOBA PHLKOBOACTBO
¢ Kaben 3a fgemapkauus Ha paboTHOTO MSICTO 30Ha100m (Hapu4aHo no-HaTaTbk "PBLKOBOACTBO"), BKIHOYUTENHO, HAPEA C APYrOTO. HErOBUS TEKCT,
* LlndpTose 3a 3akpensaHe Ha kabenu 1006p. CHIMKM, inarpami, YEpTexH, KakTo 1 KOMMO3ULMSITa My, MPUHAANEXAT U3KIIOHUTENHO
o dukcupaluy WM ToBE 3a JOKUHT CTaHUUATa 66p. Ha Grupa Topex 1 ca 06eKT Ha NpaBHa 3alLymTa cbrnacHo 3akoHa ot 4 despyapu 1994
. OCTpVIeTa 3a psizaHe 36p. r. 3a aBTOPCKOTO MpaBo W cpofHuTe My npaea (OB, 6p. 90 ot 2006 r., no3. 631, ¢
o KaGenHu cheanHnten 26p. n3meHenusiTa).  KonupaHeto, obpabotkara, nyGnukysaHeTo, MoAUdULMPaAHETO C
Tbpro.eka Len Ha Lsinoto PLKOBOACTBO M Ha OTAENHUTE My eneMeHTu 6e3 cbrnacueto
o LlecTobrbrieH ko 16p. Ha Grupa Topex, 13paseHo B nucMeHa (opma, e CTPoro 3abpaHeHo 1 Moxe fia fioBese
TEXHVI“IECKVI HAHHM A0 rpaxaaHcka 1 HakasaTesniHa OTrOBOPHOCT.
Po6ort 3a koceHe 04-621
Napamersp CToNHOGCT EO peknapaums 3a CLOTBeTCTBMe
3axpaHBalLo Hanpexenne 18V DC MNp : wmren: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
MakcumanHa HoMUHarnHa MoLHOCT 50 W uz:’z'% ‘Egg? 3a kocere E+
Ha pexelus AsAraren. Tuproscko HaumeHosanue: NEO TOOLS
MakcvmarnHa HoMuMHanHa MoLLHOCT 20 W CepvieH Homep: 00001 + 99999
Ha CAMOXOAHIA ABuraTen: Hacroswara AeKknapauna 3a CboTBETCTBME Ce 1U3[aBa Ha MbfHaTa
CreneH Ha 3awmTa IP 3a ctaHumusaTa IPX4 OTFOBOPHOCT Ha NPOVABOANTENSL.
3a sapexaaqe MpOAYKTLT, OMMCAH NMO-Fope, COTBETCTBA Ha CHIEAHUTE AOKYMEHTH:
CreneH Ha 3awwmra IP 3a poboTa IPX5 [vpekTnBa 3a MawnHuTe 2006/42/EO
CreneH Ha 3awwTa IP 3a aganTepa 1P 65 OvpekTnea 2014/53/EC 3a YepBeHns UBAT
3a sapexnaaqe Oupektusa 2011/65/EC, nameHeHa c iupektusa 2015/863/EC
Knac Ha sawwra 3a pobora 1l V1 oTroBaps Ha 3ucKkBaHWsTa Ha CTaHgapTuTe:
Knac Ha sawura sa sapsiaHaTa I EN 60335-1:2012/A15:2021; EN 50636-2-107:2015/A3:2021; EN
CTaHuma 62233:2008
Uinpuha Ha psizaHe 180 mm EN |EC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-

Perynupaxe Ha BUcouMHaTta Ha 20 mm - 60 mm

psisaHe B AnanasoHa

Ckopoct 3100 06/MuH
Maca 10,2 kr
[ogvHa Ha NPou3BOACTBO 2023

[AHHW 3A LLYMA Y BUBPALIMUTE
HuBO Ha 3ByKOBO HansiraHe

Lpa = 560B (A) K=

3dB(A)
M3amepeHo HMBO Ha 3BYyKOBa Lwa = 67dB (A) K=
MOLLHOCT 3dB(A)

WHdopmauus 3a wyma n Bubpauumute

HuBoTO Ha wWwyma, nanbyBaH OT oBopyaBaHETO, Ce onucBa 4pes:
HUBOTO Ha U3MbYBAHOTO 3BYKOBO HansraHe Lpa ¥ HUBOTO Ha 3ByKoBaTa
MOLLHOCT Lwa (kbaeTo K 03HauaBa HeonpeaeneHocT Ha M3MepBaHeTo).
Bubpauunte, nanbyBaHn oT 060pyABaHETO, Ce OnMcBaT OT CTOMHOCTTa
Ha BMOpaUMOHHOTO  yckopeHue an (kbgeTo K osHayaBa
HEeonpeaeneHoCT Ha U3MepBaHeTo).

HWBOTO Ha M3NbyYBaHe Ha 3BYKOBO HansraHe Lpa , HUBOTO Ha 3ByKOBa
MOLLHOCT Lwa W CTOWHOCTT@ Ha BMOPALMOHHOTO YCKOpeHue an ,
NOCOYEHN B TOBa PBbKOBOACTBO, Ca U3MepeHW B CboTBeTcTBME ¢ EN
62841-1:2015+A11. OnpeaeneHoTo HMBO Ha BUGpaLun an Moxe Aa ce
U3ronsea 3a CpaBHsBaHe Ha obopyaBaHeTO W 3a npefBapuTernHa
oLieHKa Ha ekcrosnumusTa Ha Bubpauuu.

MocoyeHoTO HMBO Ha BuGpaUMM e npeacTaBUTeNIHO camo  3a
ocHoBHaTa ynoTtpeba Ha ypepa. AKO YpeabT Ce M3ronsea 3a Apyrv
NPUMOXEHNst UNM C  [pyrM paboTHM MHCTPYMEHTW, HMBOTO Ha
BUOpaLnnNTE MOXe fa ce npomeHu. MMo-BUCOKOTO HMBO Ha BuUOGpaLmm
e 6bae NOBMMAHO OT HEAOCTaTbYHA UMW TBBLPAE Psaka NoAapbXKa
Ha ypepa. MocoyeHuTe no-rope MpuuMHWM MoraT Aa AoBedaT Ao
NOBULLEHO U3naraHe Ha BuGpaLummn npes uenus nepuop Ha pabota.

3a ga ce HanpaBM TOYHa OLIEHKA Ha eKCMo3uLMsiTa Ha BUGpauum,
e HeobxoAuMO Aa ce B3emaT npeABMA nepuoauTe, Korato
YCTPOWCTBOTO € M3KIIOYEHO UMW KOraTo e BKIIIUYEHO, HO He ce
usnonsea 3a pa6ota. Korato Bcu4ku ¢hakTopym ca TOYHO OLIEHEHHU,
o6LiaTa ekcno3uuus Ha BUGpaLum Moxe Aa 6bae 3HaYMTEsNHO no-
HUCKa.

3a fa ce npeanasu NnoTpebuTenaT oT Bb3AencTBUeTo Ha BUbpauuuTe,
TpsibBa Aa ce npunaraT JOMbIHUTENHW MEPKU 3a 6e30MacHoOCT, kaTo
Hanpumep UMKNMYHA MOAAPbLXKA Ha MawuHata W paboTHUTe
VHCTPYMEHTU, OCUrypsiBaHe Ha Noaxoasiua TeMnepartypa Ha pbLeTte
noAxoAsiLLa opraHu3aLms Ha paboTtara.

AAHHU 3A LLUYMA N BUBPALIUUTE
OMA3BAHE HA OKOJTHATA CPEOA
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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
HacTosiwara feknapauusi ce OTHacs camo 3a MaluMHaTa, Kakto e
nycHaTa Ha nasapa, 1 He BKI04Ba KOMMOHEHTW.
fobaBeHM OT KpalHWUA nOTpebuTen WNM UM3BLPLUEHU OT  Hero
BMOCIEACTBME.
Wve n appec Ha nuueto, npebusasawo B EC, ynbnHomolleHo Aa
M3roTBU TEXHUYECKOTO lOCHE:
MoanucaHo oT MMeTo Ha:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ynuua Pograniczna 2/4
02-285 BapLuaBa
o r

AL "

EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1

Maeen Kosanckn
OTroBopHuK no kayecTsoto Ha TOPEX GROUP
Bapuaga, 2023-09-11

EC peknapauus 3a cboTBeTCTBUE

MpoussoauTen: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
MpoaykT: 3apsgHa cTaHumus

Mopgen: K145455

Tbproecko HaumeHoBaHue: NEO TOOLS

CepueH Homep: 00001 + 99999

HacrosilaTta feknapaLyisi 3a CbOTBETCTBYE CE U3[aBa Ha MbrHaTa
OTrOBOPHOCT Ha NpoV3BOAUTENS.

MpoaykTLT, onucaH no-rope, CbOTBETCTBA Ha CreAHUTE OKYMEHTU:
AuvpekTuBa 2014/53/EC 3a YepBeHUA LBAT

AupektuBa 2011/65/EC, nsmeHeHna c [iupektusa 2015/863/EC
W oTroBaps Ha U3vckBaHUsTa Ha CTaHdapTuTe:

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

Tasu aeknapauusi ce OTHaCst EAMHCTBEHO 3a MalLMHaTa B
CbCTOSHUETO, B KOETO € BbBeJeHa B

MapKeTUHT U He BKIIOYBa KOMMOHEHTU, AoBaBeHN OT KpatHus
notpe6uTen unm

riocneaBaLLmTe My AeMHOCTH.

Wme 1 apgpec Ha ynmbnHomoLleHoTo nuue ot EC

M3roTBSIHE Ha TeXHUYecka AoKyMEHTaLus:



MognucaHo oT UMeTo Ha:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Ynuua Pograniczna 2/4
02-285 BapluaBa

< -
Masen Kosanckn
OTroBopHUK No kavectBoto Ha TOPEX GROUP
BapuiaBa, 2023-11-09

HR
PRIRUCNIK ZA PRIJEVOD (KORISNIK)
ROBOT ZA KOSNJU 04-621
PAZNJA: PRIJE UPOTREBE ELEKTRICNIH ALATA PAZLJIVO
PROCITAJTE OVE UPUTE | CUVAJTE IH ZA BUDUCU UPOTREBU.

POSEBNA SIGURNOSNA PRAVILA

SIGURNOSNE UPUTE ZA KOSNJU ROBOTA
Sigurnost u prakti¢noj uporabi robota za ko$nju

PREPORUKAMA

Pazljivo procitajte upute. Upoznajte se s upravljackim sustavima i
ispravnim radom jedinice.

Ne dopustite da uredaj koriste djeca ili osobe koje nisu procitale upute za
uporabu. U nacionalnim propisima moze se navesti minimalna dob za
operatera.

Nemojte koristiti robota kada su u blizini drugi ljudi, posebno djeca ili
Zivotinje.

Napominjemo 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 u vremenu bez kise.
Prilikom ko$nje na kiSi, trava se moze zalijepiti za robota, $to moze
skliznuti kao rezultat.

e NEMOJTE kositi u lo§im vremenskim uvjetima, npr. tijekom jake
kiSe, grmljavinskog nevremena ili snijega.

e Povremeno provjerite pokoSeno podrucje i uklonite kamenje,
krhotine, Zice, kosti i druge prepreke. Ograni¢eno jamstvo ne
pokriva Stetu uzrokovanu predmetima ostavljenim na travnjaku.

e Da biste izbjegli oSte¢enja, nemojte kositi unutar 1 m od glava
prskalica.

NAPOMENA: 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, lopatice, odjeljak za baterije ili bilo koje dijelove u

kojima postoje praznine poput kotaca.

KORISTENJE

o Cuvajte se rotirajuéih noZeva! NE stavijajte ruke ili noge pod
rotirajuce ostrice.

« Pazite na predmete razbacane po travnjaku tijekom kosnje! Kada je
robot ukljuéen, drzite sigurnu udaljenost.

* Ne ostavljajte uredaj bez nadzora ako se zna da se u blizini nalaze
Zivotinje, djeca ili gradani.

« Odrzavajte siguran polozaj. Odrzavajte ravnotezu i stabilan polozaj
na nagibima. Dok upravljate robotom ili njegovim perifernim
uredajima, moZzete hodati, ali ne smijete trcati.

* Upoznajte se s uputama kada, gdje i kako provjeriti robota i njegove
periferne uredaje, kabele i produzne kabele na ostecenja ili trosenje
i popravak robota, samo-modifikacija, popravak nije dopusten - uz
rizik poniStavanja jamstva.

« Ne spajajte ili dodirujte osteceni kabel napajanja dok se ne iskljuci
iz napajanja zbog opasnosti od dodira s komponentama pod
naponom.

e Spojite robota ifili perifernu opremu samo na strujne krugove
zastiCene prekidacem preostale struje s strujom spoticanja ne
veéom od 30 mA.

e Ako robot proizvodi abnormalan zvuk ili primijeti abnormalnu
vibraciju ili signalizira alarm, odmah pritisnite gumb STOP.

« NE dodirujte opasne pokretne dijelove prije isklju€ivanja napajanja

robota.

NE dirajte opasne dijelove dok se potpuno ne zaustave.

Uvijek nosite ¢vrstu obuéu i duge hlace prilikom rukovanja robotom.

Iskljucite napajanje: Prije zaklju¢avanja robota.

Prije ispitivanja, ¢i§¢enja ili odrzavanja.
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PIKTOGRAMI | UPOZORENJA
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1.Proéitajte upute za uporabu, pridrzavajte se upozorenja i
sigurnosnih uvjeta sadrzanih u njima!

2.Iskljucite napajanje prije ¢i§¢enja ili odrzavanja

3.Do ne stavljati ruke ili noge pod strazu mehanizma za rezanje
4 Rotirajudi dijelovi moguénost ozljede

5.Drzite sigurnu udaljenost od robota za ko$nju

6.Cuvaijte se moguénosti ozliede od odbagenih predmeta
7.Zastitite od kise

8.Cuvati izvan dohvata djece

9.Do se ne voziti na robotu

10.Moguéi gubitak prstiju, budite oprezni

11.Maksimalni nagib tla 14°/25%

12.Zastitite ruke radnim rukavicama

13.Zastitna odjec¢a mora se nositi

14.Nosite zastitnu obucu

15.Do odlagati s kuénim otpadom

16.Selektivno prikupljanje otpada

17.Stupanj zastite

OPREZ: Ovaj uredaj mogu koristiti djeca starija od 8 godina i osobe
s ograni¢enim fizickim i mentalnim sposobnostima i nedovoljnim
znanjem ili iskustvom, ako su pod nadzorom ili pravilno upuceni u
sigurnu uporabu uredaja kako bi bili svjesni uklju¢enih rizika. S ovim
uredajem ne smiju se igrati djeca. Djeca ne smiju Cistiti ili odrzavati
uredaj bez nadzora.

OPIS GRAFICKIH ELEMENATA
Donje numeriranje odnosi se na komponente uredaja
prikazano na grafi¢kim stranicama ovog priru¢nika.

Oznaka SI. A Opis

1 Zaustavljanje u nuzdi

2 Podesavag visine kosnje

3 Upravljacka ploga kosilice

4 Prekida¢ kosilice

5 Pogonski kotaci

6 NoZevi za rezanje

7 Bubanj mehanizma za rezanje

8 Okretni kotaci

9 Rucica za noSenje

10 Konektori za punjenje

11 Poklopac odjeljka za baterije
Oznaka SI. B Opis

1 Upravljacka plo¢a prikljuéne stanice

2 Rupe za pri¢vrscéivanje prikljuéne stanice

3 Konektori za punjenje

4 Priklju¢na stanica

5 Poklopac priklju¢ne stanice

6 Konektori za kabel za napajanje za oznacavanje

radnog podrucja
7 Kabelske rupe za oznagavanje radnog podrudja 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 ograni¢enog kabela

4 Radni sati / poruka o pogresci, svjetla 1-4




5 Gumb za ukljucivanjefisklju¢ivanje
6 Skretnica
7 Gumb za sidrenje
8 Gumb Potvrdi"
Oznaka SI. H Opis
1 Vijke
2 Poklopac odjelika za baterije s transportnom
ru¢kom
3 Odjeljak za baterije
4 Uti¢nica baterije na poklopcu komore
5 Punijiva baterija (nije ukljuéena)
Oznaka Sl. Ja Opis
1 Travnjak
2 Zid / zid
3 Prikljuéna stanica
4 Udaljenost stanice od zida
5 Pocetni dio linije koji ograni¢ava podrucje kosnje
6 Duljina sekcije
Oznaka SI. J Opis
la Kabel za ograni¢avanje pocetka podrucja ko$nje
1b Kabel koji ograniava podrucje koSnje Kraj
2 Kabel za napajanje
3 Priklju¢na stanica

* Mogu postojati razlike izmedu grafike i stvarnog proizvoda
PRIPREMA ZA RAD

INSTALACIJA BATERIJE
« Okrenite robota za ko3nju tako da postoji pristup donjoj strani robota.

e Umjesto prekidaa SI. A4 i transportne ru¢ke Sl. A9 je poklopac

odjeljka za baterije SI. H2 pri¢vr§éen s 4 vijka oznaena strelicama Sl.
H1.
e Zatim odvrnite vijke oznacene strelicama.

e H2 kako ne biste slomili ili odvojili Zice prekidaca SI. A4 (pricvrséen je

na poklopac odjeljka za baterije).

Zatim preokrenite poklopac, uti¢nica baterije na donjoj strani poklopca
je fiksirana Slika. H4.

e Baterija iz serije ENERGY+ umetnuta je u uticnicu.

Preokrenite poklopac s pri¢vrS¢enom baterijom i umetnite u odjeljak
Slika H3.

Zategnite vijke koji pricvrS¢éuju poklopac. Preokrenite robota odozdo
prema dolje, jedinica je spremna.

RADNO OKRUZENJE ROBOTA ZA KOSNJU

Provjerite jesu li na web-mjestu robota ispunjeni sliedec¢i uvjeti:

e Visina trave ne prelazi 60 mm.

o NAPOMENA: Ako je trava vis§a od 60 mm, prvo izrezite travnjak
ruénom kosilicom.

* Nema kamenja, komada drva, Zica, Zivih kabela ili drugih stranih
predmeta.

* Mijesto koSnje je ravno i ravno, bez jaraka i rovova, a nagib je maniji
od 25% (14°) SI.

e Zainstalaciju su potrebni sljededi alati:

e Gumeni ¢eki¢ (za guranje igala u zemlju prilikom polaganja kabela
za drzanje)

o Sesterokutni kljug (za pri¢vrécivanje stanice za punjenje) ukljuéen je
u komplet

* Kilijesta (za rezanje kabela koji ograni¢ava radno podrucje)

1.UGRADNJA BAZNE STANICE

Odaberite odgovaraju¢e mjesto

Punionicu treba postaviti na sliede¢e mjesto SI. C3:

* Relativno ravan i ravan dio travnjaka.

e Blizu ruba travnjaka.

* Blizu zidne uti¢nice.

« Postavite produzni kabel od 10 m, napajanje na zasjenjeno, hladno
i suho mjesto.

e U krugu od najmanje 2 m od stanice za punjenje ne smije biti
prepreka.

e PreporuCuje se da se stanica za punjenje nalazi na suhom i
zasticenom mjestu.

« Napajanje bi trebalo biti 30 cm iznad razine tla.

2.PRIKLJUCAK STANICE ZA PUNJENJE

Pri¢vrstite stanicu za punjenje na tlo sa 6 vijaka za pricvr§¢ivanje (G1)

(pomocu Sesterokutnog klju¢a G6 ).

NAPOMENA: NEMOJTE stajati na ploci stanice za punjenje niti hodati po

njoj.
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NAPOMENA: NEMOJTE praviti nove rupe na plo¢i stanice za punjenje.
Stanica mora biti pricvr§¢ena na tlo pomocu postojecih rupa.

3.POLAGANJE KABELA ZA DRZANJE

Grani¢na Zica koristi se za razgranienje radnog podru¢ja i usmjeravanje
robota natrag do stanice za punjenje.

NAPOMENA: Ako i va$ susjed koristi robota za kosnju, drzite najmanje 1
m razmaka izmedu zaustavnih Zica oba robota.

PLANIRANJE LINIJE ZA SPRJECAVANJE SIRENJA ZARAZE

Prije polaganja grani¢ne crte, hodajte duz odredene granice i uklonite sve
nepotrebne predmete, poput kamenja.

NAPOMENA: Duljina kabela za drzanje ne smije prelaziti 200 metara.
UPOZORENJE! Robot ne smije pregaziti Sljunak ili slicne materijale koji
bi mogli oStetiti oStrice.

POLAGANJE KABELA ZA DRZANJE SL. C

Slijedite upute u nastavku kako biste postavili kabel za drzanje oko radnog

podrucja i prepreka. Pomoc¢u mijeraca ukljuéenog u komplet pravilno

poloZite kabel za zadrzavanje.

OPREZ: Kabel za drzanje je pod naponom na vrlo niskom naponu i

siguran je za ljude i ku¢ne ljubimce.

NAPOMENA: Zapocnite s konektorom "-" na straznjoj strani stanice za

punjenje sl. B6 povucite ga ispod stanice (i ostavite dopustenje od 10

cm) i poloZite kabel oko travnjaka u smjeru suprotnom od kazaljke na satu,

zavrSavajuci na konektoru "+" na straznjoj strani stanice za punjenje

(ostavite dopustenje od 10 cm). Provjerite je li kabel uspostavio metalni

kontakt na konektorima '+'i -' SI. B6 ne zaboravite odrezati vi§ak Zice za

drzanje.

« Ostavite najmanje 2 m prazno izmedu zaustavne Zice i stanice za
punjenje. Kabel u ovom odjeljku koristi se za dovodenje robota na
prikljuénu stanicu.

e Odrzavajte razmak od 30 cm izmedu zaustavne Zice i ruba travnjaka
Sl. C2; Sl. C3.

e Pri¢vrstite zaustavnu Zicu na tlo iglama koje se nalaze na slici G5.
Zaustavna Zica treba biti ravna i lagano zategnuta. Klinovi trebaju
biti razmaknuti svakih 1 m (to se moze mijenjati ovisno o obliku
travnjaka) slika C4. Ne zakopavajte kabel dublje od 2 cm kako ne
biste oslabili signal.

e Polozite kabel tako da su kutovi ve¢i od 90 ° slike C5. Polozite
graniénu Zicu u njezne zavoje na tim tockama, $to ¢e robotu znatno
olaksati kretanje po podrucju koje treba pokositi.

* Ako na travnjaku postoje cvjetne gredice, ribnjaci ili drvece, okruzite
ih petlijama grani€ne Zice slike C4.

e Odrzavaijte udaljenost od najmanje 30 cm izmedu kabela za drzanje
i rubova prepreka.

PAZNJA: Na putu do i od petlje, kabel za drzanje ne smije se medusobno

prelaziti sl .

e Ostavite uski prostor u radnom podruéju kosilice. Osigurajte da je
udaljenost izmedu paralelnih grani¢nih Zica ve¢a od 1 m.

NAPOMENA: Provjerite nalazi li se prikljuéna stanica unutar petlie koja
oznacava podrucje koSnje. (izvana / iznutra prema van) Slika B2

4. UGRADNJA PUNIONICA

Prikljucite napajanje

. Umetnite utika¢ u zidnu utiénicu od 110 do 240 V.

. provjerite status LED svjetala na slici stanice za punjenje B1:
Potpuno zeleno svjetlo: uspostavljena veza (robot se ne puni ili je
potpuno napunjen)
Povremeno zeleno svjetlo: robot se puni.
Povremeno crveno svjetlo: najée$¢a pogreSka je "odvajanje
ograni¢avajuceg kabela".
Isklju¢eno svjetlo: najces¢i kvar je "No 100-240 V napajanje” ili
"Nema priklju¢ka na izvor napajanja".

RAD / POSTAVKE

Pocetno pokretanje robota za kosnju

o Prilikom prvog pokretanja robota postavite jedinicu na prikljuénu stanicu
tako da konektori za punjenje na stanici sl. B3 ne dolaze u kontakt s
prikljuécima za punjenje na robotskoj smokvi za ko$nju. A10.

» Kada se robot za ko$nju prvi put pokrene iz aplikacije telefona, mora se
izvrsiti azuriranje firmvera. Nacin izvrSenja opisan je u nastavku pod
azuriranjem softvera.

N =

» NAPOMENA: Tijekom prve veze telefon i robot moraju biti u dometu

Wi-Fi mreze.
AZURIRANJE FIRMVERA PRIJE KORISTENJA ROBOTA.
Azuriranje treba izvrsiti na sljedeci nacin.
1.Postavite robota unutar petlje, ali izvan stanice za punjenje.
2.Prebacite prekidac Sl. A4 u polozaj 1.



3.Pritisnite i drzite prekida¢ Sl. D5

4.Pokrenite aplikaciju, skenirajte QR-kod

5.Povezite 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 instalacije softvera uredaj je spreman za rad

BILJESKA!

o Na zaslonu je prikazano je li robot u dometu Wi-Fi ili Bluetooth mreze
e Povezivanje s mrezom oznafeno je treperavom ikonom za
odgovarajucu vrstu veze. Nakon povezivanja, ikona prestaje treperiti.

* Robot se moze upariti samo s jednim telefonom.
* Ako je potrebno povezati drugog (istog robota za ko$nju), prvi se mora
ukloniti iz aplikacije. U aplikaciji za iOS takoder iz Bluetooth postavki.

PODESAVANJE VISINE KOSNJE:

Postavite visinu rezanja na 60 mm prije prve kosnje, a zatim promijenite

na Zeljenu visinu kada je cijeli travnjak relativno ravan.

e Okrenite gumb A2 u smjeru kazaljke na satu kako biste povecali
visinu rezanja.

e Okrenite gumb figure A2 ulijevo kako biste smanjili visinu rezanja.

« Visina rezanja moze se podesiti od 20 mm (MIN) do 60 mm (MAX).

NAPOMENA: Pogonski motor bubnja kosilice SI. A7 ukljuCuje se otprilike

10 sekundi nakon napustanja baze, zapo¢injuéi rad.

UKLJUCIVANJE/ISKLJUCIVANJE
1. postavite prekidaé Sl. A4 u polozaj "O" kako biste iskljucili napajanje.
2. postavite prekidac Sl. A4 u polozaj "I" kako biste ukljucili napajanje.

AKTIVACIJA ROBOTA | PROGRAMIRANJE RADNOG VREMENA U

MAUAL NACINU RADA

1 Pritisnite i drzite tipku za ukljucivanje Slika D5 za pokretanje robota.

Napomena: nemojte tresti robota tijekom pokretanja kako biste izbjegli

pogresku pri pokretanju. Ako se robot ne pokrene ispravno (sva svjetla su

stalno uklju¢ena), ponovno pokrenite robota.

2. unesite lozinku pritiskom na tipku D6 dva puta, zatim tipku D7 dva puta

i tipku D8 jednom (lozinka programirana u tvornici).

3. Programirajte vrijeme rada (ukljucujuéi vriieme koSnje i vrijeme

punjenja):

- Pritisnite tipku sl. D6 za podeSavanje vremena rada. Jedno svjetlo znadi

2 sata, maksimalno vrijeme rada je 8 sati i 4 svjetla sl. D4 su upaljeni.

Pritisnite tipku sl. D8 za potvrdu i pokretanje robota.

NAPOMENA: Nakon $to je postavlieno vrijeme rada, robot ¢e zapamtiti

postavke i poceti kositi u programirano vrijeme svaki dan. Vrijeme ko$nje

bit ¢e u skladu s unesenim postavkama.

e Programirano vrijeme rada robota od 2 sata do 8 sati vrijeme je ko$nje,
ukljucuju¢i vrijeme punjenja.

* Vrijeme rada i punjenja razlikovat ¢e se ovisno o koristenoj bateriji.

Ako Zelite promijeniti vrijeme rada, ponovno slijedite korake od 2 do 3.

PROGRAMIRANJE VREMENA U AUTOMATSKOM NACINU RADA, 7-

DNEVNI RASPORED, DOSTUPNO JE PUTEM POSTAVKI U

APLIKACIJI

o Nakon zaustavljanja u nuzdi, robot se prvo mora otklju¢ati slijedeci gore

navedeni korak 2. Nakon $to je robot otkljuéan, mozemo ga vratiti u

stanicu pritiskom na gumbe: sl. D7 zatim potvrdite sl. D8 za vra¢anje

kosilice u stanicu za punjenje.

Pritiskom na tipku STOP za zaustavljanje u nuzdi briSe se rucni i

automatski radni ciklus nacina rada iz aplikacije, ako je pokrenut na ovaj

nacin. Da bi robot ponovno radio nakon zaustavljanja u nuzdi, vratite
ga na stanicu za punjenje i ponovno postavite rucni raspored. Za

automatski raspored izvedite istu radnju u rasporedu aplikacije i

potvrdite njezine postavke.

NAPOMENA: Programirano vrijeme pokretanja u automatskom

rasporedu ne bi se trebalo smatrati vrlo preciznim. Uredaj se moze

pokrenuti do nekoliko minuta nakon postavljenog vremena.

Aktiviranjem ruénog nacina rada briSe se raspored programiran u

aplikaciji i obrnuto.

e Rubovi u ruénom nacinu rada obavljaju se automatski svakih nekoliko
ciklusa kosnje. Sastoji se od koSnje trave pored kabela koji definira
radno podrugje. PAZNJA: Mora se paziti da kabel bude ispravno
pri¢vrséen kako ga ne bi izloZili slu¢ajnom rezanju.

e Robot za ko$nju vratit ¢e se na prikljuénu stanicu nakon $to uredaj
otkrije pocetak padalina.

* Ako robot naide na prepreku tijekom rada, odbit ¢e se od nje i nastaviti
raditi.
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SVJETLO STATUSA PUNJENJA U STANICI ZA PUNJENJE:
Kontinuirano zeleno svjetlo - baterija potpuno napunjena.
Povremeno zeleno svjetlo - punjenje.

1IZVAN STANICE ZA PUNJENJE:

Kontinuirano zeleno svjetlo - baterija >=20%

Povremeno zeleno svjetlo - baterija <20%

PAZNJA! Robot automatski prestaje raditi i vraéa se na stanicu za
punjenje ako razina baterije padne ispod 20%.

SVJETLO POGRESKE:

Kontinuirano zeleno svjetlo - sustav treba aZurirati. PoveZite se s
aplikacijom da biste izvr§ili azuriranje.

Povremeno zeleno svjetlo - aZuriranje sustava u tijeku.

Povremeno crveno svjetlo - poruka o pogresci 1 do 5, ponovno pokrenite
robota.

Neprekinuto crveno svjetlo - poruka o pogresci od 6 do 12, pritisnite
"STOP" ili "U redu" da biste ogistili.

KONTROLNO SVJETLO INDIKATORA KABELA:
Kontinuirano zeleno svjetlo - signal ispravan
Kontinuirano crveno svjetlo - bez signala

Kontrole SI. D4:

Povremeno svijetlo - robot blokiran.

Kontinuirano svjetlo - robot otklju¢an.

Svjetlo 1 svijetli zeleno: 2 sata rada.

Svjetla 1 i 2 osvjetljavaju zeleno: 4 sata rada.
Svjetla 1, 2 i 3 osvjetljavaju zeleno: 6 sati rada.
Svjetla 1, 2, 3 i 4 svijetle zeleno: 8 sati rada.

SOFTVER ZA UPRAVLJANJE ROBOTOM ZA KOSNJU
PREUZIMANJE 10S-a:
https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
Preuzimanje Androida:
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
Upute za program mozZete preuzeti na:

https:/bit.ly/3QBB6Gm

HITNO ISKLJUCIVANJE ROBOTA
Pritisnite tipku "STOP" Sl. Al da biste zaustavili robota, pritisnite i drzite
gumb za ukljucivanije da biste iskljuili robota.

PREMJESTANJE ROBOTA
Ispod robota nalazi se ru¢ka za podizanje figure 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 mijenjanja nozeva i
¢iS¢enja donje strane robota.

e Redovito provjeravajte nepropusnost vijaka i matica. OSteceni
dijelovi moraju se popraviti ili zamijeniti iz sigurnosnih razloga.

* Redovito provjeravajte mogu li se ostrice slobodno okretati.

NAPOMENA: Kada robota okrenete naopako, stavite ga na travnjak ili

meku povrsinu kako ne biste ostetili ili ogrebali poklopac.

CISCENJE

UPOZORENJE! Prije pocetka ¢iS¢enja iskljucite napajanje pomodéu

prekidaca Sl. A4.

e Operite prednji dio robota sredstvom za ¢iSéenje niskog tlaka i
mekom cetkom ili krpom.

e Tvrdom ¢etkom uklonite isjeCke trave i ostatke s lopatica, kotaca i
drugih dijelova s donje strane robota.

* Redovito provjeravajte ima li na kota¢ima isje¢aka blata ili trave i
odistite ih cetkom.

NAPOMENA: Redovito uklanjajte biljne ostatke s donje strane robota
kako biste izbjegli smanjenje produktivnosti.

ZAMJENA NOZA

UPOZORENJE! Prvo iskljucite glavni prekida¢ za napajanje i stavite

zastitne rukavice.

UPOZORENJE! Koristite samo navedene originalne ostrice koje je

odobrio proizvodac.

e Sve tri oStrice i njihovi vijci moraju se zamijeniti jednom zamjenskom
slikom A6.

o Vijke treba odvrnuti i zategnuti odvijacem.

* Provjerite mogu li se nove oétrice slobodno okretati.

RJESAVANJE PROBLEMA
Tablica u nastavku pruza smjernice za pomo¢ u dijagnosticiranju
problema.


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

Ako je moguce, popravite uredaj sami. Ako ne mozete rijesiti problem, Ako slg prtqnbl?)m tr]tastf:wi
i & &y ili i pojavljivati, obratite se
obratite se ovlaStenom prodavacu ili servisnom centru. _ sluzbi nakon prodaie.
UPOZORENJE! Moraju se polc.;iuzeti .zaétitne mje_rev. i E011 SI. bwz?;msapll—ﬁgcgg
Problem Mogudi uzroci Rjesenja F11 kotrljajuéeg i
Crveno svjetlo PronalaZenje motora Ponovno pokrenite robota.
n . 5 " - Ako se problem nastavi
treperi na Prekid kabela za neispravnog dijela 012 Nel')SrP_fr?;/na pojavljivati, obratite se
- N Zi avi , d
stanici za drzanje kabela B smokva. Desno sluzbi nakon prodaje.
punjenje i popraviti to F12 Motor za
hodanje
Robot ima ﬁit_:';far;jnzuﬂleme SADRZAJ KOMPLETA:
poteskoca s nije 1sp! o ¢ Robot za kognju 1kom.
pristajanjem na | "tairana Pogledajte odjeljak e Stanica za pristajanje i punjenje 1kom.
stanicu za Priprema za rad". « Napajanje i produzni kabel 1lkom.
. Kabel za drzanje e Kabel za razgrani¢enje rada povrsina100m
punjenje P i B
nije ispravno e Pri¢vrsne igle za kabel 100 komada.
postavljen e Pristaniste za pri€vr¢ivanje igle 6kom.
Nema napajanja Provijerite izvor * NozZevi za rezanje 3kom.
napajanja o Kabelski priklju¢ci 2kom.
Restrikcijski kabel Zamjena konektora "+" « Sesterokutni kiju¢ 1kom.
spojen je unatrag i TEHNICKI PODACI
Nema signala Ogranlcelllval{u0| Pr?vpnt_e je li kabel za i Robot za ko$nju 04-621 _
iz kabela za kabel koji nije drzanje ispravan Parametarski Vrijednost
drsanie spojen na stanicu za | spojen na stanicu za Napon napajanja 18V DC
’ punjenje punjenje nazivna snaga motora za rezanje: 50 W
Prekid kabela za Provjerite do kraja, shaga samohodnog motora: 20W
drzanje da kabel nije prekinut IP stupanj zastite stanice za punjenje IPX4
Ogranicenje Zice Provjerite je li kabel za IP stupanj zastite robota IPX5
prelazi na putu do i drzanje ispravno IP stupanj zastite adaptera za IP 65
od petlie instaliran punjenje i
Robot ide izvan | Restrikcijski kabel Zamjena konektora "+" Klasa zastite robota 1]
granice spojen je unatrag jr Klasa zastite za punionicu Il
Sirina rezanja 180 mm
Podes$avanije visine rezanja u 20 mm - 60 mm
Robot vibrira ili Ostecena ostrica ili rasponu
proizvodi ostrica koja Provjerite i popravite Brzina 3100 0/ min
neobi¢ne nedostaje vijke za pri¢vrs¢ivanje Misa 10,2 kg
zvukove Disk noza je labav noza Godina proizvodnje 2023
Zamijenite oStricu PODACI O BUCI | VIBRACIJAMA
Kod Opis Otopina Razina zvuénog tlaka LpA :SSdGE?BA(A) K=
pogreske i _ _ _ (A) _
Pogreska Postavite robota na ravnu Izmjerena razina zvuéne shage LwA = 67dB (A) K=
EO1 inicijalizacije - povrsinu i ponovno 3dB(A)
smokva. F1 Ziroskop pokrenite. Informacije o buci i vibracijama

Podesite Sipku za sudar i
torzijski kota¢ na prednjoj
strani kosilice, provjerite
jesu li zaklju¢ani; Postavite
robota na ravnu povrsinu i
ponovno pokrenite.

Kvar senzora za
podizanje ili

EO02
smokva. F2 | qenzora sudara

Postavite robota na ravnu

Pogreska pri
povrsinu i ponovno

E03
smokva. F3

inicijalizacij pokrenite. Ako se problem
motora nastavi pojavljivati, obratite
Pogreska se sluzbi nakon prodaje.
EO4 SI. F4 prikljucka
napajanja
Neispravna
EO5 ;
brzina motora
smokva. F5 7a rezanje
; Stavite robota na ravnu
E06 SI. F6 UP%Za"'i%’L‘JJe o povrsinu. Pritisnite STOP ili
9 OK da biste oistili alarm.
f Stavite robota na ravnu
EO7 SI. F7 Upgé?ggglﬁ ° povrsinu. Pritisnite STOP ili
P I OK da biste odistili alarm.
Postavite robota na ravnu
& povrsinu | ponovno
sm Olf(%g s Pogrkzsr.:;alaADC pokrenite. Ako se problem
) nastavi pojavljivati, obratite
se sluzbi nakon prodaije.
Pogledaijte gore u tablici:
problem - nema signala iz
zaustavne Zice. Provjerite
svs toéketjeun pgj?dnu, a
- zatim postavite robota na
smolf(?/g F9 Ne;si,prrlz\llan ravnu povrsinu. Pritisnite
: 9 STOP ili OK da biste ogistili

alarm. Ponovno pokrenite
robota. Ako se problem
nastavi pojavljivati, obratite
se sluzbi nakon prodaije.

Stavite robota na ravnu

EO010 o o -
5 povrsinu. Pritisnite STOP ili
smokva. Dzem od robota | K da biste ocistili alarm.

Ponovno pokrenite robota.
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Razina emisije buke opreme opisana je: razinom emitiranog zvu¢nog
tlaka LpA i razinom zvuéne snage LWA (gdje K oznacava mjernu
nesigurnost). Vibracije koje emitira oprema opisane su vrijednos$éu
ubrzanja vibracija ah (gdje je K mjerna nesigurnost).

Razina emisije zvuénog tlaka LpA , razina snage zvuka LWA i vrijednost
ubrzanja vibracija ah navedene u ovom priru¢niku izmjereni su u skladu
s normom EN 62841-1:2015+A11 . Navedena razina vibracija ah moze
se koristiti za usporedbu opreme i preliminarnu procjenu izloZzenosti
vibracijama.

Navedena razina vibracija reprezentativna je samo za osnovnu
uporabu jedinice. Ako se jedinica koristi za druge primjene ili s drugim
radnim alatima, razina vibracija moze se promijeniti. Na viSu razinu
vibracija utjecat ¢e nedovoljno ili previSe rijetko odrzavanje jedinice.
Gore navedeni razlozi mogu dovesti do povecane izloZenosti
vibracijama tijekom cijelog radnog razdoblja.

Da bi se to€no procijenila izlozenost vibracijama, potrebno je uzeti
u obzir razdoblja kada je uredaj iskljucen ili kada je ukljucen, ali se
ne koristi za rad. Kada su svi ¢imbenici toéno procijenjeni, ukupna
izloZzenost vibracijama moze biti znatno niza.

Kako bi se korisnika zastitilo od utjecaja vibracija, trebalo bi provesti
dodatne sigurnosne mjere, kao $to su ciklicko odrzavanije stroja i radnih
alata, osiguravanje odgovarajuée temperature ruku i praviina
organizacija rada.

PODACI O BUCI | VIBRACIJAMA
ZASTITA OKOLISA
IProizvodi na elektriéni pogon ne smiju se odlagati s ku¢nim otpadom, vec|
ih treba odnijeti u odgovarajuce objekte za odlaganje. Za informacije o
odlaganju obratite se prodavacu proizvoda ili lokalnoj viasti. Otpadnal
lelektricna i elektronicka oprema sadrzi ekoloski inertne tvari. Oprema koja|
ise ne reciklira predstavlja potencijalni rizik za okoli$ i ljudsko zdravije.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spotka komandytowa sa
sjedistem u VarSavi, ul. Pograniczna 2/4 (u daljnjem tekstu: "Grupa Topex") obavjestava
da sva autorska prava na sadrzaj ovog prirucnika (u dalinjem tekstu: "Priru¢nik"),
ukljuCujuéi, izmedu ostalog. Njegov tekst, fotografije, dijagrami, crtezi, kao i sastav,



pripadaju iskljucivo Grupi Topex i podlijeZzu pravnoj zastiti prema Zakonu od 4. veljate
1994. o autorskom pravu i srodnim pravima (Journal of Laws 2006 No. 90 Poz. 631, kako
je izmijenjen). Kopiranje, obrada, objavijivanje, izmjena u komercijalne svrhe cjelokupnog
Prirucnika i njegovih pojedinacnih elemenata, bez suglasnosti Grupe Topex izrazene u
pisanom obliku, strogo je zabranjena i moZe rezultirati gradanskom i kaznenom
odgovorno$éu.

Izjava EZ-a 0 sukladnosti
Proizvodaé: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Proizvod: E+ robot za ko$nju
Model: 04-621
Trgovacki naziv: NEO TOOLS
Serijski broj: 00001 + 99999
Ova izjava o sukladnosti izdaje se pod isklju¢ivom odgovornos$éu
proizvodaca.
Gore opisani proizvod u skladu je sa sliede¢im dokumentima:
Direktiva o strojevima 2006/42/EZ
Direktiva RED 2014/53/EU
Direktiva RoHS 2011/65/EU kako je izmijenjena Direktivom
2015/863/EU
| zadovoljava zahtjeve standarda:
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 vV2.3.2:2023; EN 300 328 VV2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Ova izjava odnosi se samo na strojeve koji su stavljeni na trziste i ne
ukljuéuje komponente
dodao krajnji korisnik ili ga je naknadno izvrsio.
Ime i adresa osobe s boravistem u EU-u ovlastene za pripremu tehni¢kog
dosjea:
Potpisano u ime:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.K.
2/4 Pograniczna ulica
02-285 VarSava
rad r
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Pawet Kowalski
Sluzbenik za kvalitetu TOPEX GRUPE
Var$ava, 2023-09-11

Izjava EU-a o sukladnosti
Proizvodaé: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Proizvod: Stanica za punjenje
Model: K145455
Trgovacki naziv: NEO TOOLS
Serijski broj: 00001 + 99999
Ova izjava o sukladnosti izdaje se pod iskljuSivom odgovorno$éu
proizvodaca.
Gore opisani proizvod u skladu je sa sliede¢im dokumentima:
Direktiva RED 2014/53/EU
Direktiva RoHS 2011/65/EU kako je izmijenjena Direktivom
2015/863/EU
| zadovoljava zahtjeve standarda:
EN IEC 55014-1:2021; EN IEC 55014-2:2021; EN IEC 61000-3-
2:2019/A1:2021; EN 61000-3-3:2013/A2:2021; EN 301 489-1
V2.2.3:2019;
EN 301 489-3 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Ova se izjava odnosi samo na stroj u stanju u kojem je uvedena u
marketing i ne uklju¢uje komponente koje je dodao krajnji korisnik ili
njegove naknadne aktivnosti.
Ime i adresa rezidenta EU-a ovlastenog za
Priprema tehnicke dokumentacije:
Potpisano u ime:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.K.
2/4 Pograniczna ulica
02-285 Var$ava

e r
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Pawet Kowalski

Sluzbenik za kvalitetu TOPEX GRUPE
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VarSava, 2023-11-09

SR
TPAHCJTATUOH (YCEP) MAHYATN
POBOT 3A KOLLEHE 04-621

NAXHA : NMPE YNOTPEBE ANATA 3A HAMAJAKE MAXIBUBO
MPOYUTAJTE OBA YNYTCTBA U 3AOPXUTE UX 3A BYOYRY
PE®EPEHLY.

CNEUU®UYHA NPABUNA BE3BEAHOCTU

CUrYPHOCHA YINYTCTBA 3A MNOKOCHE POBOTE
Be36enHocT y npakTu4Hoj ynotpebn poboTa 3a Koluere

NPEMNOPYKE

MaxrbnBo npounTajTe  ynyTtcTBa. YMO3HajTe ce ca  KOHTPOMHUM
cHUCTEMUMA U UCTIPABHUM PafioM jeuHuLe.

He nossonute aa anapart kopucTe felia unm ocobe Koje HUCY mpouunTane
ynyTCTBa 3a pag. HauvoHanHu nponvcy Mory Aa ykaxy Ha MUHUMAarnHy
CTapocT oneparepa.

He kopuctuTe poboTa kaaa cy y 6nuanHm apyrv reyam, noce6Ho aeua unu
KVBOTUHE.

MmajTe y HOTU fia je onepaTep Unu KOPUCHWK OATOBOPaH 3a Hearofe unm
OMacHOCTY MO Apyre by e UM OKOTNHY.

NPUNPEMA

lMpe Koleta NpoBEPUTE CBaKW NYT Aa N CBU Aenosu poboTa page
kako Tpeba.

3a Hajborbe pesynrtate npenopyuyje ce Koliete Mo BpemeHy 6e3
kwe. MpUnMKom Kolera Ha KUK, TpaBa MOXe Aa ce 3anenu 3a
po6oTa, WTo 360r Tora MoXe Aa CKMU3HE.

HEMOJTE KocuTU y MOLUMM BPEMEHCKUM YCIMOBKMA, HIMP. TOKOM
jake kuLLe, rpMIbaBMHE UNN CHEXHWX NaJaBuHa.

[MoBpemeHO npoBepaBajTe MOKOCEHW MPOCTOP W YKIOHUTE CBe
KkameH4uhe, KpXOTWUHE, >uLe, KOCTU W Apyre OnCTpykuuje.
OrpaHuyeHa rapaHuuja He MOKpUBA LUTETY MPOY3pPOKOBaHY
npeAMeT!Ma OCTaBIbEHUM Ha TpaBHaky.

Ha He BucTe owTeTunM, HemojTe KocuTU y kpyry oa 1 m of
npckanuua.

HAMOMEHA : PoGoT v npckanuue He cmejy GUTH YKIbyMeHW Y UCTO
Bpeme.

Po6ota Tpeba nporpamvcaTyi Aa paav y Apyro Bpeme Ao npckanuua.
HUKALA He posBoruTe deun Aa AOAVPHY Hanajake, CTaHuly 3a
nyker-e nocebHO KOHTaKTe, ceumBa, nperpagy 6atepuje unm 6uno koje
[lernoBe rae NnocToje Npas3H1He Kao LUTO Cy TOYKOBY.

KOPUCTUTE

UysajTe ce potupajyhux ceunsal He cTasrbajte pyke unu Hore nog
poTupajyha ceunBa.

Ma3snTe ce npeamerta pacyTux no Tpaskaky Aok kocute! Kapa je
po6oT Ha nporpamy, apxuTe 6e3beaHy pasgarbuHy.

He ocTtaBmajTe anapat 6e3 Ha30pa ako ce 3Ha [a Cy XMBOTUHE,
Aeua unu rpahann y 6nmsuHm.

OppaBaj 6e36eaHy noavuyjy. OppxaBajTe paBHOTEXY U cTabunaH
nomnoxaj Ha Harmbuma. [lok ynpaBrbate po6OTOM WNK HEroBUM
nepudepujama, MoxeTte xogaTtu, anu He cmeTe Gehatu.

YnosHajTe ce ca ynyTcTBMMa Kaja, e 1 kako NnpoBepuTtn poboTa u
tberose nepudepHe, kabnose 1 npogyxHe kabrose 3a owTehere
unu xabare n nonpaeky poboTa, camo-moaudmkaumja, nonpaeka
HUje 03BOSbEeHa - Y3 PU3MK Ja NOHULITUTE rapaHumjy.

Hemojte nose3avBaTu unu popvpusatv owTeheHn kabn 3a
Hanajarke A0k He Gyae UCKIbydeH W3 Hanajaka 360r pusnka of
KOHTaKTa Ca XMBUM KOMMOHEHTaMa.

Camo nosexuTe poboTcKy w/unu nepudepHy onpemy ca CTpyjHUM
cknonoeuma  3awTuheHnm 3aocTaumMma CTpyjHOr kona ca
cannutajyhom cTpyjom He Behom of 30 MA.

Ako po6oT Hanpasu abHOpMarnHW 3ByK WM ce NpuMeTu
abHopmanHa BuOpauuja unM  curHanuaMpa anapMm, ogmax
nputucHute gyrme CTOIM.

He auvpajTe onacHe nokpeTHe AenoBe npe Hero LITO UCKIbyunTe
cTpyjy poboTy.

He pawvpajte onacHe aenose Aok ce NOTMYHO He 3aycTaBe.

YBek Hocu UBpCTy 06yhy 1 Ayre naHTanoHe kaga pykyjeww poboTtom.
lMNpe Hero wTo 3akrbyyaTe poboTa.

Mpe TecTupatba, ynwhetba UNK ofpxasaksa.

MUKTOPAMU U YNO3OPEHA



— 1 CBeTrio MHaMKaTopa CTaTyca nyHetba
.(' ’«\ 2 WHavkaTop Ksapa curHana
y @ 3 ViHavKkaTOp Kabna orpaHnyer-a
4 PapaHo Bpeme / nopyka o rpewiuu, ceetna 1-4
1 2 5 [yrme 3a Hanajake
6 MpeGaunte
7 [yrme&qyoT;Ycuapere&qyoT;
8 [yrve &qyort;oTepan&gyorT;
OsHaka Onuc
7 8 Cnnu. X
1 Jbpadosa
2 Haenaka 3a nperpagy 6Gatepuje ca pyyom 3a
TpaHcrnopT
3 Operbak ca 6atepujom
4 YTnuHvua 3a 6atepuje Ha nokronat, KoMope
12 13 14 15 16 17 5 MyhmBa 6aTepuja (Huje ykbyyeHa)
OsHaka Onuc
1 .MpouuTajTe ynyTcTBa 3a paa, NpUApXKasajTe ce ynosopera 1 Cnuy. Ja
6e36eaHOCHKX YCroBa Koju ce Ty Hanase! 1 TpaBHak
2 .MNpeknHnTe BE3y ca Hanajakem npe yYuwherba unm ogpKaBaka 2 3un /3ug
3 .[lo cTaBuUTE pyKe UM Hore MopA CTPaxy MexaHW3Ma cevetba 3 BasHa cTaHuua
4 .PoTupatse genosa moryhHocT nospeae 4 Y[arbeHOCT CTaHuLe Of 3naa
5 .Apxwure 6eabeaHo pactojare on poboTa 3a kollere 5 ModeTH operbak NuAMie pasrpaHidasarbe
6 .HysajTe ce moryhHoCTM noBpeae of ofbadeHux npeameta 06NacTV Kowetba
7 .3awTuTuTe ce og kue
8 .[ipxuTe ce BaH gomaluaja geue o 3r?a|( a gmt”a Onerbka
9 .[lo ce BO3u Ha poboTy Crnu. J
10 .Moryh ry6uTax npcrvjy, GyauTe onpeatm 1a- Kabn 3a orpaHMyaBar-e noyeTka Kollea
11 .MakcumanHu Harub semroe 14 °/25% - - -
12 .3alTUTUTE pyKe pagHM pykasuLama 1b Kab6n koju orp_aquaBa nogpyuje kowera Kpaj
13 .3awTmTHa oaeha Mopa fja ce Hoc 2 Kabn 3a Hanajatbe
14 .Hocute 3awwtutHy obyhy 3 BasHa cranvua

15 .Jo oanarawe ca kyhHUM oTnagom
16 .CenekTvBHO cakynrbate oTnaga
17 .CteneH 3awtute

OMPE3 : OBaj anapaTt Mory kopucTuTu Aeua mnaha oa 8 roauHa n
oco6e ca orpaHM4eHnM M3NYKUM M MEHTaNTHUM CMOoCOGHOCTMMA U
HEelOBO/bHO 3Haka MM UCKYCTBa, YKONMKO CYy HajsupaHe wunun
npaBunHo ynyheHe y 6e36eaHo kopuwwhetre anapara kako 6u 6une
CBeCHe PU3MKa Koju je y nuTaiy. Ca oBMM anapaToM He 6u Tpeb6ano
Aa ce wrpajy geua. [leua He cmejy pga uicte unu cnpoBoge
opapaBatbe Ha anaparty 6e3 Haa3opa.

OMnUC rPA®UYKUX ENEMEHATA

HyMmepucatse 1cnoa 04HOCK ce Ha KOMMoHeHTe ypehaja
npukasaHe Ha rpaduykuM CTpaHuLama oBOr NpupyYHUKa.

OsHaka Onuc
Cnwu. A
1 XUTHO 3aycTaBIbake
2 Mogecuy BUCKHE KoLLEHa
3 KoHTpornHa Tabna kocunuue
4 Mpekuaay 3a kocunuue
5 MOroHHM To4KoBM
6 CeuviBa 3a ceyerbe
7 Bybat MexaHu3ma ceversa
8 Bprehu ToukoBU
9 Hocwte apuiky
10 KoHekTopy 3a nyHere
11 Moknonau ogerbka 6atepuje
OsHaka Onuc
Cnwu. B
1 KoHTponHa Tabna 6a3He cTaHuue
2 Pyne 3a 06e36ehunBane 6a3He cTaHuue
3 KoHekTopw 3a nyt-ete
4 Ba3sHa crtanuua
5 MNoknonay 6a3He ctaHuue
6 KoHekTopy 3a kabn 3a Hanajake 3a
oben b€ paJHor NpocTopa
7 Pyne 3a kabnoeBe 3a obenexaBare pagHOr
npocTopa 1 Hanajawe
8 YTuyHMUa 3a Hanajakwe y 6a3Hoj cTaHum
9 ObenexaBawe 3a WCMPaBHO YyCMepaBare
Kabnosa
OsHaka Onuc
Cnuu. 1
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* Moxpaa nocroje pasnuke usmef)y rpacdhmke u ctBapHor npouseoaa
MNPUNPEMA 3A PALL
MHCTAIALWJA BATEPUJE

O6pHu poboTa 3a Kollewe Tako Aa MOCTOjU MPUCTYN AOHEM Aeoy
poGorta.

Ymecto npekvgada dur . A4 m TpaHcnopTHe pyyke dur. A9 je
nperpapga 3a Gatepujy nokpusa CmokBy. H2  dukcupaH ca 4
Lwpacha o3HaveHa ctpenvuama dur. H1.

3atm oaBpHU WpadhoBe 03HayveHe cTpenvuama.

MaxrbMBO YKNOHUTE noknonaly oferbka ®ur. H2  pa He Gucte
MONOMWNW NN NPEKUHYNW Npeknaay  xuue Cner. A4 (npuyspiheH
je Ha noknonay oferska 6artepuje).

3aTM okpeHWTe rokmonal, yTuiHuLa 3a 6atepujy ca Aote CTpaHe
HaBnaka je dukcHa CmokBa . H4.

Batepujans EHEPTY + cepuje ce ymehe y yTuuHumLy.

OBpHM nokrional, ca npukaieHom Gatepujom 1 yMETHM Y oferbak
®urype H3 .

BaternuTte wpadose 06e3benyjyhu noknonau. OkpeHn po6oTa gone,
jeavHuua je cnpemHa.

PAHO OKPYXXEHE POEOTA 3A KOLLEHE
YBepuTe ce Aa Cy Ha nokauuju po6oTa ucnykeHn cneaehu ycnosu:

-

Bucuna TpaBe He npenasn 60 mm.

HAMOMEHA : Ako je Tpasa Buwa of 60 mm, npeo uceuuTe
TpaBHaK Py4YHOM KOCUIULIOM.

Hema kameta, koMaaa ApBeTa, xuua, XuBux kabnosa unm apyrux
cTpaHux objekaTa.

MecTo Kkolena je HUBO M paBHO, ocrioboheHo japaka 1 poBoBa, a
Harub je maru og 25% (14 °) Cmoksa. C1

38a nHctanauujy cy notpebHe cneaehe anatke:

FymeHu Yekuh (3a BOXHY 4YMOda y 3emMrby MPUMMKOM Monararba
kabna 3a 3abpaHy npunacka)

Xex Krby4 (3a nonpasky CTaHWLe 3a NyHehse) je YKIbYYeH Y komnneT
KnewrTa (3a npeceuare kabna koju orpapyje pagHu npocTop)

.MHCTANALMJA BA3HE CTAHULIE

Opabepute oaroeapajyhy nokauujy

CraHuuy 3a nywete Tpeba noctaBut Ha crneaehoj nokauniy  Cnny.
C3:

e PenaTvBHO paBaH 1 HUBOHM €0 TPaBHAKa.

o bBnuay neuue Tpaskaka.

o Bnuay auagHe yTuuHuLe.

e [loctaBuTe npoayxHu kabn op 10 M, Hanajake Ha OCEHYeHOo,

XnagHo U CyBO MecCTO.



He cme 6uTn npenpeka y Kpyry of Hajmarbe 2 M Of CTaHuue 3a
nyHeHbe.

Mpenopy4yje ce ga ce cTaHWUa 3a NyHeHe Hanasu Ha CyBOM W
3aKII0HEHOM MecTy.

Hanajare 61 Tpe6ano aa 6yae 30 um nsHaa HMBoa Tna.

.NPUNOI CTAHULIE 3A MYHWEWE

Obe3beanTe CTaHWUy 3a Nykwere A0 Temerba ca 6 Lwpadosa
nonpaBky (G1) (nomohy G6 xex krbyya).

HAMOMEHA : HEMOJTE CTAJATU UMK XOOATU MO NNo4M
CTAHWLIE 3A MYHEHE.

HAMOMEHA : HE NPABUTE HOBE PYIME HA MNOYY CTAHULIE 3A
MYHEHE. Cranuua mopa 6uTn 3abpaBrbeHa Ha 3emrby kopuctehu
noctojehe pyne.

3 .NMONATAHE KABIA 3A 3ABPAHY MPUNACKA

paHnyHa XuLa ce KOPUCTM 3a pasrpaHuyere pajHor NpocTopa v Boan
po6oTa Hasaj A0 CTaHWLe 3a NyHeHse.

HAMOMEHA : Ako Balu koMLMja Takofie KopUcTM poBoTa 3a KoLlerse,
ApXuTe HajMare 1 M pacTojake n3Mehy 3aycTaBHUX xuua o6a poGoTa.
MNAHUPAHE PE[JA OBY3[1ABAA

Mpe nonaratba rpaHWyHe NWHWE, XodajTe AYX Has3HauyeHe rpaHule u
YKMoHuTe cBe HenoTpebHe objekTe, Kao LUTO je kameHuumh.

HAMNOMEHA : flyxuHa kabna 3a 3abpaHy npunacka He cme Aa npehe
200 meTapa.

YMO3OPEHE! PoGoTr He cme Aa nperasu LWibyHak WnM CrvuHe
MaTepujane Koju 61 Mornu Aa oluTeTe ceumBa.

MONArAHE CY3[PXXAHE KABNIOBCKE CMOKBE. L|

CnepnuTe gone HaBedeHa ynyTcTBa Aa 6rcte nonoxunu kabn 3a 3abpaHy

npunacka oko pagHor npoctopa u npenpeka. Kopuctute mepad koju je

YKIbYYeH y KoMnneT aa 6ucte ncnpasHO NONOXUNM kabn 3a cysbujarse.

OMPE3 : Kabn 3a 3abpaHy npunacka je eHepruiyaH Ha BEOMa HUCKOM

HaroHy 1 6e36efaH je 3a rbyae u kyhHe rbybumue.

HAMOMEHA :  MMounuTe ca &QqyoT;-&QqyOT; KOHEKTOPOM Ha 3afHeM

ceauwTy  cTaHuUe 3a nywere cMmokBe. B6 ra noByuute ucnon

cTaHuue (u octaBuTe yenapau oa 10 um) u nonoxure kabn oko

TpaBHaka y CMepy CyNnpoTHOM oA Kasarbke Ha caTy, 3aBpliaBajyhun

Ha &QyoT;+&(yOT; KOHEKTOpY Ha 3aAHeM CeAulTy CTaHuue 3a

nywere (octaBuTe Lenapay og 10 um). YBepute ce aa kabn npasu

MeTanHu KOHTaKT Ha &anoc;+&anoc; 1 &anoc;-&anoc; KoHekTopuma Pur.

B6 He 3abopaBute da ofceyeTe OWMO KakaB BWLIAK Xuue 3a

oby3faBatse.

e OcTaBuTe Hajmare 2 M npasHe n3mehy 3aycTaBHe XuLe 1 cTaHule
3a nywere. Kabn y oBom ferny ce KopucTn 3a JoBecT poboTa Ha
6a3Hy cTaHuuy.

e OppxaBajte pa3mak oa 30 UM n3mehy 3aycTaBHe xuue v vBuLE
TpaBwaka CmokBe .C2; Cnuy.C3.

e [puyBpcuTe 3aycTaBHy >XULY Ha 3emriby ca wrnama koje cy
obe3beheHe y komnneTy cmokBa G5 . 3aycraBHa xuua Tpeba aa
6yne paBHa u 6naro TayT. lNere Tpeba pasmakHyTV Ha cBakux 1 m
(0oBO ce MOXe MewaTu y 3aBWCHOCTM of obnuka TpaBHaka)
cMokBa. C4 . HemojTe 3akonatu kabn aybree o 2 um Aa He 6ucte
ocnabunu curan.

e [lonoxuTe kabn Tako Aaa yrnosu 6yay Behv og 90 ° cmokBse C5 .
MocTaBnTe rpaHNYHY XWLLY y HEXHE KPUBMHE Ha OBUM Taykama, LUTO
he po6oTy 3HATHO OnakKwWaTu KpeTakwe Mo OKONMMHU Kako 61 Guo
NOKOCHO.

e Axo y TpaBhaky MMa LBETHUX MNocTerba, jesepa unu apseha,
OKpYXUTe UX NeTrbama rpaHudHe xuue durype C4.

e OppxaBajTe MUH. pacTojate of 30 um nsmehy kabna 3a 3abpaHy
npunacka 1 nBuLa npenpeka.

MAXHA : Ha nyty no 1 of netree, kabn 3a 3abGpaHy npunacka He cme

na npehe jeaaH npeko apyror  Cnny. C4.

e OcTaBuTe y3ak MpocTop y pagHOM fery kocunuue. YBepute ce Aa
je pactojatbe n3mehy napanenHux rpaHMYHUX xuua sBehe og 1 m.

HAMOMEHA : VYBepuTe ce Aa je 6asHa craHuua yHyTap netrbe koja
03HayYaBa NPOCTOp 3a KoLUekse. (cnorba -yHyTpa / n3HyTpa) CmokBa.B2

4 . MOCTABJbAHWE CTAHULIA 3A NYHLEHE

MoBexwTe Hanajakse

1. Y6auwuTe npukrbyyak 3a Hanajawe y 3uaHy yTudHuuy og 110-240V.

2 . npoBepuTe ctatyc JIE[] cBeTana Ha CMOKBM CTaHWLe 3a Nykete . B1

N

3a

e YBpCTO 3eneHo CBETNO: ycnocTaBrbeHa Be3a (PoboT ce He NyHu unn
y NOTMNYHOCTH MyHW)

¢ VcnpeknagaHo 3eneHo ceeTno: poboT ce nyHu.

« [loBpemeHO LpBEHO CBeTno: Hajyewha rpewka  je
&qyoT;npekuaare Be3e ca orpaHnyasajyhmum kabnom&qyort;.
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e VckrbyunBarbe cBeTna: Hajuewhu keap je&qyot;Ho 100-240 B

Hanajake&qyoT; unuM  &qyoT;Hema Bese ca  u3Bopom
Hanajaka&QqyoT;.
OMEPALIUJA / MOCTABKE

MoyeTHa CTapT-yn po6oT 3a KoLieHe

o [punvkom mokpeTaka poGoTa Mo MpBU MyT MOCTaBUTE jeAUHULY Ha
6a3sHy CTaHuULY Tako Aa KOHEKTOPY 3a MyHeHe Ha CTaHULM CMOKBE.
B3 He ponase y KOHTaKT Ca KOHEKTOpPUMA 3a MyHeHe Ha CMOKBU
po6ota 3a kowere . Al0.

e Kapa ce poGOT 3a Kollewe MpBU NyT MOKpPEHE W3 annukauuje 3a
TerecdoH, Mopa Ce W3BPLWNTK axypupare dupmeepa. MeToa
M3BPLLEH-A je ON1CaH MCMOA, Y OKBUPY COPTBEPCKE MCTIPABKE.

e HAMOMEHA : Tokom npBe Be3e TenedoH 1 poboT mMopajy 6utn y
pomeTy Wiu-du mpexe.

AXYPUPAHE ®UPMBEPA MPE KOPULLHEHA POBOTA.

W

K 6u Tp [a 6yne Ha Ha aehn HaumH.
1 .MocTaBuTe poboTa yHyTap neTrbe anu UCMpeA CTaHuLE 3a MyHeHse.
2 Npebauute npekngay ®ur. A4 Ha nosuumjy 1.
3 .MpuTucHute 1 gpxute npekuaay Cnwmy. D5
4 lMNokpeHuTe annukaumjy, ckennpajte  QP-kop
5 .MNosexuTe annukaumjy ca po6otom
6 .Mpowmpute noctaBke codTBEpPa MPUTUCKOM Ha WKOHY Yy FOpH-eM
[IeCHOM Aeny ekpaHa.
7 N3abepute onuujy: Axypupatrbe rpmsepa.
8 .3aTum crieguTe ynyTcTBa Ha eKpaHy.
HakoH nHcTanupata cocdbTBepa, ypehaj je cnpemaH 3a paa

HOTA!

* Ha ekpaHy ce Buaun ga nu je po6ot y Win-du unm bnyetooTx oncery

e [loBe3nBare Ca MPEXOM je O03HaYeHO relMHT MKOHOM 3a
oarosapajyhv Tun Bese. Kaga ce nosexe, UKOHa npecTaje Aa Tpenepu.

o Po6oT Moxe fja ce ynapu camo ca jeHUM TeneoHOM.

e Ako gpym (McTu po6oT 3a kolewse) Tpeba aa Byge nosesaH, npeu
Mopa BuTK ykrnoreH 3 annukauuje. Y nOC annukaumju Takohe u3
BnyeTooTx noctasku.

MNOAELWABAHE BUCUHE KOLLEHA:

Mopecute BUCWHY ceyewsa Ha 60 MM MNpe MPBOr Kolleta, a 3aTum

NPOMEHWTE XerbeHy BUCUHY kafja je Lieo TpaBHaK penaTuBHO paBaH.

e OkpeHuTe curypy A2 KBakey CMepy kasarbke Ha caty Aa bucrte
nosehanu BUCUHY ceyersa.

e OkpeHute dourypy A2 kBake yneBo Aa 6ucTe cmMamunu BUCUHY
cevetba.

e BucuHa cevewa ce moxe nogecutn og 20 mm (MAH) go 60 mm
MAX).

HA(I'IOM=EHA : MoroHckn moTop Kocunuue Bybaws ®ur. A7  ce

npebatlyje Ha annpox. 10 cekyHAM HaKoH m3nacka u3 6ase, 3anountbe

onepaujy.

HANAJAHKE UCKIBYYEHO/MCKIbYYEHO

1. nopecute npekupad Cnuy. A4 Ha nosuumjy &qyot;0&qyoT; aa
VCKIbY4M Hanajarbe.

2.nopecute npekupaay ®ur. A4 Ha noauumjy &qyot;U&aqyoT; aa Grcte
YKIBYYWNM Hanajarse.

AKTUBUPAHKE POBOTA U NPOrPAMUPAHE PAIHOI BPEMEHA

Y MAYAN moay

1 Mputuchute 1 gpxute ayrme 3a Hanajake ®ur. D5 ga Gucte

nokpeHynu pobota. Hanomera : He TpecuTe poboTa TOKOM CTapT-yn-a fa

6ucte n3bernn rpelky npu crapT-yny. Ako ce poGOT He mnokpeHe

MCNpaBHO (CBa CBETNa Cy HenpekuaHoO ynarbeHa), MOHOBO MOKpeHUTe

poGorta.

2 .yHecuTe NO3WHKY Tako LWTO heTe ABa nyTa NPUTUCHYTU Ayrme

D6 ,3atum pBanyTtaayrme D7  mpayrme D8 (no3vHka nporpammnpaHa

y dhabpuup).

3 . nporpamuiin Bpeme paaa (ykibydyjyhu Bpeme koliewa u Bpeme

nykeHa):

- Mputuchute gyrme cmokBa D6 aa  Bucte nopecunu Bpeme paga.

JegHo cBeTno 3HauM 2 cata, MakcumanHo pagHo Bpeme je 8 catu u 4

cBeTnocHe cmoke. D4 cy oceeTrbeHe. MputucHnte ayrme cMokea. D8

[la NoTBPAM U NOKpeHe poboTa.

HAMNOMEHA : Kapa ce noctaBu Bpeme paga, po6oT he 3anamtuun

riofeLlaBaka M MoYeT! Ja KocU Yy MporpaMypaHo BpeMe CBakor AaHa.

Bpewme koluetsa he 61TH y cknagy ca yHeTUM nocTaBkama.

* [porpamupaHo Bpeme paga po6oTa o 2 caTa [0 8 caTu je Bpeme
KoleHa Ykrbyyyjyhn n Bpeme nyrera.




e Bpeme paga u nywewa he ce pasnvkoBaTU Yy 3aBUCHOCTU Of,
nckopuheHe Gatepuje.

Ako xennTe fa NpomMeHWUTe BpeMe paja, NMOHOBO CrieauTe kopake 2-3.

NPOrPAMUPALE BPEMEHA Y AYTOMATCKOM PEXUMY,

PACMOPEQl OA 7 OAHA, OOCTYNHO JE NYTEM MNOCTABKWU Y

ANJIMKALWUIK

e HakoH xuTHOr 3aycTaBrbaka, poGOT MPBO Mopa GWUTK OTKIbydaH
cnepehu kopak 2 nsHaa. Kaga ce poboT oTkrbyya, MOXEMO ra BpaTUTH
Yy CTaHuLly NMPUTUCKOM Ha Ayrmaf: cMokBa. D7 3aTum notBpaute ca
cMokBoM. D8 Aa BpaTMMO KOCUIULY Ha CTaHULY 3a MyHseHse.

e [Mputuckom Ha gyrme CTOIN 3a xvTHe cryyajeBe Gpuile ce LmKyC

[EXypCTBa Py4HOr M ayTOMaTcKor pexuma W3 annukauuvje, ako je
MOKPEHYT Ha OBaj HauvH. [la 61 po6OT NOHOBO PaaMo HaKOH XUTHOT
3aycTaBrbahba, BpaTuTe ra Ha CTaHuLy 3a NyHeHse ¥ MOHOBO nogecute
PY4HU pacropeq. 3a ayTomMaTckui pacrnopeq U3BpLUMTe UCTY padwy Y
nnaHy annukaumje 1 noTBpAUTE HeHe MOCTaBKe.
HAMNOMEHA : MporpamunpaHo Bpeme noyeTka y ayToMaTCKOM
pacriopefy He Gu TpebGamo nocmatpaTM Kkao BeoMa MNpeLm3Ho.
JepuHuua Moxe fa noyHe 4O HEKOMUKO MUHYTa HakoH MOCTaBMbEHOT
BpeMeHa.

e AKTVBMpareM py4yHor pexwuma Gpulle ce pacrioper nporpamupaH y
annukaumju n o6pHyTO.

e EAVHry pydHOM pexumy ce ob6aBrba ayToMaTCku Ha CBaKX HEKOMMKO
umknyca kolersa. CacToju ce of kowera Tpase nopef kabna koju
AeduHuwe pagxn npoctop. MAXKHA : Mopa ce BoauTty padyHa ga
ce kabn MpaBUIHO MPUYBPCTU Kako ce He GW WM3NOXWO CryqajHoM
ceveby.

e Pobot 3a kowere he ce BpaTUTW Ha Ga3Hy cTaHuuy kaga ypehaj
OTKpyje noveTak nagaBuHa.

e Axko po6GoTr Hauhe Ha npenpeky Aok pagu, odbuhe ce op e 1
HacTaBUTU Aa pagu.

CTATYCHO CBETJ10 3A NYHEHE Y CTAHULIWU 3A MYHEHE:
HenpekuaHo 3eneHo ceeTno - 6atepuja y NOTNYHOCTU HanyHeHa.
McnpekuaaHo 3eneHo CBETIIO - NyH:etbe.

UCNPEQ CTAHULIE 3A NMYHWEKE:

HenpekuaHo 3eneHo ceeTno - 6atepuja &rT;= 20%

MoBpemeHo 3eneHo ceeTno - 6atepuja &nT;20%

MATRHKY ! PoboT ayTomaTtcku npecTaje ca pagom 1 Bpaha ce y cTaHuuy
3a nyketbe ako HNUBO 6aTepuje nagHe ucnoa 20%.

CBETIO MPELLKE:

HenpekuaHo 3eneHo cBeTno - cuctem Tpeba axypupaty. Moeexute ce
ca annvkauujom Aa bructe U3BpLLMIN axypupame.

MoBpeMeHO 3eMeHO CBETIO - aXypUpak-e CUCTEMA je Y TOKY.
MoBpemeHO LipBEHO CBETIO - NopyKa o rpeLuuy 1 Ha 5, NOHOBO NokpeHuTe
po6orta.

HenpekuaHo LpBEHO CBETNO - nopyka o rpewuy 6 go 12, nputucHute
Tacrtep &qyot;CTOMN&qyoT; unmn &gyot;OK&qyoT; aa 6ucte ce oumcTunu.

OrPAHWYUTE CBETIO UHOUKATOPA KABNA:

HenpekugHo 3eneHo CBETIIO - cUrHan ucnpasaH

HenpekuaHo upBeHo cBeTro - 6e3 curHana

KoHTtponuwe Cnuy. D4 :

WcnpekuaaHo cBeTro - poboT GrokvpaH.

HenpekugHo cBeTno - po6oT OTKIby4aH.

CseTno 1 ocBeTrbaBa 3emeHo: 2 cata pagHor BpemeHa.

Csetna 1 v 2 ocBeTrbaBajy 3eneHo: 4 cata paga.

Ceetna 1, 2 n 3 ocBeTrbaBajy 3eneHo: 6 caTv pagHor BpemeHa.
Ceetna 1, 2, 3 1 4 ocBeTrbaBajy 3eneHo: 8 cati pagHor BpemeHa.

CO®TBEP 3A KOHTPOJ1Y POBOTA 3A KOLLEHE

NOC npeysumarse:
XxTTnc://annc.annne.uom/uH/ann/Toya/id6449251720

AHgpoup npeyauMatse:
XTTnc://nnay.roorne.Lom/crope/annc/aetannc?na=Lom.toya.pobot
YnyTcTBa 3a nporpam mory ce npeyseTtu Ha cneaehoj:

xTTnc:/6ut.ny/30BB6GmM

XWUTHO FALLEHKE POBEOTA

Mputuchnte ayrme &qyoT;CTOMN&qyot; dur. A1pa Gucte saycrasunm
po6oTa, MPUTUCHUTE U APXUTE AyrMe 3a Hanajakbe Aa GUCTE UCKIbYYMNN
po6orta.

MOMEPAHE POBOTA
Wcnop poborta je dmrypa
onepauujy.

OAPXABAHE U CKNAOULLTEHE

A10 ausawa [pLuke 3a naky jeqHopyky

e YBek uckrbyuute poboTta npe ynwhewa n ogpxaBama.

e VckrbyunTe Hanajawee npe unwherwa U ogpxaBara CTaHWLe 3a
nyhetbe.

e YBek HocuTe aebene 3alTUTHe pykaBuLie kaaa MerbaTe ceunBa n
4YnCTUTE [okM ieo poboTa.

e PepoBHO npoBepaBajTe 3aTerHyTocT Wwpadosa 1 opaxa. OwTeheHn
[enoBn  Mopajy GWTU  MOMpaBrbeHW WU 3aMeHEeHU U3
6e36enHOCHUX pasnora.

e PefoBHO npoBepaBajTe Aa nM ceunBa Mory crobopHo Aa ce
poTupajy.

HAMOMEHA : Kapa okpeHeTe pofoTa Haonmauke, cTaBuTe ra Ha

TpaBH:aK UMK MeKy MOBPLUMHY Kako He BucTe owuteTunmn unu orpebanu

nokronad.

WAIBXEHE

YMNO30PEHKE ! [pe Hero wTo noyHeTe ca uvwherweMm, UCKIbyunTe

Hanajakwe nomohy npekvaada ®ur . A4.

e OnepuTe npearu feo poboTa YMcTayem HUCKOT MPUTUCKA N MEKOM
YETKOM WIK KProM.

o KopucTuTe TBpAy YeTKy 3a yKnatarbe hceyaka TpaBe M KpXOoTuHa
ca ceunBa, TOYKOBA W APYIUX AEroBa Ha AoHkeM fena poboTa.

« PepfoBHO NpoBepaBajTe Aa N Ha TOYKOBMMa MMa Ucevaka u3 bnarta
UNW TpaBe U OYUCTUTE UX YETKULIOM.

HAMNOMEHA : PegoBHo yknakajTe 6urbHe ocTaTke ca AOH€e CTpaHe
po6oTa kako GucTe n3Gerny cmamere NPOAYKTUBHOCTH.

3AMEHA CEYMBA

YNO3O0OPEWE! [MpBo uckibyunte rMaBHW Npekugay 3a Hanajamwe U

CTaBuTe 3alUTUTHE pykaBuLe.

YNO3O0PEHKE! Kopuctute camo HasHaveHa opuriHanHa ceuvBa Koja je

opo6pvio npoussohay.

e Csa Tpu ceunBa v HKX0BK LLpadoBU Mopajy BUTU 3amereHn Y
jenHoj 3ameHn domrype A6 .

e Llpacose TpeGa oABPHYTM 1 3aTErHYTH LWpaLUrepoM.

« [poBepwuTe Aa nv HOBa ceumBa Mory crioGoaHO Aa ce poTupajy.

PELLABAHE MPOBJIEMA

Cnepeha Tabena npyxa CMeEpHULE Koje MoMaxy Yy AvjarHOCTMKOBaky

npobnema.

Axo je moryhe, camu nonpasute ypehaj. AkO He MOxeTe Aa peluTe

npo6newm, obpatute ce oBnalheHoM Annepy Unm yCnyxHOM LIEHTPY.

YNO3O0OPEHE! 3awTtntHe Mepe Mopajy 6uTh npeayserte.

Mpobnem Moryhu y3poum Pelera
BEHO
I(-:lspemo MpoHanaxere
Mpekua npunacka HeucrnpasHor Aena
Groectie Ha Ka%n A Kaﬁnap :
CTaHWuy 3a Y
1 nonpasnTu
nyH-ere
CraHnua 3a
nyrete Huje
Pobot uma 4 )
1cnpaBHO .
noteLukoha aa Mornenajte operbak
VHCTanMpaHa
npucTaHe Ha &qyoT;IMpunpema 3a
CcTaHuuy 3a Kabn 3a 3aGpaHy nocao&ayor;.
nyt-et-e npunacka Huje
1cnpaBHoO
nocTaBrLeH

Hema Hanajana MpoBepa n3sopa

Hanajaka

Kabn orpaHuyetsa
je 61o nosesaH y
puvksepL,

3ameHunTe KoHeKTope
&qyoT;+&qyoT; n
&qyoT;-&qyoT;

MpoBepute aa nu je

Kabn orpaHunyera ka6 58 3a6PaHY

Hema curHana )
HUje NoBe3aH ca

ca kabna 3a npunacka ucnpasaH
CTaHWLIOM 3a

3abpaHy noBe3aH ca CTaHNLOM
nyH-eHoe

npunacka 3a nykbete

Mpekua npunacka
kabny

MpoBepw Ao kpaja,
Aa kabn Huje
npeceyeH

MpoBepute aa nu je
kabn 3a 3abpaHy
npunacka ucnpasHO
VHCTanMpaH

OrpaHuyetbe xuLe
ce yKpLUTa Ha nyTy
[0 ¥ o neTrbe
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https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

CAOPXAJ KOMMNETA:

e Po6oT 3a KoLlene 1pc.

o [lpucTaHuLITe 1 CTaHULA 3a NyHeHe 1pc.

* Hanajare 1 npoayxHu kabn 1pc.

e Kabn 3a pasrpaHuyene paga oblast100m
* [uHoBM 3a nonpasky kabnosa 100kom.

* Vrne 3a nonpasky 6a3He cTaHuLe 6pcs.

* CeunBa 3a cevetbe 3pcs.

« Kabnoscke nuHuje cnajawa 2pc.

o XeKcaroHanHu pacrnoH 1pc.

TEXHUYKW NOOALIU
[ Po6OT 3a Koweke 04-621 |
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Po6oT nge Kabn orpaHuyera 3ameHuTe KOHeKTope Mapametap BpeaHocTt
NpeKo rpaHuLe je 6uo noeesaH y &QqyoT;+&QgyoT; n HanoH cHabaeBana 18 B AL
puKBepL, &QqyoT;-&qyoT; Max . ouereHa cHara moTopa 3a 50 W
ceyere:
PoGor O"”Tehe,Ho win Max . oueHa cHare camoxogHor 20w
BUGpMpa unn He0CTaje CeumBo MpoBepa u nonpaeka MoTopa:
npasu Avck ca ceumsom je | padosa 3a WM cTeneH 3aluTUTe 3a CTaHWLY 3a IPX4
Heobu4He Ha cnoGoau ronpaeky ceunBa nyH-etbe
3Byke 3ameHun ceunBo WM cTeneH 3awTute 3a pobota IPX5
WM cTeneH 3awTute agantepa 3a nn 65
Kon Onuc Peweme nywete
rpeuike Uac sawTnTe 3a poboTa nmmn
MpeLka npu TMocTasute po6oTa Ha Yac 3alTuTe 3a CTaHWLY 3a Nytbere nm
EO1 noKpeTarbY - paBHy NOBPLUMHY N NOHOBO ] 180
cmoksa. F1 NOKpEHUTe. MpWHa Ceverba MM
XKWPO CceHsop MopelaBatse BUCUHE ceyetba y 20 Mm - 60 MM
MogecuTe Tpaky 3a cyaap v oncery
TOP3MOHU TOYaK Ha NPeAH-0
Cerzop p peAtecl Bpavtia 3100 prm
EO02 noaunsara unu CTpaHu kocuimue,
npoBepuTe Aa HUCY MacosHo 10,2 kr
cmoksa. F2 KBap ceHsopa 3
cynapa 3akiby4aHn; nocrasure oMHa NPou3BoaH-E 2023
V! po6oTa Ha paBHy MOBPLUMHY
= Hgg:;:;g%’g’g;gﬁé nogAuu o bYUU U BUBPALIMJAMA
eLka - -
E03 no?( e'rau‘;/ paBHy NOBPLUVHY M NOHOBO HuBo npuTcKa 3BYKA TNnA = 56dB(A) K =
cmokBa. F3 McF:Topa y noerﬂMTeﬁ. Axo npobnem 3dB(A)
norpaje, oopatute ce M3mepeH HMBO Hanajakba 3Byka JIwA = 67dB(A) K =
EO04 pewka y Beau cepByicy nocre npoaaje. P ! Y 3dB A( )
Cmokga. F4 ca Hanajarem (A)
E05 p ;‘;"P'fg%%sa:a o WHdopmaumje o 6yum u BuGpaumjama
cmokea. F5 MoTopa HvBo emucuje Gyke omnpeme OMWCYjy: EMUTYjy Ce HUBO 3BYYHOT
MocTaBuTe poboTta Ha nputucka JIMA u HuBo 3By4He cHare IWA (rae K o3HauaBa MepHy
E06 Ynosopete o gg?}x_;gBPLUMHY- Knnkunte HeusBecHocT). Bubpauuje koje emuTyje onpema onucaHe cy
Cmokaa. F6 Harvy 8qyoT,CTOM&qyoT; nrm BpegHoLwhy y_ﬁpaarba BuGpaumja ax (rae je K MmepHa HeussecHocT).
&qyoT;Y peay&qyor; aa Hneo emucuje 3ByuHor nputucka JIMA ,  HMBO 3BYy4He cHare JIWA
61CTe OYNCTUNN anapMm. 1 BpefHocT y6p3atba BUOpaLyje ax HaBedeHW Y OBOM MPUPYYHUKY
MocTtaBuTe poboTa Ha navepeHu cy y cknagy ca EH 62841-1:2015 + A11. Hasegenn
paBHy nospluMHy. KnnkHuTe BUBPALIMOHM HMBO ax MOXe Aa ce KOpUCTM 3a yropehuBate onpeme
EO7 Ynosopekre o Ha gyrme 6 N
Cmoksa. F7 noanaatby &qyoT;CTOM&qyoT; nnn MPENMUMUHAPHY MPOLIEHY M3MIOXEHOCT BuGpaLjama.
&qyot;Y peny&qgyot; ia LinTnpanu HuBO BUGpaLMje je camo NpecTaBHUK OCHOBHe ynoTpebe
61CTe OYNCTUNN anapMm. jeavHnLe. Ako ce jeauHMLA KOPUCTU 3a Apyre annvkauuje unu gpyre
TMocTasute po6oTa Ha pagHe anarke, HUBO BuGpaumje MoXe Aa ce MpoMeHu. Ha Buwn HUBO
E08 Ipetuka AL ﬁgﬁgénﬁimﬂgﬁgo%%?ﬁo BUBpaLVja he yTULATI HEIOBOMLHO UMM NPEBULLE HEPETKO OAPXKABaHE
cmoksa. F8 kaHana notpaje, obpatuTe ce jeavHnue. Mope HaBedeHM pasnosn Mory pesyntupaTu nosehaHom
cepBycy nocne npogaie. n3noxeHolwhy Bubpaumjama TOKOM Lenor pagHor nepuoaa.
Tornepiajte rope y Tabenu: [a 6M ce npeuM3HO nNpoLIEHMNA M3FOXKEHOCT BuOpauujama,
g'g)‘,’g"a%"f“; ;‘aﬂg curHana ca HEONXOAHO je y3eTu y 063up nepuoae kaaa je ypehaj uckrbyueH
TposepuTe cae Tauke jeaa VN Kafaa je UCKIbYYEH, anu ce He KOPUCTH 3a paa. KaA.a ce Ta4yHo
o jefaH, a 3aTnm npoueHe cBN haKTopy, yKynHa U3NoXeHOCT BUGpauvjama Moxe
09 nocrasuTe poboTa Ha paBHy 6MTN 3HATHO Makba.
Ef noBpLUMHY. KnukHUTE Ha ;
cmoxsa. F9 HetauaH curHan nyrvie &qyor,CTOM&qQYoT; Y unrby 3alutuTe KopucHuka o edekata Bubpaumja, Tpeba cnposecTu
unn &qyoT;Y peay&qyoT; Aa fogatHe Mepe 6e36GeAHOCTW, Kao LITO Cy LMKIUYHO OApKaBake
BUCTE OUUCTUNM anapM. MalmHe M pagHu anatu, obesbefuBare apekBaTHe TemnepaType
ToHOBO NokpeHuTe poboTa. pyke n ogrosapajyha pagHa opranusaumja.
Ako npobnem notpaje,
obpatute ce nocne NoAAUU O BYUU U BUBPALIMJAMA
cepBsuca npogaje.
TloctaBuTe poboTa Ha 3ALUTUTA XXUBOTHE CPEOVHE
paBHy noBpLUMHY. KnukHute MpounaBoavn Ha enexkTprYHK MOroH He 61 Tpebano aa ce oanaxy kyhHUM|
Ha nyr_Me . lotnagom, Beh nx Tpeba oaHeTn y ogroeapajyhe objekte 3a oanararse.|
E010 quOngTOH&QYOTx i (O6patute ce npopasLy NPOM3BOAA WK NOKANHOM ayTopuTeTy 3al
CMOKBa. Llem op po6ota 63():/1?; ’OHEI?ﬁ% nﬂya?;ré 'q’a HcpopmaLmje o pacxoay. OTnajgHa enekTpuyHa 1 eneKkTpoHcKa onpemal
F10 TMOHOBO NOKpeHMTE p%GbTa. [CAAPHY1 EKOMOWIKN UHEPTHE CyrICTaHLe. Onpema Koja ce He peLknm1pal
AKO |'|p06r|eM rIOTpaJe, NPeAcTaBba MNOTEHUWMjanHN pU3UK NO XXMBOTHY CPeauHy W IbyCKO|
obpatute ce cepBucy nocrne [papasrse.
npo;:@je. &qyot;lpyna Tonex Cndlka 3 orpaHWL3oHg oanowuensunanHosuma&qyor; Cnodlka
EO11 HewncnpasHa KOMaHAyTowa ca CBOjOM pervicTpoBaHOM kaHLienapujom y Bapiasw, yn. MorpaHuuaHa
CmoKBa. 6p3nHa nesor 2/4 (y parbem TekcTy: &qyot;Ipyna Tonex&qyot;) obaselTasa Aa cy csa ayTopcka
F11 MoTopa MoHoBO nokpeHnTe pobota. npaBa Ha Cafpaj OBOT MpupydYHuka (y Aarbem Tekcty: &qyoT;MpupyuHuk&qyor;),
E012 HeucnpasHra Aéo ”ﬁﬁ_ﬁﬂe"" ”OLF?AaJevn YKrbydyjyhn, nameRly octanux. HoeH TekcT, dotorpacmie, avjarpamu, LpTexu, kao u
cMokBa eag:oa (I')ngga'ee ce cepeucy nocne HEroB cacTas, Npunaaajy uckibyunso pynu Tonex v noanexy npasHOj 3alUTUTW Ha
F12 " mMalvHa 3a je. ocHoBy AkTa of 4. chebpyapa 1994. roguHe o ayTopckUM U CPOAHUM Npaeuma (JoypHan
xofiare od Jlawe 2006 Ho. 90 Mo3. 631, kao nametrseH). Konuparse , o6pana, M3aasaluTBo,

n3MeHa y komepuujanHe cepxe uenor [pUpy4YHMKa W HETOBUX MNOjeAUHAYHNX
enemeHara, 6e3 carnacHocTu pyne Tonex u3paxeHe y nucaHoj copmu, CTporo je
3abpar-eHo 1 MoXe pe3ynTupati rpahaHCckoM U KpUBUYHOM OfrOBOPHOLLRY.

GR
EMXEIP1AIO META®PAZHE (XP'HETH)
POMMOT KOITHZ 04-621
MPOZOXH: MNPIN XPHZIMOMOIHZETE TA HAEKTPIKA EPTAAETA,
AIABAZTE MPOXZEKTIKA TIZ MAPOYZEX OAHIIEZ KAl ®YAASTE
TIZ A MEAAONTIK'H ANAGOPA.

EIAIKO'I KANONEZ AZOAAEIAZ
OAHIMIEZ AZQAAETAZ MNA TA POMITOT KOIMHZ



AcpaAeia KOTA TNV TIPAKTIKH XPRON TOU POUTTOT KOTTAG

ZYZITAZEIZ

AiopdaoTe TTpooeKTIKA TIG 00nyieg. EoIKeIwOEiTE Pe Ta cuoTAPATA EAEyXOU
Kal TN owoTh AeImoupyia TG Hovadag.

Mnv emTpémeTe TN XPrAON TNG CUOKEUNG atd Taudid ) dropa Tou dev
€youv diafdaoel TG odnyieg xpriong. O1 eBVIKOi KAaVOVIOHOI EVOEXETAI VO
UTTOBEIKVUOUV Hia EAGXIOTN NAIKIa yIO TOV XEIPIOTH.

Mnv XPNOILOTTOIEITE TO POUTTIOT OTAV UTTAPXOUV GAAa GTopa YUpw O0G,
€101KG TTand1é A {wa.

N&BeTe UTTOYN OTI O XEIPIOTAG ] O XPHOTNG Eival UTTEUBUVOG YIa aTUXAMAT
1 KIVEUVOUG yiat GAAOUG avBpWTTOUG 1 TO TTEPIBAAOV.

NPOETOIMAZIA

o [piv atré 1o KoUpePa, EAEyETE KABE Qopd OTI OAA TO PPN TOU POUTIOT
Aeitoupyoulv owaTd.

e [ia KaAUTEPA QTTOTEAEOUATA, OUVIOTATAI VO KOUPEUETE OE Kalpd
Xwpig Bpoxr. Otav Koupelete UTTG Bpoxr, TO ypaoidl PTTopEi va
KOMACEl OTO POWTIOT, TO OTI0I0 WTTOPEl va  YNIOTPAOEl WG
atoTéAeopa.

o MHN koupeUeTe O€ KOKEG KAIPIKEG CUVOAKEG, TT.X. KATA TN JIAPKEI
évtovng Bpoxng, katalyidag fi XIovoTrTwong.

o EAéyxere Teplodikd Tn Bepiopévn TIEPIOXN KOl OTTOPAKPUVETE TUXOV
TTETPEG, OUVTPIMMIA, KaAwdia, 00Td Kal GAa  eumddia. H
TIEpIOPICUEVN €yyUnon Bev KAAUTITEl {NUIEG TTOU TTPOKAAOUVTAI aTTd
QAVTIKEIPEVA TTOU TTAPAUEVOUV OTO YKaov.

e [Ma va amo@uyeTe {NUIEG, UNV KOUpeUeTe 0€ aTTéoTacn 1 m atméd Tig
KEPAAEG WekATHOU.

THMEIQZH: To poumdér kai o wekaotipeg AEN Tpémel  va

£VEPYOTTOIOUVTAI TAUTOXPOVA.

To pouTrdT Ba TIPETTEI VO TIPOYPAUMATIOTE Va AEITOUPYEi OE DIPOPETIKO

XPOVO OTTO TOUG YEKAOTAPEG.

MOTE pnv emmpémete oTa TTaIdIA va ayyi¢ouv To TPOPodoTIKS, To OTABUSO

POpPTIONG Kal IBI0ITEPQ TIG ETTAPEG, TIG AETTIOEG, TN BrKN TG WTTarapiag f

OTTOIadNTTOTE PEPN GTTOU UTTAPXOUV KEVE, OTTWG O TPOXOI.

XPHZIMOMOIHZH

* [poooxr oTig TepioTpepopeveg Aetrideg! MHN Badete Ta xépia i Ta
O8I0 0ag KATW ATTo TIG TIEPIOTPEPOUEVEG AETTIOEG.

e [lpooégte Ta avTikeiyeva Tou BpiokovTal didoTTapTa oTo YKalov
KaTé TO KoUpepa! OTav TO POPTTOT €ival EVEPYOTTOINKEVO, VO KPATATE
amréoTaon aoPaAEiag.

e Mnv agriveTe Tn ouokeun Xwpig €TiBAeyn edv eivalr yvwoTd 6T
BpiokovTal kovTd TNG {wa, TTAIdIA 1) ATOHA TOU KOIVOU.

e AlatnproTe pia aceaAr Béon. AlaTnprAoTe 1I00ppOTTIa Kal oTaBEPn
B¢an o€ kAioeig. Katd Tov XEIPIOUS TOU POUTTOT 1) TWV TTEPIPEPEIAKWV
OUOKEUWV TOU, PTTOPEITE VO TTEPTTATATE, AAAG OEV TTPETTEI VO TPEXETE.

o EgoikeiwBeiTe pe TIG 0dnyieg OXETIKA e TO TTOTE, TTOU Kal TTWG va
€NEYXETE TO POMTTOT KAl TA TTEPIPEPEIOKE TOU, TA KAAWDIA KAl Ta
KaAWSIa TTPOEKTAONG YIo {NUIEG 1) PBOPEG Kal va ETTIOKEUAETE TO
POUTTAT, Jev ETITPETTETAI N AUTOTPOTIOTTOINGON, N ETTIOKEU - WE
Kivduvo va akupwBei n eyyinon.

e Mnv ouvdéete | ayyileTe éva KATECTPAUPEVO KAAWDIO TpoYodoaiag
HéXpl va amoouvdeBei amd TNV Tapoxn PeUpaTog, Adyw TOU
KIVOUVOU ETTAPAG PE NAEKTPOPOPA EEAPTANATA.

e YUVOEETE TO POMTTOT /KAl TOV TTEPIPEPEIOKS EEOTTAIONS pOVO O€
KUKAWPOTA peUPATOG TTOU TTpooTaTedovTal atrd dIakOTITN PEUMATOG
UTTOAEITTOPEVOU PEUPATOG UE PEUPA EVEPYOTTOINONG TO TTOAU 30 mA.

e Edv 10 poptdT KAVEI évav pn QUOIOAOYIKS X0 1) TTapatnEnBei pia
Hn @uoiohoyikA dévnon i onudavel cuvayepud, TTATAOTE AUECWS TO
koupTri STOP.

e MHN ayyiCeTe emikivduva KIVOUPEVO PEPN TIPIV ATTEVEPYOTTOINOETE
TO POMTTOT.

e MHN ayyiCete Ta emiKivOuva pépn PEXP! VO OTAUATAOOUV EVTEAWG.

o  @opdre TAVTa avOeKTIKG UTTOdAUATA KOl MOKPIG TTavTeAdvia éTav
XEIPIETTE TO POUTTOT.

o AlakOyTe 10 pelpa: MpIv KAEIBWOETE TO POUTIOT.

e [piv atd Tn dokipr, Tov KaBapiopd 1 TN cuvTAPNON.

EIKONOrPAMMATA KAI MPOEIAOMOIHZEIZ
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12 13 14 15 16 17

1.Ai0BdaoTe TIG 0dnyieg AeiItoupyiag, TNPAOTE TIG TTPOEISOTTOINCEIG Kal
TOUG 6POUG ACPAAEIOG TTOU TTEPIEXOVTAI OE QUTEG!

2.ATTO0UVSEOTE ATTO TNV TTAPOXT PEUMATOG TTPIV aTTd Tov KaBapioud f
n ouvTripnon

3.Mnv Badete Ta Xépia fj To TTODIA 0OG KATW OTTO TO TIPOCTATEUTIKG TOU
Hnxaviopou KoTrAG.

4.MepioTpepdueva Pépn mOavoTNTA TPAUUATIOHOU

5.KpatroTe ammdoTaon ao@aAEiag atréd To POUTIOT KOTIHG

6.Mpogoxn oTnv mMBAVOTNTA TPAUPATIOHOU OTTO TTIETAMEVA QVTIKEINEVT
7.Protect até n Bpoxn

8.Keep pakpid arméd maidid

9.Mnv aveBaiveTe 0TO POUTIOT

10.MBavr atrwAeia SaKTUAWY, TIPOCOXN

11.MéyioTtn kAion eddgpoug 14°/25%

12.Protect Ta xépia pe yavTia epyaciag

13.MpéTrel va opIETal TIPOOTATEUTIKOG POUXITHOG

14.dopATe TTPOOTATEUTIKE UTTOSAPATA

15.Mnv atmoppiTITeTe Yadi Pe Ta OIKIAKA ATTopPidpaTa

16.EmiAekTikr) cuAoyr) atToBARTWY

17.BaBuég mpooTaaciag

NPOZOXH: AuTi| | CUCKEUI PTTOPEI VA XPNOIPOTroINGEi atrd TTaidid
avw TwV 8 ETWV KOl A0 GTOHA ME TTEPIOPICUEVEG CWHATIKEG Kal
TIVEUHOTIKEG IKAVOTNTEG KAl AVETTOPKEIG YVWOEIG 1 EPTTEIPIa, EQOTOV
emBAémovTanl | éxouv AdBel katdAAnAeg odnyieg yia TNV ac@aAn
XPNAON TNG CUOKEUNG, WOTE Va YVWwPIJouv Toug KIvEUvoug Trou
evéxel. AUt n ouokeun Sev Tpétrel va TaideTal amé madid. Ta
maidid Sev Tpémel va kabapijouv 1 va eKTEAOUV epyacieg
OUVTIAPNONG TNG CUCKEUNG XWPig ETTIBAEYN.

MNEPIFPA®H TQN MPA®IKQN ZTOIXETQN

H apiBunon mou akoAoubei ava@épeTal oTa GTOIXEIO TNG CUOKEURG
TToU gp@avidovTal oTIG OeAIBEG YPAPIKWY TOU TTAPAVTOG EYXEIPIDIOU.

Ovopaoia Meprypagn
Ix. A
1 AiakoTTr] €KTOKTNG avaykng
2 PuBpioTig Uyoug KoTTig
3 IMivakag eAéyxou XAOOKOTTTIKOU
4 AI0KOTTTNG XAOOKOTITIKOU
5 Tpoxoi kivnang
6 NeTTideg KOTTAG
7 TUUTTAVO PNXaviopoU KOTTH G
8 MepioTpepOpEVOl TPOXOI
9 Aapr| peTagopdg
10 >uvOEOEIg QOPTIONG
11 KéAuppa diapepioatog Prrarapiag
Ovopaoia MNeprypapn
Zxfipa B
1 Mivakag eAéyxou aTabpou olvdeong
2 OTrég yia T oTEPEWON Tou oTaBUoU auvdEang
3 ZuvdEEIS POPTIONG
4 21a6pdg auvdeang
5 KdAuppa otaBuol ouvdeong
6 >0vdeopol yia To KaAwdlo Tpogodooiag yia T
orjpavon Tng TepIoxig epyaaiog
7 Omég KoOAwdIWV yio TN Orfpavon Tou XwPou
£pYaciag Kal TNG TTApoxng PEUHATOG
8 Y1rodoxr peuparog otabuol ouvdeang
9 Zravaon yia owoTh dpopoAdynon KaAwdiwv




Ovopaoia Mepiypagn
ZX.
1 EvOeIKTIKA Auxvia KatdaTaong @épTiong
2 ‘EvdeiEn o@AaApaTog orjHaTog
3 ‘Evdeign kaAwdiou TreplopiopoU
4 Opeg Aeimoupyiag / privupa opaAparog, Auxvieg 1-
4
5 KouprTri Aeitoupyiag
6 AiakoTITNG
7 KoupTri mpdodeong
8 EmBeBaiwon”
Ovopagia MNepiypaen
Zx. H
1 Bideg
2 KéAuppa diapepioparog  prarapiag pe  AaBn
HETaQopdg
3 OnKn PTTOTapPIWV
4 YTodoxr ptrarapiag oo KaGAupgpa BaAduou
5 Emravagoptigdpevn JTarapia (Bev
TrepIAapBaveTal)
Ovopagia MNepiypaen
Ixrual
1 'kalév
2 Toixog / Toixog
3 2106p6g oUvdEoNng
4 AmréoTtaon Tou oTaBPoU aTTd ToV ToiX0
5 APXIKO TUAWG TNG YPOMMAG TTOU OPIOBETE TV
TIEPIOXN KOTTAS
6 MAKOG TOU TURAHATOG
Ovopaoia Mepiypagn
ZX.
la KaAwdIo yia Tov TTEPIOPITUS TNG TTEPIOXNG KOTTHS
1b KoAwdio TTou Trepiopilel TNV TTEPIOXN KOTING
TéNog
2 KaAwdio Tpopodoaiag
3 Z108u6G oUvdEONG

* EvdéxeTal va UTrdpxXouv dlapopiég HETaU TOU ypa@IKoU Kal Tou
TTPOYHATIKOU TTPOIoVTOg

NPOETOIMAZIA A EPTAZIA
EFKATAZTAZH MMATAPIAZ

AvatrodoyupioTe TO POPTTOT KOTTAG £T01 WOTE va UTTApXEl TTpdoRaon
aTNV KETW TTAEUPE TOU PONTTOT.

21 Béon Tou diakdTrn EIk. A4 kai NG AaBrg petagopdg Eik. A9
BpiokeTal To kKGAUpHA TNG Brikng pTTaTapiwy Eik. H2 TTou oTepewiveTal
He TIG 4 Bideg Trou anueivovTal pe BEAN Eik. H1.

271N OUVEXEID EEBIBWOTE TIG BidEG TTOU ETTIONPaivVOVTal PE TO BEAN.
AQaipéoTe TTPOOEKTIKA TO KGAupUa Tou Siapepiopatog Eik. H2, woTe
va pnv OTTAoETE 1) aroouvdéoeTe Ta KaAwdia Tou SiakdTrTn Eik. A4
(eival TTpogapTNUEVA OTO KAGAUPHO TOU DIGUEPITUATOG UTTATAPIWY).
27Tn ouvéxeia avatTodoyupioTe TO KAAUHKA, N UTTOdoXN TNG YTTaTapiag
aTNV KATW TTAEUPd Tou KaAUpPaTOG gival oTepewpévn EIk. H4.

Mia prratapia Tng oeipdg ENERGY+ TotroBereitan oty utrodoxr).
AvarrodoyupioTe T0 KAAUPMO pE TN OUVOEdEUEVN UTTOTOPIA KOl
ToTroBeTAOTE TO 0TN BAKN Eik6va H3.

Z@igte TIG PBideg oTePéwong Tou kaAUppaTog. AvatrodoyupioTe To
POUTTOT HE TO KATW PEPOG TTPOG TA KATW, N povada gival EToiun.

MEPIBAAAON EPFAZIAZ TOY POMIMOT KOIMHEZ
BeBaiwBeite 6T TTAnpouvTal ol ak6AouBeg TTpoUTroBéaelg aTnV ToTToBETia
TOU POMTTOT:

To Uyog Tou x6pTOU dev UTTEPPaivel Ta 60 mm.

THMEIQZH: Ed&v 10 ypacidl eival ynAétepo amd 60 mm, kOWTe
TPWTA TO YKAJOV HE XAOOKOTITIKO XEIPOG.

Aev umdpxouv TETPEG, KOpPATIA EUAOU, KOAWDIA, NAEKTPOPOPT
KoAWdIa 1) GAAa Eéva avTiKeipeva.

H mepioxny komng eival emitredn kai emMiTedn, Xwpig TAPPOUG Kal
opuypaTa, kai n KAion eival pikpdtepn améd 25% (14°) Eik. M

Ma Tnv eykardoTaon amairoUvral Ta ak6AouBa epyaAeia:

2Zpupi atrd KaouTooUK (yia TNV £UTTNEN TWV TTEIPWVY OTO £3aPOG KATA
TNV TOTT0B£TNON TOU KaAwdiou ouykpaTnong)

To egdywvo kAedi (yia Tn oTepéwon Tou OTaBuOU @OPTIONG)
TepINQPBAVETaI OTO OET

Mévoa (yia TNV KOT Tou KaAwdiou TTou OpPIOBETEI TNV TTEPIOXN
epyaaiag)

1.BASE EFKATAZTAZH ZTAOMO'Y BAZHZ
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EmAEETE pia KaTGAANAN ToTToBETiaH

O oT1aBu6g PoépTIoNG TTPETTEI VO TOTTOBETNBET aTNV akdAouBn Béon Eik. C3:

o 'Eva oxeTIkG eTTiTred0 Kal €TTTTES0 TUAKA TOU XAOOTATINTA.

e Kovrtd atnv dkpn ToU YKagov.

o Kovrd o€ Tpia.

e TomoBeTioTe TO KOAWDIO €TMéKTAONG 10 M, TO TPOPODOTIKG OF
oKigpd, dpoaepd Kal ENPO PEPOG.

e Agv TIPETTEI VO UTTAPXOUV EPTTOBIA OE OTTOOTACN TOUAAXIOTOV 2
METPWY aTTO TO OTABUOG POPTIONG.

e JuviOTATal O OTABPOG @OPTIONG VO PBPICKETAI OE OTEYVO Kal
TIPOCTATEUNEVO PEPOG.

e H mapoxn pelpartog mpémel va Bpioketal 30 cm Tavw amd To
£TITTEDO TOU £DGPOUG.

2.CHARGING STATION ATTACHMENT

ZTEPEWOTE TO OTABO POPTIONG OTO £daog pe 6 Bideg oTepéwong (G1)
(XPNOIPOTTOIVTAG Eva e§AYwWVO KAEIDi G6).

THMEIQZH: MHN oTékeoTe fj TTEPTTATATE TTAVW OTNV TTAGKA TOU oTaBPoU
PopTIONG.

THMEIQZH: MHN kAveTe véeg OTTEG OTNV TTAGKA TOU OTaBPOU POPTIONG.
O oT1abudg Tpémel va BidwOel O0TO £80QPOG  XPNOIMOTIOIDVTAG TIG
UTTAPXOUOEG OTTEG.

3.TONOG®ETHZH TOY KAAQAIOY LYTKPATHZHZ

To kaAwdIo opIoBETNONG XPNOIUOTIOIEITAI VI TNV OPIOBETNON TNG TTEPIOXNAG
epyaciag Kai TNV kaBodrynon Tou PopTIoT TTiow OTo OTaBUS POPTIoNG.
ZHMEIQZH: Edv o yeiTovag 0ag XpNnOIHOTIOIE £TTIONG éval POUTIOT KOTTAG,
KPATAOTE aTTéoTAON TOUAGXIOTOV 1 M pETagU Twv KaAwdiwy JIAKOTTAG Kal
Twv dUO PONTTAT.

IXEAIAZIMOZ THEZ FPAMMHZ NEPIOPIZMO’Y

Mpiv atré Tnv ToTroBETNON TNG OpIoYPAUKNAG, TTEPTIATAOTE KOTA UAKOG TOU
KaBopIoPEVOU OPIoU Kal ATTOHOKPUVETE TUXOV TTEPITTA QVTIKEIUEVA, OTTWG
TIETPEG.

ZHMEIQZH: To prikog Tou kaAwdiou OUYKPATNONG Oev TIPETTEI VO
utrepBaivel Ta 200 péTpa.

NPOEIAOMNOIHZH! To pouTrdT dev TIPETTE! var Trepvdel TIavw aTréd XaAikia
i Tapdépoia UAIKG TTou Ba pTTopoUcav va TIPOKOA(oOUV {nuIG OTIG
AeTTideg.

TOMNOG®ETHZIH TOY KAAQAIOY LYTKPATHEZHE EIK. I

AxohouBroTe TIG TTapaKdTw 0dnyieg yia va TOTTOBETACETE TO KAAWDIO

ouyKpdTNONG YUpw armé TNV TIEPIOXA €PYOOiag Kal Ta  EUTTODIA.

XPNOIJOTTIOINOTE TO WETPNTA TTOU TTEPIAAUBAVETAI OTO KIT yid TN OWOTH

TOTT0BETNON TOU KaAWDIOU CUYKPATNONG.

MNPOZOXH: To kaAwdio GuykpdaTNoNg TPo@odoTeiTal Pe TTOAU xapnAn

TGO Kal €ival acPaAE yia avBpWITTOUG Kal KaTolkidia {uwa.

IHMEIQZH: ZexiviioTe pe 70 BUopa " oTo Tow PEPOG TOou OTABUOU

@opTIONG €IK. B6 TPABRAETE TO KATW QTS TO OTABNS (KaI APrOTE Eva

TrepIBWpIo 10 cm) Kal TOTTOBETAOTE TO KAAWSIO yUpw aTTé TO YKadoV pE

apIoTEPGOTPOPN Popd, KaTtaAryovtag oto BUopa "+" aTo TTow PéPog Tou

oTabuol @opTiong (agrioTe éva TrepiBwpio 10 cm). BeBaiwBeite 611 TO

KaAWwdIo EpxeTal o€ PETOAAIKY ETTAPH OTOUG CUVOETHOUG "+ kai "-" Eik. B6

BupnBeite va KOWETE TUXOV TTAEOVAOV KAAWSIO CUYKPATNONG.

e A@roTe TOUAGXIOTOV 2 PETPO KEVO PETAEU TOU KOAWDIOU BIAKOTIAG
Kal Tou oTaBpol’ @opTiIong. To KOAWdIO Ot autd TO TUAPA
XPNOIPOTTOIEITAI VIO TN HETAPOPE TOU POUTIOT OTO OTABUS OUVOEDNG.

e AlatnprioTe éva didkevo 30 cm peTagu Tou oUPPATOG BIOKOTTAG Kal
NG Gkpng Tou ykagév Eik. C2- Eik. C3.

e XTEPEWOTE TO KAAWDIO BIAKOTIAG OTN YEIWAN WE TOUG TTEIPOUG TTOU
TTapéxovTal aTo KIT €1K. G5. To KaAwdIo dIaKOTIAG TIPETTEI va givail
iol0 kal EAa@pwg Teviwpévo. O1 TTdooalol TTPETTEI va TOTTOBETOUVTAl
avd 1 m (autdé pmopei va oAAGgel avdhoya pe TO OXAHA TOU
xAhootdtnTa) €1k. C4. Mnv 84BeTe T0 KOAWDIO BabUTEPa TG 2 cmM
yla va pnv amoduvapweei To orpa.

e ToTroBeTAOTE TO KAAWDIO £TO1 WOTE OI YWVIEG va €ival JEYaAUTEPES
ammé 90° eik. C5. TomoBetoTE TO KAAWDIO OPI0BETNONG OF NATTIEG
KOMPTTUAEG O€ auTd Ta onpeia, yeyovog TTou Ba dIEuKoAUVEl TTOAU TV
Kivnan Tou POuTIOT OTNV TIEPIOXH TTOU TTPOKEITAI VO KOUPEUTEI.

e Edv umdpyouv Traptépia, Aipveg f dévipa oT1o ykadov, TepIBAAAeTE
Ta pe Bpdxoug até aupua oploBETnong ZxApa C4.

e AlatnprioTe éva eAdyioto. 30 cm améoTaon PETagU Tou KaAwdiou
OUYKPATNONG KAl TV AKPWYV TWV EPTTODIWV.

MPOXOXH: Kard tn diadpopr) Tpog Kai amd 1o Bpoxo, Ta KoOAWdIA

OUYKPATNONG Oev TTPETTEI VA dlaoTaupwvovTal peTagu Toug Eik. C4.

e AQNOTE éva OTEVO XWPO OTNV TTEPIOXN £PYACIAG TOU XAOOKOTITIKOU.
BeBaiwBeite 611 n améoTaon petagl Twv TApdAAnAa KivoUuevwy
opIaKWY KaAwdiwv eival peyaAutepn ammd 1 m.

THMEIQZH: BeBaiwBeite 611 0 0TaBPOG oUVSEDNG BpiokeTal péoa oTo
Bpdxo Trou onparodorTei TNV TEPIoXN KOTIAG. (E§w-£Ew / péoa-£¢w) Eik. B2



4. EFTKATAZTAZH ZTAOGMQN ®OPTIZHZ

ZUVOEOTE TNV TTAPOXT| PEUPATOG

. ToroBetAOTE TO BUCUA TPoPodoaiag o€ Trpida 110-240V.

. EAéy&re TNV kardoTaon Twv Auxviwv LED oTo oTaBpé @épTiong &Ik. B1:
Mpdoivn ewrteiv) €vdeign: n olvdeon £xel dnuioupynBei (To POPTIOT
dev QopTiCel A €ival TTAPWG POPTIOPEVO)

AloKoTITOPEVN TTPACIVN AUXVia: TO POUTIOT QOPTICEl.

AlgAeiTrouoa kOkkivn Auxvia: To Mo cuvnBiopévo o@AApa gival n
"atmooUvdean Tou KaAwdiou TTepiopicuoU”.

‘EoBnoe n Auxvia: H o ouvnBiopévn BAGRN eival "Aev uttdpyel
Tpogodoaoia peUparog 100-240 V" A "Aev utTdpxel oUVOEDN WE TINYRA
pedparog”.

AEITOYPIIA / PYGMIZEIZ

ApPXIKI EKKIVNOT TOU POMTTOT KOTTIG

‘OTavV €KKIVEITE TO POUTTAT YIa TIPWTN POPA, TOTTOBETAOTE Tn Hovada oTo

0oT0BuG oUVOEONG £T01 WOTE 01 UTTOSOXEG POPTIONG OTO OTABO va

oxnuariouv oxApa. B3 va pnv épxoviai of €maQr pE TOUG

OUVOETHOUG POPTIONG OTO POMTTAT KOTTAG €1K. A10.

‘Otav T0 POPTTOT KOTIAG EKKIVEITAI VIO TIPWTN QOPA aTTd TNV EQAPHOYR

Tou TnAepuwvou, TIPETTEI  va  TTpaypaTtoTrondei evnuépwon

UAIKoAoyiopikoU. H puéBodog ekTéAeong TTepIypA@ETal TTAPAKATW OTNV

€vOTNTA EVNUEPWON AOYIGHIKOU.

e IHMEIQZH: Kard v mpwtn oUvBean, To TNAEPWVO Kal TO POUTIOT
TpéTTel va BpiokovTal eviag epBEAeiag Tou SikTuou Wi-fi.

ENHMEPQZH YAIKOAOrIZMIKOY MPIN XPHZIMOMOI'HZETE TO
POMMOT.

H evnuépwon Ba TpéTrel va ekTeAEOTE WG EGAG.

1.ToTroBeTOTE TO POUTIOT €VIOG TOU PBpdXou aMG eKTOG TOu OTABUOU
POpTIONG.

2.Bdhte 1o diakdTrn Eik. A4 otn 6éon 1.

3.MiéoTe kai kparrioTe TTarnuévo To diakdtn Eik. DS

4.ZeKIVATTE TNV £QAPHOYT, COPWOTE TOV KwdIK6 QR

5.2UvOEOTE TNV EQAPUOYH OTO POUTIOT

6.AvaTITUgTE TIG PUBUICEIG TOU AOYIOMIKOU TIATWVTAG TO EIKOVIDIO OTO
emavw degi péPog TNG 0BvNG.

7 EmAEETe TNV emAoyny: Evnuépwon uNikoAoyiopikoU.

8.2Tn ouvéxeia akoAoUBAaTE TIg 0dnyieg TTou epgavifovTal aTnv 08oévn.
MeTd TV eyKaTAOTAON TOU AOYIOHIKOU, | CUOKEUN €ival £TOINN YiO
Aeitoupyia.

ZHMEIQZH!

e H 0086vn Seixvel av To popuTroT Bpioketal ot euBéAsia Wi-fi ) Bluetooth.

e H ouvdeon oTto OikTuo UTTOdEIKVUETAI aTTO €va €IKOVIOIO TTOU
avaBooprivel yia Tov avtioTolxo T0TTo oUvdeong. MoOAig ouvdeBei, To
€IKOVidI0 oTaPATA Vo avaBooBrvel.

e To POWTTOT PTTOPET Va OUVOEDET POVO pE Eva TNAEPWVO.

e Edv xpeiaotei va ouvdebei GAo éva (iB10 pOPTIOT KOTTAG), TO TTPWTO
TIPETTEl VO aaIpeBEi atrd TNV eQappoyr. ZTnv epappoyr) iOS etmiong
ard g pubpioelg Bluetooth.

P'YOMIZH 'YWOYZ KOYPEMATOZ:

PuBpioTe T0 Uyog KOTTAG oTa 60 MM TTPIV AT TO TTPWTO KOUPEUA Kal, OTN

ouvéxeia, alagte oto emBupnTd Uyog 6Tav oAdkANpo To ykagov eival

OXETIKA £TTITTEDO.

e [upioTe TO KOUPTTT OXAPATOG A2 BeCIGOTPOPA YIO VO QUEAOETE TO
UYog KOTTAG.

e [upioTe TO KOUPTTT OXAMATOG A2 TTPOG TO APICTEPA VIO VO PEIWTETE
10 UYOG KOTTAG.

e To Uyog KoTTAG pTTopei va puBuioTei amd 20 mm (MIN) éwg 60 mm
MAX).

ZHI&IEIQ%H: O KIVNTAPAG Kivnong Tou TUPTTEVOU Tou XAOOKOTITIKOU EIK.

A7 evepyotroigital TrepitTou 10 deutepdAeTTTa PETA TNV £§00 aTTd TN Bdon,

EEKIVWVTAG TN AsiToupyia.

ENEPIOMOIHZH/ANENEPIOMOIHZH

1. ©¢éore 10 dIokOTITN EIK. A4 01N B¢0n "O" yIa va OTTIEVEPYOTTOINOETE TNV
TTAPOXT) PEUHATOG.

2. ©¢ote 10 dlakdTTn EIk. A4 oTn Béon "I" yia va EveEPYOTTOINOETE TNV
TpOoPodoaia.

ENEPIOMO’HZH TOY POMMOT KAl NPOrPAMMATIZIMOL TOY
XPONOY EPIFAZIAZ ZE XEIPOKINHTH AEITOYPI'IA
1 NarrioTe TTapaTeTapéva To KoupTri Aeiroupyiag Eik. D5 yia va eKKIVACETE
TO POUTIOT. ZNUEIWON: UNV KOUVATE TO POUTIOT KATA TNV €KKivnon yia va
atropUyeTe aQAAUa ekKivnong. EGv To pouTrdT dev Eekiviioel owaTd (OAeg
0l AUXViEG OVABOUV TUVEXWIG), ETTAVEKKIVOTE TO POMTTOT.

N
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2. EiodyeTe TOV KWAIKG TTPOCRACNG TTATWVTAG TO KOUPTT D6 U0 (popég,
oTn ouvéxela To kouuTti D7 U0 @opég Kal To KoupTri D8 pia gopd (o
KWJIKAG TTPdOBaoNnG TTPOYPAUHATICETAl OTO EPYOOTATIO).

3. TTpoypappaTioTe T0 XPOvo Aeimoupyiag (oupTtrepiAapBavopévou Tou

XPOVOU KOTTAG Kal TOu XpAvou PApTIoNG):

- MatAoTe 10 KOUTTI €1K. D6 yia va puBpioeTe To XpOvo Aeimoupyiag. Mia

Auyvia onuaivel 2 WPEG, 0 PEyIoTog XPOvog Aeiroupyiag eival 8 wpeg kal 4

Auxvieg ek. D4 egivon avappéveg. Mariote 1o koupTri €. D8 yia

emBePaiwan Kal EKKivnon Tou POPTTOT.

THMEIQZH: ApoU puBpioTei o xpdvog Asitoupyiag, To pouTroT Ba BupdTal

TIG puBpioEIg Kal Ba EEKIVA TO KOUPEUA TNV TIPOYPANHATIONEVN WPa KABE

pépa. O xpdvog koupéPaTog Ba ival CUPPWVA WE TIG PUBUIOEIG TTOU £X0UV

€100X0E.

o O TIpOYyPOpUATIONEVOG XPOVOG AEITOUPYIag Tou POUTIOT atmd 2 éwg 8
WPEG €ival 0 XPOVOG KOTING, CUUTTEPIAGUBAVOUEVOU TOU XPOVOU
@opTIONG.

e O1 xpovol Aermoupyiog kol @OpTIoNG Olagépouv avaAoya PE Tn
XPNOIKOTTOIOUNEVN PTTATAPIC.

Av BéAeTE va aMGEETE TV Wpa AsiToupyiag, akoAouBnaTe Eavd Ta Brpara

2-3.

O MPOrPAMMATIZMOXZ XPONOY IE AYTOMATH AEITOYPITIA,

MPOrPAMMA 7 HMEPQN, EINAI AIAOEZIMOZ MEZIQ TON

PYOMIZEQN XTHN E®APMOIH

e Metd amd pia oTdoN EKTAKTNG AVAYKNG, TO POUTIOT TTPETTEl TIPWTA VA
EekAeIdwBE akoAouBwVTag To Bripa 2 TTapatravw. APoU EekAeIdwOET TO
POUTIOT, UTTOPOUME VO TO ETTIOTPEWOUUE OTO OTABUO TIATWVTAG T
KOUpTTIA: €IK. D7 Kai 0T ouvéxela emRERaIWOTE Pe TV €IK. D8 yia va
EMOTPEWOUE TO XAOOKOTITIKG OTO OTABUS POPTIONG.

e Me 70 TaTNUa TOU TIAAKTPOU OIOKOTTAG €KTAKTNG avaykng STOP
Siaypd@etal 0 KUKAOG A€ITOUpYiag  XEIPOKIVATNG  Kal  QUTOHATNG
Aermoupyiag amd TV epappoyn, dv auTr §ekivnoe pe autdv Tov TPOTTO.
Mo va eTTavaQéPETe T POUTIOT O€ AEITOUPYia HETG OTTO GTACT EKTAKTNG
avaykng, EMOTPEYTE TO OTO OTAOPSO POPTIONG Kal pubpioTe §avd To
TIPOYPaAUHa XEIpoKivnTNg AiToupyiag. Mo To autépaTo TTPOYPaHaA,
ekTeAéOTE TNV iDIa evépyEld OTO  TTPOYPAMMA  EQPAPUOYAG  Kal
£mMBEBAIOTE TIG PUBITEIG TOU.

ZHMEIQZH: O mpoypaudaTIopévog XpOvog EKKivnong oTo autéuaTo
TIPOYPAPHa Sev TTPETTEN va Bewpeital TTOAU akpifrig. H povada pmopei
va EEKIVAOEI WG KOl HEPIKG AETTTA UETA TNV KABOPIOPEVN WPA.

* H evepyotroinon Tng XeipokivnTng Aciroupyiag Siaypd@er To TTpoypappa
TIOU €X€l TTPOYPAUMOTIOTEI OTNV EQAPUOYH Kal avTioTpoga.

e H ptmopvroUpa oTn xelpokivntn Aemoupyia yivetal autépata KGOe
HEPIKOUG KUKAOUG KOUPEUATOG. ZUVIOTOTAI OTO KOUPEUA TOU XOPTOU
SiAa o710 kaAWwdIO TTou opilel TNV TepioXn epyaaiag. MPOZOXH:
Mpémel va Sivetal TTPOCOXN OTN CWOTH TOTTOBETNON Tou KaAwdiou,
WOTE va PNV eKTEDEI O€ TUXTIA KOTTH.

e To poptdT KOTAG Ba emoTPéwel 01O OTABUS TTPOGdETNG WONIG N
OUOKEUN aviXveUoel TNV évapgn Tng BPoxomTwong.

e EQv 10 pouTroT ouvavtioel KaTolo euTrodio Katd T epyaadia Tou, Ba
avarrndnoel ammd autd kal Ba CUVeEXioE! TNV Epyaadia Tou.

OQTEINH ‘ENAEIZH KATAITAZIHI O®OPTIZHX ITO ZTAGMO
QOPTIZHZ:

Zuvexng TTPAcIvn gwrtelv vBeIgn - n PTratapia gival TTAPWG PoPTITHEVN.
AiaAgirouca TTpdoivn Auxvia - @opTIon.

‘EZQ AMO TO X TAGMO ®OPTIZHE:

2Zuvexng TIPAaIvn Gwrevn €vOeign - ptratapia >=20%

AiakoTrTépevn TTpdoivn Auxvia - ptratapia <20%

MPOZOXH! To poutdT oTOPATA QUTOPATA VO AEITOUPYET KAl ETTIOTPEQPE!
oTo oTaBPd POPTIONG, €GvV N OTABWN TNG PTTATApIag TTEoEl KATW aTrd To
20%.

DQT ZOAAMATOX:

Zuvexég TIPAoIVO QWG - TO oUOTNHA TIPETTEN VA evnuePwOEl. ZuvdedeiTe
TNV EQAPUOYR YIO VA EKTEAEDETE TNV EVNUEPWON.

AIGKOTITOPEVN TTPATIVI AUXVid - EVNPEPWON GUCTAPATOG O€ €GENIEN.
AiaAeiTrouca KOKKIVN Auxvia - privupa o@aApaTog 1 éwg 5, emavekkivnon
TOU POMTTOT.

ZuvexNG KOKKIVN QWTEIVA EVOEIEN - JVULO OQAAUATOG 6 £Wg 12, TTATAOTE
"STOP" 1) "OK" yla ekkabdpion.

ENAEIKTIKH AYXN'IA KAAQA'IOY OPI0Y:

2uvexNG TIPAaIV QwTeIVH £VOEIEN - TO OApa eival owoTd

Zuvexng KOKKIVN Auyvia - kavéva orjpa

‘EAeyxol Eik. D4:

AIGKOTITOPEVO QWG - UTTAOKAPIOUEVO POUTIOT.

ZUVEXNG QWTEIV EVOEIEN - TO POUTTOT EEKAEIBUIVEI.



H Auyvia 1 avdBel pe TpAoIvo Xpwua: XpOvog AEIToupyiag 2 WpES.

O1 Auyvieg 1 Kai 2 avaouv Je TTPACIVO XpWwHA: 4 WPEG AeIToupyiag.

O1 Auyvieg 1, 2 kai 3 avdfouv pe TTPACIVO XPWwHA: 6 WPES AeIToupyiag.
O1 Auyvieg 1, 2, 3 kal 4 avaBouv pe TTPACIVO XPWHA: 8 WPEG AeIToupyiag.

AOFIZMIKO A TON ‘EAEMXO TOY POMMOT KOMHZ

Afqyn 10S:

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

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

O1 0dnyieg Tou TTPOYPAUHATOG UTToPOoUV va AngBolv arré Tn dietBuvon:
https://bit.ly/30BB6Gm

EMNEITOYZA AIAKOIMH AEITOYPIMAZ TOY POMMOT

Matote 10 kouptri "STOP" Eik. Al yia va OTQUATACETE TO POMTIOT,
TIOTAOTE KOl KPOTAOTE TIATNUEVO TO KOUMUTH A€rmoupyiag yia va
QTTEVEPYOTTOINOETE TO POUTTOT.

METAKINHZH TOY POMMOT

Kdtw atmé 1o poutrdT utrdpxel pia AaBr aviywong oxfiparog A10 yia

€UKOAO XEIPIOPO YE TO éva XEpL.

ZYNTHPHZH KAI ANOO'HKEYZH

e ATTEVEPYOTTOIEITE TTAVTA TO POMTIOT TIPIV ATTG TOV KABAPIOHS Kal TN
ouvtpnon.

o ATTOOUVBEDTE TNV TTAPOXT) PEUHATOG TTPIV OTTO TOV KABAPIoOHS Kal Tn
guvTrApNoN Tou oTabuoU eépPTIoNG.

o  ®opdre TTAVTA XOVTPG TIPOCTATEUTIKA YAvTIa OTav aAAAGCeTe AeTTideg
Kal KaBapideTe TNV KATW TTAEUPA TOU POMTTOT.

o EAéyxeTe TaKTIKG TN oTEYAVOTNTA TWV BIBWV Kol Twv TTagipadiwy. Ta
KOTEOTPOPMEVO  €EapTAMOTA TIPETTEl va  €TIOKEUAdovTal 1 va
avTikaBioTavTal yia AGyoug ac@aAeiag.

o EMéyxete TOKTIKG OTI oI Aemideg WTTOPOUV va TTEPIOTPEPOVTAI
eAelBepa.

ZHMEIQZH: Otav yupidete TO0 poUTIOT avdTroda, TOTTOBETAOTE TO OF

yKkalov fi o€ JOAQKR ETTIQAVEIQ, WOTE VA PNV KOTAOTPAPET 1} YPAT{OUVIOTE

T0 KGAUPpa.

KAGAPIZMOZ

MPOEIAOMOIHZH! Mpiv gekivioeTe TOV KOBAPIOPO, QTTEVEPYOTTOINOTE

TNV TTAPOXr PEUPOTOG e TO DIOKOTITN EIK. A4.

e [AUveTe TO PTTPOOTIVO WPEPOG TOU POUTIOT UE €va KaBapIoTIKO
XaunAng Trieang kai pia JaAakn BoupToa 1y Travi.

e XpnolpoTtroioTe pia okAnpry BoUpToa yia va OTTOMAKPUVETE Ta
KoHpéva XopTa Kal Ta UTToAEiypaTa atmd Tig AeTrideg, Toug TpoxoUs
Kal GAa pépn oTnV KATW TTAEUPE TOU POUTIOT.

o EAéyxeTe TaKTIKG TOUG TPOXOUG YIa AGOTIN f} ATTOKOUUOTA XOPTOU Kall
kabapioTe Toug Ye pia BoupTaa.

THMEIQZH: ATropakpUVETE TOKTIKG Ta QUTIKG UTTOAEippaTa aTTd TNV

KOTW TTAEUPd TOU POUTIOT yio VO OTTOQUYETE Tn HEiwon Tng

TAPAYWYIKOTNTAG.

ANTIKATAZTAZH AEMIAAZ

MPOEIAOMOIHZH! MMpwTa QTTEVEPYOTTOINOTE TOV KEVTIPIKG OIOKOTITN

PEUHOTOG Kal POPETTE TTPOCTATEUTIKA YAVTIa.

MPOEIAOMOIHZH! XpnolyoTroIEiTe POVO TIG OVOPEPOUEVEG QUBEVTIKEG

AETTidEG TTOU €XOUV EYKPIBET OTTO TOV KATAOKEUAOTH.

o Kai ol TpeIg AeTTiOEG Kal 01 BidEG TOUG TTPETTEI VO AVTIKATAOTABOUV PE
pia avtikardoTaon Eikova A6.

o 01 Bideg mpétrel va EeRIdwBOUV Kal va o@itouv pe katoafidl.

o EAéygre 6T Ta vEQ TITEPUYIA UTTOPOUV Va TTEPIOTPEPOVTAI EAEUBEPQ.

EMAYZH MPOBAHMATQN

O mopakdTw  TTVOKAG  TTOPEXE!
TTPOBANUATWY.

Edv eival duvatdv, eTOKEUAOTE T OUOKeU pévol oag. Edv dev ptropeite
va €mAUOETE TO TIPORBANMA, ETTIKOIVWVAOTE HE évav €EOUCIOdOTNUEVO
QVTITTPOOWTTO 1 KEVTPO O£PPIG.

odnyiegs yia T Sidyvwon  Twv

MPOEIAOMNOIHZH! Mpéel va AauBdvovTal JETPA TTPOOTATIAG.

MNpdéBAnua MBavég aitieg Ndogig
H ko6KKIvn Bogi
Auyvia AiakoTrr| ToU Apmz T0 L,
avaBooBrvel kaAwdiou ENOTTWHATIKO THA
GTO OTABWO ouykpdTnong Tou kahwdioy .

. Kal va 1o 810pBwoETe
QopTIoNg
To poptrét
SuokoAeUETaI O o1abudg BAéme evotnTal
Vo oUVOEDET @opTIoNG dev Exel "MpogTolaoia yia
o710 OTaBpd £YKOTOOTOBEI CWOTA epyacia”.
poprIong

To kaAwdio
OuyKpPATNOong Sev
£x€l TOTToBETNOEi
owaTd

Aev utrapyel EAéyére Tnv TIYR
TIOPOXT) PEUPATOG TPOPOdOCTiag
To kaAwdio AvtaMGETe TOUg
TIEPIOPICHOU ouvdéopoug "+" kai -
ouvdEBnKe
avTioTpopa
. To kaAwdio EAéy€re 611 TO KAAWSIO
Aev uttapyel . . .
ofilia a6 To TIEPIOPIOHOU BeV OUYKPATNONG Eival
. eival ouvdedePévo owoTa
KaAwdIo . :
GUVKOATNG aT0 OTaBd ouvVOEDENEVOD OE
YKpamans POpTIONG oTaBUO PAPTIONG
AlakoTrry Tou EAéy&re 6Ao TO prikog,
KaAwdiou 011 T0 KAAWDIO BeV £xEl
OUYKPATNONG QTTOKOTTE
ZUPH(,X nsploplquou EAéy&re 611 TO KAAWSIO
Biaoyidel To 5pduo . .
A OUYKPATNONG Eival
TIPOG Kal aTTd TO . .
)y OWOTA TOTTOBETNEVO.
Bpoxo
To poutér To kaAwdio AvtalagTe Toug
Eeepva Ta TIEPIOPICHOU ouvdéopoug "+" kai "-"
olvopa ouvdEBNKe
avTioTpoga
To poutér Kareotpappévn
Soveital f Kavel Xapévn Aetrida
aouvriBioToug O diokog TNG "EAeyx0G Kail ETTIOKEUR
Bopupoug Aeridag giva Twv BISWV oTEPEWONG
xahapdg NG Aetridag
AVTIKOTOOTAOTE TN
Aerida
Kwdikég Meprypagn Adon
o@dApatog
TpaAua Tono%str’]ms TO POUTIOT O€
H _ | emimedn emedveia kai
EO1 eik. F1 apxikorroinong ETTAVEKKIVIOTE.
aloénTrpag
YUPOOKOTTiOU
PubpioTe T pdRdo
oUyKpouong Kal Tov TPOXO
BAGBn Tou OTPEYNG OTO UTTPOCTIVO
aigbnTpa WEPOG TOU XAOOKOTITIKOU,
E02 eik. F2 aviywong f Tou eAEYETE OTI Oev €xouv
aiebnTpa KAEIBWOEI- TOTTOBETAOTE TO
ouykpouong POUTIOT O€ ETTITTEDN
ETIQAvEIQ KAl
ETTAVEKKIVAOTE.
TpaAua Tono%smme TO POUTIOT O€
. eTTiTedn em@Aavela kai
E03 ex. F3 apXIKoTIoiNang eTTavekKIvAoTe. Eav 1o
KIVNTNPa KOTrnG TPORANUA egakoAouBEi va
>palpa ugioTaTal, EMKOIVWVACTE PE
EO04 Eik. F4 o0vdeong TNV UTTNPECia eEUTINPETNONG
Tpopodociag PETE TNV TTWANGH.
NavBaopévn
EO05 sik. F5 TaXUTNTA
KIVQTNEA KOTTAC
n 5 ) Tono%sTr’]cTs TO poulll'réT o€
poeidotroinon eTriTedn emeaveia. MarqoTte
E06 Eik. F6 kAiong P 1} OK yia va
SIayPAWETE TOV CUVAYEPUO.
HootiSomoi TO'!TO%ETﬁUTS TO poulll'réT o€
poeidotoinon eTTiTedn emeaveia. Marqote
E07 Eik. F7 aviYwong STOP 1 OK yia va
SIayPAWETE TOV CUVAYEPUO.
TOTTOBETAOTE TO POUTIOT O€
€TTITTESN ETTIPAVEIQ KAl
£08 fig. F8 SodAIa Eﬂq\é&:}\KKlVﬁO‘g‘rS. E)\dv éo,
ig. ! TPORANpa egaKoAoubei va
¢ kavahiol ADC uPicTaTal, ETTIKOIVWVACTE UE
TNV UTTNPETia eEUTTNPETNONG
UETA TNV TTWANCN.
BAéTTe TTapamTdvw oTov
Trivaka: TTPORANUa - dev
umﬁpésl onua amé 1o |
KaAwolo dlakotg. EAEyETe
£éva PG £va OAA Ta onpeia
. Kal, 0T OUVEXEID,
E09 £ik. F9 Acvggcgwo TOTIOBETAGTE TO POWTIOT OE
N emiTTedN £m@aveia. MatioTe
P 1} OK yia va
S1ayPAYETE TOV CUVAYEPHO.
ETTQVEKKIVIOTE TO POUTTOT.
Edv 10 TpOBAnua
€€akoAouBel va ugigTaral,
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https://apps.apple.com/cn/app/toua/id6449251720
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.toua.robot
https://bit.ly/3QBB6Gm

ETTIKOIVWVIAOTE PE TNV
utmpeoia eguTPETNONG
UETA TNV TTWANON.
TOTTOBETAGTE TO POMTIOT OE
€TiTTeEdN £mM@Aveia. MatRoTe
STOP 1) OK yia va
BIaYPAYETE TOV GUVAYEPHO.
E010 eik. Tlapdpiopa ETTaVeKKIVAOTE TO POUTIOT.
F10 POUTIOT E@v 10 TpoBANua
egakohouBei va ugioTaral,
ETTIKOIVWVAOTE HE TNV
uTInpeaia eguTPEETNONG
WETA TNV TTWANON.
AavBacpévn
Tax0TnTa TOU
Eoplfu(. apioTepOU ETIQVEKKIVATTE TO POUTIOT.
KIvQTpa Eav 10 TpoBAnua
KUAIong egakoAouBel va ugioTaral,
AavBaopévn ETTIKOIVWVAOTE UE TNV
TaxuTnTa utnpeoia eguTnPéTNONg
E01F2125'K' £§|rc]x HETA TNV m.%)\ncn.
KIVNTNpag
TEQTIATAUATOG

MEPIEXOMENA ZET:

e PopTréT KOTTAG 1TpX.
e XT0BU6G 0UVSEDNG Kal POPTIONG 1pc.
e Tpo@podoTIkO Kal KAAWDIO ETTEKTOONG 1 Tep.
o KaAwdio yia TNV oploBETNON TNG Epyaciag TepIoX100m
o Kap@itoeg aTepéwong KaAwdiwv 100Tpy.
* Kapgitoeg otepéwong oTabuou ouvdeong BTUY.
o AeTideg KOTTAG 3TuX.
e ZUvOeTHOI KaOAWDIWV 2Tpx.
o ECaywviko KAeidi 1THX.
TEXNIKA ETOIXEIA
PoutéT Kotrig 04-621
Mapdperpog Agia
Tdon 1pogodoaiag 18V DC
MéyioTn ovopaoTikr 100G Tou 50 W
KIVNTAPQ KOTTAG:
MéyioTn ovopaoTiKr 10X0G Tou 20W
QUTOKIVOULEVOU KIVNTAPA:
Babudg mpooTaaciag IP yia 10 0TaBpd IPX4
QopTiIong
BaBudég mpooTaaiag IP yia to IPX5
POUTTOT
BaBuég mpooTaciag IP yia Tov IP 65
TTPOgappOYEa POPTIONG
Karnyopia mpooTtaciag yia 1o 1l
PONTTOT
Katnyopia pooTaciag yia 1o oTabuéd 1l
Qopriong
MAd&TOG KOTTAG 180 mm
PuBuion Uyoug KOTTAG OTNV TTEPIOXH 20 mm - 60 mm
Taxutnta 3100 oTpogég avd
AettTd
MaZa 10,2 kg
‘ETog Tapaywyng 2023
AEAOMENA ©OP YBOY KAI AON'HZEQN
Eritredo nxnTikAg Tieong Lpa = 56dB (A) K=
3dB(A)
MeTpoUpevn oT4BUN NXNTIKAG 10XU0G Lwa = 67dB (A) K=
3dB(A)

MAnpogopieg yia To 86pupo Kal TOug Kpadaopoug

H ot1éBun ekmoptrig BopUBou Tou €OTTAIOHOU TTEPIYPGPETAI aTTO: TN
OTABUN EKTTEPTTOPEVNG NXNTIKNAG TTEONG Lpa KaI TN OTABUN NXNTIKAG
10X00G Lwa (6Tou 1O K dnAwver v aBeBaidtnta pétpnong). Or
SOVACEIG TTOU EKTTEUTIOVTAI ATTO TOV £SOTTAICUO TTEPIYPAPOVTAl OTTO TNV
TIUA emMTaXUVONG Twv dovAoewy an (61ou K dnAwvel Tnv aBefaidtnta
pETPNONG).

H oTd0un eKTTOUTIAG NXNTIKAG TTiEONG Lpa , N 0TGBUN NXNTIKAG 10XU0G
Lwa Kal n TIPA ETTITAXUVONG KPadaouwWY an TTou KabopidovTal aTo TTapév
eyXeIPidIo €xouv peTpnBei oUpQwva pe To TIPOTUTTO EN 62841-
1:2015+A11. To «kaBopiopévo emimedo OGvNONg an MTTOPEi va
XpnoigotroinBei  yia TN oUykpion Tou €EomAICPOU  Kal yla TNV
TTPOKATAPKTIKA agloAdynan Tng ékBeong oe dovroElg.

To ava@epOpEVO ETTITTESO KPASACHWY Eival AVTITTPOCWTTEUTIKO HOVO VIO
TN BaagikA xprion Tng povadag. Edv n povada xpnoipotroindei yia GAAeG
epapyoyég i pe GAAa epyakeia epyaciag, TO ETTTTEDO KPASAOHWV
evdéxeTal va aMAGEel. ‘Eva uynAdtepo emtimedo kpadaopwv Ba
ETTNPEACTEN ATTO AVETTAPKI i TTOAU OTTAVIa CUVTAPNON TNG povadag. O1
TTapamdvw Adyol evoéxeTal va odnyfioouv ot augnuévn ékBeon o€
Kpadaououg Kard Tn Sidpkeia OAGKANPNG TNG TTEPIGDOU EPYaTiag.
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Mo va ekTipnBei pe akpifeia n ékBeon ot kpadaoupoug, eival
amrapaitnTo va An@Bolv uréyn ol TTepiodol KATA TIG OTToiEg N
OUOKEUN €ival aTTeEVEPYOTTOINMEVN 1 OTav gival EveEpyoTToINUéVn
aAAG dev xpnoipoTroigital yia epyaaia. Otav 6Aol ol TrTapdyovTeg
EKTINWVTAI PE aKPiBEIa, N OUVOAIKN £KBEON O SOV OEIG PTTOPET VO
€ival onuavTIKa xaunAoTepn.

Mo Tnv TTpooTacia Tou XpAoTn aTTé TIG ETTITITWOEIG TWV KPAdAoHWY, Ba
TTPETTEN VO epappélovTal TTPOOBETA PETPA aoPaAEiag, OTTWG N KUKAIKA
OUVTAPNON TOU MNXAVAPOTOG Kol Twv epyaAsiwv epyaciag, n
€CaOPANION E€TTAPKOUG BeppokpaTiag yia Ta XEPIa KAl N OwoTh

opydvwan Tng epyaaciag.
AEAOMENA ©OPYBOY KAI AON'HZEQN
NPOZTAZIA TOY MEPIBAAAONTOZ
[Ta nAekTpokivnTa TTpoidvTa Sev TIPETTEI va aTToppiTTovTal padi e 1o
lolkiokd aTroppippaTa, OAAG TTPETTEI val PETa@EPOVTal OE KOTAAANAEG
lEYKaTaoTACEIG Yio amrdppIyn. ETKoVWVACTE PE TOV avTITTPOoWTTO Tou|
[TPOIGVTOG 0O ) TNV TOTTIKI ApX YIa TTANPOPOPIES OXETIKG pE TN SidBeon.
[Ta amoBAnTa NAEKTPIKOU Kal NAEKTPOVIKOU €EOTTAIOHOU TTEPIEXOULY|
[mepIBaAAoVTIKG adpaveig ouaieg. O eEOTTNIONAS TTOU SV AVOKUKAWVETA
[arToteAei TBAVS Kivouvo yia To TIEPIBAAAOV Kal TNV avBpwTTIvi UyEia.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spétka komandytowa pe €5pa
otn Bapoopia, ul. Pograniczna 2/4 (oTo €§ng: "Grupa Topex") evnuepwvel 6T OAa Ta
TIVEUMATIKG DIKQIWHOTA ETTI TOU TIEPIEXOMEVOU TOU TTaPOVTOG Eeyxelpidiou (0To €§AG:
"Eyxeipidio”), ouptrepIAapBavopéVwY, HETAGU GAAWYV. TO KEIUEVO, TIG PWTOYPARIES, Ta
dlaypappaTa, Ta OXEDIA, KABWG Kal T OUVOEST) TOu, aviKouv aTrokAEIoTIKG aTnv Grupa
Topex Kal UTTOKEIVTaI O€ VOUIKT) TTPOOTaoia CUH@WVA WE Tov vopo Tng 4ng dePpouapiou
1994 Trepi TIVEUPOTIKAG IBIOKTNOIAG KAl CUYYEVIKWY dikaiwpdarwy (PEK 2006 apiB. 90 Poz.
631, 61wg TpoTToTToINBNKE). H avtiypagr, emegepyaaia, Snuoaicuan, TpotoTroinon yia
€UTTOPIKOUG OKOTTOUG OAGKANPOU TOU EYXEIPIBIOU KOl TWV ETTIMEPOUG GTOIXEIWY TOU, XWPIG
TN ypaTTTA oUyKaTaBean g Grupa Topex, aTrayopEUETal QUOTNPG KOl UTTOPET VO ETTIPEPEL
QOTIKEG KO TTOIVIKEG EUBUVEG.

AnAwon cuppépewong EK
KaraokeuaoTig: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa
MNpoidv: E+ poutrdt KoTTAg
MovTéAo: 04-621
Eptropiki ovopaagia: NEO TOOLS
Zeiplakog apiBudg: 00001 + 99999
H Trapoltoa drAwon ouppopPWaong ekISETAI UE ATTOKAEIOTIK EUBUVN
TOU KATAOKEUAOTH.
To TTPOI6V TTOU TTEPIYPAPETAI AVWTEPW CUUHOPPWVETAI PE Ta akOAouBa
£yypaga:
Odnyia 2006/42/EK yia Ta pnxaviuara
08nyia RED 2014/53/EE
Odnyia RoHS 2011/65/EE 61rwg Tpotrotroinénke amé tnv odnyia
2015/863/EE
Kai TTAnpoi TIg aTTaITioEIG TwV TTPOTUTTWV:
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 mrapouoa drAwan agopd pévo Ta punxavApata 61w diatiBevial oTnv
ayopd Kai dev TrepIAapBdver egapTipaTa
TIpooTiBevTal amé Tov TEANKO XPAOTN 1 TTpaypatoTrolodvIal
QUTOV/AUTAV €K TWV UCTEPWV.
Ovopatemmwvupo kai digdBuvon Tou katoikou TG EE Tou  eivan
£§0UCI000TNEVOG VA TIPOETOINACE! TOV TEXVIKO PAKEAO:
YtroypdpeTtai £§ ovopaTog:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Pograniczna Street
02-285 Bapoopia
e r

AL/ £

EN

amod

Pawet Kowalski
TOPEX GROUP YTreuBuvog Troidtntag
Bapoogia, 2023-09-11

AnAwon cupuépewong EE

KaraokeuaoTtig: Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285 Warszawa

Mpoiév: Mpoidv: ZTabudg opTIoNng

MovrtéAlo: K145455

Eptropikn ovopagia: NEO TOOLS

ZeIp1oKOg apiBuog: 00001 + 99999

H mrapoUoa drAwaon cuppdpewaong ekSIDETaI JE ATTOKAEIOTIKY EUBUVN
TOU KOTAOKEUAOTH.



To TIPOiGV TTOU TTEPIYPAPETAI AVWTEPW CUUHOPPWVETaI WE Ta akdAouba
£yypaga:
Odnyia RED 2014/53/EE
0Odnyia RoHS 2011/65/EE 61Twg TPOTTOTTOINONKE a1rd TNV 0dnyia
2015/863/EE
Kai TTAnpoi Tig aTraItioeig Twv TTpoTUTTwV:
EN IEC 55014-1:2021- EN |EC 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 S\Awon auth apopd aTToKAEIOTIKG TO PNXAVNHA OTNV KAaTdoTaon
oTnv otroia €161x6n oTo
HEPKETIVYK Kail dev TrepIAapBavel egapTripaTa TTou TrpooTiBevTal aTré Tov
TENIKO XPNOTN A
TIG YETETTEITA OPAOTNPIOTNTEG TOU.
Ovopatemwvupo Kai digtbuvan Tou katoikou Tng EE TTou €ival
£¢oUaI000TNEVOG VO
TTPOETOINOTIN TEXVIKAG TEKUNPIWONG:
YTroypd@eTal £§ ovopaTog:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Pograniczna Street
02-285 Bapoopia

= -

L B EA /
AL A

Pawet Kowalski
YTetBuvog ToiétnTag 1ng TOPEX GROUP
Bapoopia, 2023-11-09

ES
MANUAL DE TRADUQCION (USUARIO)
ROBOT CORTACESPED 04-621
ATENCION: ANTES DE UTILIZAR HERRAMIENTAS ELECTRICAS,
LEA ATENTAMENTE ESTAS INSTRUCCIONES Y CONSERVELAS
PARA FUTURAS CONSULTAS.

NORMAS DE SEGURIDAD ESPECIFICAS

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD PARA ROBOTS CORTACESPED
Seguridad en el uso practico del robot cortacésped

RECOMENDACIONES

Lea atentamente las instrucciones. Familiaricese con los sistemas de
control y el funcionamiento correcto de la unidad.

No permita que el aparato sea utilizado por nifios o personas que no
hayan leido el manual de instrucciones. La normativa nacional puede
indicar una edad minima para el operador.

No utilices el robot cuando haya otras personas cerca, especialmente
nifios o animales.

Tenga en cuenta 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.

« 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 Compruebe periédicamente la zona segada y retire piedras,
residuos, alambres, huesos y otros obstaculos. 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.

NOTA: El robot y los aspersores NO deben encenderse al mismo tiempo.

El robot debe programarse para funcionar a una hora distinta 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.

UTILICE

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.
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« No deje el aparato sin vigilancia si se sabe que hay animales, nifios
0 personas en las proximidades.

e Mantener una posicién segura. Mantenga el equilibrio y una
posicion estable en pendientes. Mientras maneje el robot o sus
periféricos, puede caminar, pero no debe correr.

e Familiaricese con las instrucciones sobre cuando, dénde y cémo
comprobar si el robot y sus periféricos, cables y alargadores estan
dafados o desgastados y reparar el robot, no estd permitida la
automodificacion, 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 alimentacion 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.

e NO toque las piezas moéviles peligrosas antes de desconectar la
alimentacion del robot.

e NO toque las piezas peligrosas hasta que se hayan detenido por
completo.

e Lleve siempre calzado resistente y pantalones largos cuando
manipule el robot.

e Cortar la alimentacién: Antes de bloquear el robot.

e Antes de las pruebas, la limpieza o el mantenimiento.

PICTOGRAMAS Y ADVERTENCIAS

.(' @?'“«
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1.jLea el manual de instrucciones y observe las advertencias y
condiciones de seguridad que contiene!

2.Desconectar de la red eléctrica antes de la limpieza o el
mantenimiento

3.No ponga las manos ni los pies bajo la proteccion del mecanismo
de corte.

4.Piezas giratorias posibilidad de lesiones

5.Mantenga una distancia de seguridad con el robot cortacésped
6.Ten cuidado con la posibilidad de lesiones por objetos desechados
7.Proteger de la lluvia

8.Mantener fuera del alcance de los nifios

9.No te subas al robot

10.Posible pérdida de dedos, precaucion

11.Inclinacién maxima del suelo 14°/25

12.Proteger las manos con guantes de trabajo

13.Debe llevarse ropa de proteccion

14.Llevar calzado de proteccion

15.No tirar a la basura doméstica

16.Recogida selectiva de residuos

17.Grado de protecciéon

PRECAUCION: Este aparato puede ser utilizado por nifios mayores
de 8 afios y personas con capacidades fisicas y mentales limitadas
y conocimientos o experiencia insuficientes, siempre que estén
supervisados o reciban instrucciones adecuadas sobre el uso
seguro del aparato para 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 numeracion siguiente se refiere a los componentes del aparato
que se muestran en las paginas graficas de este manual.



Designacion Descripcion
Fig. A
1 Parada de emergencia
2 Regulador de altura de siega
3 Panel de control de la segadora
4 Interruptor 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 Descripcion
Fig. B
1 Panel de control de la base de conexion
2 Orificios para fijar la base de conexion
3 Conectores de carga
4 Estacioén de acoplamiento
5 Cubierta de la base de conexion
6 Conectores para cable de alimentacion para
delimitar la zona de trabajo
7 Orificios para cables para sefalizar la zona de
trabajo y la alimentacién eléctrica
8 Toma de corriente de la base de conexion
9 Marcado para el correcto tendido de los cables
Designacion Descripciéon
Fig. D
1 Indicador luminoso del estado de carga
2 Indicador de fallo de sefial
3 Indicador de cable de restriccion
4 Horas de funcionamiento / mensaje de error,
luces 1-4
5 Botén de encendido
6 Interruptor
7 Botdn de acoplamiento
8 Boton "Confirmar
Designacién Descripciéon
Fig. H
1 Tornillos
2 Tapa del compartimento de las pilas con asa de
transporte
3 Compartimento de las pilas
4 Toma de bateria en la tapa de la cdmara
5 Bateria recargable (no incluida)
Designacion Descripcion
Fig. |
1 Césped
2 Pared / muro
3 Estacion de acoplamiento
4 Distancia de la estacién a la pared
5 Seccioén inicial de la linea que delimita la zona de
siega
6 Longitud de la seccion
Designacion Descripcion
Fig.J
la Cable para limitar la zona de siega empezando
1b Cable que limita la zona de siega Fin
2 Cable de alimentacion
3 Estacién de acoplamiento

* 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
encuentrala tapa del compartimento de las pilas Fig. H2 fijada con los

4 tornillos marcados con flechas Fig. H1.
* A continuacion, 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).

e A continuacion, dé la vuelta a la cubierta, el zocalo de la bateria en la
parte inferior de la cubierta se fija Fig. H4.

e Seintroduce una pila de la serie ENERGY+ en la toma.
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e Invierta

la tapa con la bateria colocada e insértela en el

compartimento de la figura H3.

* Apriete los tornillos que fijan la tapa. Voltee el robot con la parte inferior

hacia abajo, la unidad esta lista.

ENTORNO DE TRABAJO DEL ROBOT CORTACESPED

Aseguirese de que se cumplen las siguientes condiciones en el

emplazamiento del robot:

e La altura de la hierba no supera los 60 mm.

e NOTA: Sila hierba tiene una altura superior a 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 estacion de carga) incluida en el kit

e Alicates (para cortar el cable que delimita la zona de trabajo)

1.INSTALACION DE LA ESTACION BASE

Elija un lugar adecuado

La estacion 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.

e Cerca de un enchufe.

e Coloque el cable alargador de 10 m y la fuente de alimentacion en

un lugar sombreado, fresco y seco.

No debe haber obstaculos a menos de 2 m de la estacion de carga.

e Se recomienda situar la estacion de carga en un lugar seco y
resguardado.

e 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).

NOTA: NO se pare ni camine sobre la placa de la estacion de carga.
NOTA: NO haga nuevos agujeros en la placa de la estacion de carga. La
estacion debe atornillarse al suelo utilizando los orificios existentes.

3.TENDIDO DEL CABLE DE RETENCION

El cable delimitador se utiliza para delimitar la zona de trabajo y guiar al
robot de vuelta a la estacion de carga.

NOTA: Si su vecino también utiliza un robot cortacésped, mantenga al
menos 1 m de distancia entre los cables de parada de ambos robots.
PLANIFICACION DE LA LINEA DE CONTENCION

Antes de trazar la linea divisoria, camina a lo largo del limite designado y
retira cualquier objeto innecesario, como piedras.

NOTA: Lalongitud del cable de retencion 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 contencién
alrededor de la zona de trabajo y los obstaculos. Utilice el calibre incluido
en el kit para tender correctamente el cable de contencién.
PRECAUCION: El cable de sujecion se alimenta a muy baja tension y es
seguro para las personas y los animales domésticos.
NOTA: 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
un espacio de 10 cm) y tienda el cable alrededor del césped en sentido
contrario a las agujas del reloj, terminando en el conector "+" de la parte
posterior de la estacion de carga (deje un espacio de 10 cm). AsegUrese
de que el cable haga contacto metalico en los conectores "+"y "-" Fig. B6
acuérdese de cortar cualquier exceso de cable de sujecion.

« Deje al menos 2 m vacios entre el cable de parada y la estacion de
carga. El cable de esta seccién se utiliza para llevar el robot a la
estacion de carga.

e Mantenga una separacion de 30 cm entre el cable de tope y el borde
del césped Fig. C2; Fig. C3.

* Fije el cable de tope a tierra con las clavijas suministradas en el kit
fig. G5. El cable de tope debe estar recto y ligeramente tenso. Las
clavijas deben espaciarse 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 no debilitar la sefal.

e Coloque el cable de forma que los angulos sean superiores a 90°
fig. C5. Coloque el cable delimitador en curvas suaves en estos



puntos, lo que facilitard mucho el desplazamiento del robot por la
zona a segar.

« Si hay parterres, estanques o arboles en el césped, rodéelos con
lazos de cable delimitador de la figura C4.

e Mantenga una distancia minima de 30 cm entre el cable de
retencion y los bordes de los obstaculos.

ATENCION: Al entrar y salir del bucle, el cable de retencién no debe

cruzarse Fig. C4.

« Deje un espacio estrecho en la zona de trabajo del cortacésped.
Asegurese de que la distancia entre los cables delimitadores que
corren paralelos es superior a 1 m.

NOTA: Asegurese de que la estacién de acoplamiento esta dentro del
bucle que marca la zona de siega. (fuera-dentro / dentro-fuera) Fig.B2

4. INSTALACION DE ESTACIONES DE RECARGA
Conectar la fuente de alimentacion
. Inserte el enchufe de alimentacion en una toma de pared de 110-240

. compruebe el estado de las luces LED de la estacion de carga fig. B1:
Luz verde fija: conexion establecida (robot sin cargar o totalmente
cargado)

Luz verde intermitente: el robot se esta cargando.

e Luz roja intermitente: el error mas comun es la "desconexion del

cable limitador".

e Luz apagada: el fallo mas comun es "No hay alimentacion de 100-

240 V" o "No hay conexién a la fuente de alimentacion”.

FUNCIONAMIENTO / AJUSTES

Puesta en marcha inicial del robot cortacésped

Cuando ponga en marcha el robot por primera vez, coloque la unidad

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.

Cuando el robot cortacésped se inicia por primera vez desde la

aplicacion del teléfono, debe realizarse una actualizacién del firmware.

El método de ejecucion se describe a continuacion en actualizacion de

software.

e NOTA: 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 actualizacién debe realizarse del siguiente modo.

1.Coloca 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.Inicia la aplicacion, escanea 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 la opcion: Actualizar Firmware.

8.A continuacion, siga las instrucciones que aparecen en pantalla.
Unavezinstalado el software, el dispositivo esta listo para funcionar.

iNOTA!

e Lapantalla muestra si el robot esta dentro del alcance Wi-fi o Bluetooth

e La conexion a la red se indica mediante un icono parpadeante para el
tipo de conexién correspondiente. Una vez conectado, el icono deja de
parpadear.

o Elrobot sélo puede emparejarse con un teléfono.

e Si se necesita conectar otro (mismo robot cortacésped), hay que
eliminar el primero de la app. En la app para iOS también desde los
ajustes de Bluetooth.

AJUSTE DE LA ALTURA DE SIEGA:

Ajuste la altura de corte a 60 mm antes del primer corte y, a continuacion,

cambie a la altura deseada cuando todo el césped esté relativamente

plano.

* Gire el pomo de la figura A2 en el sentido de las agujas del reloj
para aumentar la altura de corte.

e Gire el mando de la figura A2 hacia la izquierda para reducir la
altura de corte.

* Laaltura de corte puede ajustarse de 20 mm (MIN) a 60 mm (MAX).

NOTA: El motor de accionamiento del tambor segador Fig. A7 se

enciende aprox. 10 segundos después de salir de la base, iniciando el

funcionamiento.

ENCENDIDO/APAGADO
1. Coloque el interruptor Fig. A4 en la posicién "O" para desconectar la
alimentacion eléctrica.

e N <
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2. Coloque el interruptor Fig. A4 en la posicion "I" para conectar la
alimentacion.

ACTIVACION DEL ROBOT Y PROGRAMACION DEL TIEMPO DE

TRABAJO EN MODO MAUAL

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 estan
encendidas continuamente), reinicie el robot.

2. introduzca la contrasefia pulsando dos veces el botén D6, luego dos

veces el botéon D7 y una vez el botén D8 (contrasefia programada en

fabrica).

3. programe el tiempo de funcionamiento (incluido el tiempo de siega y el

tiempo de carga):

- Pulse el botén fig. D6 para ajustar el tiempo de funcionamiento. Una luz

significa 2 horas, el tiempo maximo de funcionamiento es de 8 horas y 4

luces fig. D4 estan encendidas. Pulse el boton fig. D8 para confirmar y

poner en marcha el robot.

NOTA: Una vez ajustado el tiempo de funcionamiento, el robot recordara

los ajustes y comenzara a cortar a la hora programada cada dia. El tiempo

de siega sera acorde con los ajustes introducidos.

« Eltiempo de funcionamiento programado del robot, de 2 a 8 horas, es
el tiempo de siega incluyendo el tiempo de carga.

* 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 DIAS, DISPONIBLE A TRAVES DE LOS

AJUSTES DE LA APLICACION

« Tras una parada de emergencia, primero hay que desbloquear el robot
siguiendo el paso 2 anterior. Una vez desbloqueado el robot, podemos
devolverlo a la estacién pulsando los botones: fig. D7 y luego confirmar
con fig. D8 para devolver el cortacésped a la estacién de carga.

e Al pulsar el botén STOP de la parada de emergencia, se borra el ciclo
de trabajo de los modos manual y automatico de la aplicacién, si se ha
iniciado de este modo. Para que el robot vuelva a funcionar tras una
parada de emergencia, devuélvalo a la estacion de carga y configure
de nuevo el horario manual. Para el horario automatico, realice la
misma accion en el horario de la aplicacién y confirme sus ajustes.
NOTA: La hora de arranque programada en el horario automatico no
debe considerarse muy precisa. La unidad puede arrancar hasta unos
minutos después de la hora programada.

e La activacién del modo manual borra el horario programado en la
aplicacién y viceversa.

* Elbordeado en modo manual se realiza automaticamente cada varios
ciclos de siega. Consiste en cortar la hierba junto al cable que delimita
la zona de trabajo. ATENCION: Hay que asegurarse de que el cable
esta correctamente sujeto para no exponerlo a cortes accidentales.

« El robot cortacésped volvera a la estacion 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%.

iATENCION! EI robot deja de funcionar automaticamente y vuelve a la
estacion de carga si el nivel de bateria desciende por debajo del 20%.

LUZ DE ERROR:

Luz verde continua: el sistema necesita actualizarse. Conéctese a la
aplicacion 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 LUMINOSO DEL CABLE DE LIMITE:
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.

MOVER EL ROBOT
Debajo del robot hay un asa de elevacion de figura A10 que facilita 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 estacién de carga.

Sin alimentacion

Comprobar la fuente
de alimentacion

El cable de
restriccion se
conecto al revés

Intercambia los
conectores "+"y "-".

Cable de restriccion

Compruebe que el
cable de retencion

No hay sefial no conectado a la esta correctamente
del cable de estacion de carga conectado a una
retencion estacion de carga
Interrupcién del Compruebe hasta el
cable de sujecion final,
que el cable no se ha
cortado
Cruces de cables de | Compruebe que el
restriccion en el cable de retencion
camino de entraday | esta correctamente
salida del bucle instalado
El robot El cable de Intercambia los
traspasa la restriccion se conectores "+"y "-".
frontera conecto al revés

El robot vibra o

Cuchilla dafiada o

Utilice siempre guantes gruesos de proteccién para cambiar las hace ruidos ausente Comprobar y reparar
. ~ > ; W
cuchillas y limpiar la parte inferior del robot. extrafios El td’lsco ﬁe corte I(;)s ltornllloi_ﬁe fijacién
e Compruebe regularmente el apriete de tornillos y tuercas. Las es a.su.e 0 - € las cuchilas
piezas dafiadas deben repararse o sustituirse por razones de Sustituir la cuchilla
seguridad. _ . _

e Compruebe periodicamente que las cuchillas pueden girar Cédigo de Descripcion Solucién
libremente. error

NOTA: Cuando dé la vuelta al robot, coléquelo sobre el césped o una ~ Errorde gglgﬁflijgieel Irgﬁg' enuna

superficie blanda para no dafiar ni rayar la cubierta. EO1 fig. F1 inicializacion - P P Y ’

sensor

LIMPIEZA o ) giroscépico

ADVERTENCIA Antes de empezar a limpiar, desconecte la corriente con Ajuste la barra de colision y

el interruptor Fig. A4. Fallo del la ﬁ’eﬂa|dett°rs'§n| enla

* Lave la parte delantera del robot con un limpiador de baja presion y . d:::a :lesa(s;%nnsgr ggngcé(assgde?on?pruebe
un cepillo o pafio suave. E02 fig. F2 del sensor de que no estan bloqueadas;

e Utilice un cepillo duro para eliminar los recortes de hierba y los colision coloque el robot en una
residuos de las cuchillas, las ruedas y otras partes de la parte gt“giré';[e planay vuelva a
inferior del robot. . Error de Coloque el robot sobre una

* Comprueba regularmente que las ruedas no tengan barro ni hierba EO3 fig. F3 inicializacién del ggpzlerficigl plana y reinicielo.
cortada y limpialas con un cepillo. ’ i el problema persiste,

motor de corte 5
o o pongase en contacto con el

NOTA: Elimine regularmente los restos vegetales de la parte inferior Error de serv?cio posventa.

del robot para evitar una reduccién de la productividad. E04 Fig. F4 Co?fér'ft’g gg la

SUSTITUCION DE CUCHILLAS a'\i/mf’"‘.f‘fign

ADVERTENCIA Desconecte primero el interruptor principal y péngase EO5 fig. F5 incoer?ectl:t:del

guantes de proteccion. motor de corte

ADVERTENCIA Utilice unicamente las cuchillas originales indicadas y Aviso de Sl,?l%?flijgeel Irgggt g(allasrg una

homologadas por v_sl fabricante. ) o E06 Fig. F6 inclinacion STOP u OK para borrar la

e Las tres cuchillas y sus tornillos deben sustituirse en una sola alarma.
sustitucion Figura A6. i Coloque el robot sobre una

e Los tornilos deben desenroscarse y apretarse con un EO7 Fig. F7 e/;\svtl:se%sdgr 3 gg’ﬁ'% '?)r;?'a %‘grsrgr a
destornillador. alarma.

e Compruebe que las cuchillas nuevas pueden girar libremente. Colo?fqej el Irobot sobre ur}a

A . superficie plana y reinicielo.

RESOLUCION DE PROBLEMAS EO08 fig. F8 ErrorAnganal Si el problema persiste,

La tabla siguiente proporciona orientacién para ayudar a diagnosticar poéngase en contacto con el

problemas. Ve ariba o abia:

Si es posible, repare usted mismo el aparato. ASi no puede resolver gl problema - no hay sefial del

problema, péngase en contacto con un distribuidor o centro de servicio cable de parada.

autorizado. Sunibs 85 o & up ¥, 8

Jid teccié continuacion, coloque el

ADVERTENCIA Deben tom de pr = E09 fig. F9 | Sefalincorrecta | robot sobre una superficie
Problema Posibles causas Soluciones plana. Pulse STOP u OK
La luz roja Encuentre la seccién ara borrar la alarma.
parpadeaenla | Interrupcion del defectuosa del cable preolgllglr%: IpreOrZ?stt'esIp%lngase
estacion de cable de sujecion y arreglarlo en contacto con el servicio
carga postventa.

Colo?fge el |I'obot gotlyre una
. superficie plana. Pulse
El robot tiene i
L E: : STOP u OK para borrar la
dificultades stacién de carga Véase el apartado E010 fig. Atasco de alarma. Reinicie el robot. Si
mal instalada " A F10 robots | problema persist
para acoplarse Preparacion para el eéﬂ oasg eﬁ ggn?:c?d con el
a la estacion trabajo". genﬁcio postventa.
de carga Cable de retencion 011 Fi . Velocitt:ia(d, | Reiglicie el robgtt. Siel
ig. incorrecta del problema persiste, pongase
mal colocado F11 motor rodante en contacto con el serv?cio
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izquierdo

posventa.



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

Velocidad
incorrecta
derecha
motor andante

E012 fig.
F12

CONTENIDO DEL KIT:

* Robot cortacésped 1ud.
« Estacion de carga y acoplamiento lud.
* Fuente de alimentacion y cable alargador lud.
e Cable de demarcacioén del area de trabajo area100m
« Pasadores de fijacion de cables 100 unid.
« Pasadores de fijacion de la estacion de acoplamiento6 piezas
e Cuchillas de corte 3pcs.
* Conectores de cable 2 uds.
* Llave hexagonal lud.
DATOS TECNICOS
Robot cortacésped 04-621
Parametro Valor
Tension de alimentacion 18V CC
Potencia nominal méxima del motor 50 W
de corte:
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 proteccién del robot 11
Clase de proteccion de la estacion Il
de carga
Anchura de corte 180 mm

Ajuste de la altura de corte en la 20 mm - 60 mm

gama
Velocidad 3100 rpm
Masa 10,2 kg
Ao de produccion 2023

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 emisién sonora del equipo se describe mediante: el nivel de
presién sonora emitido Lpa y el nivel de potencia sonora Lwa (donde K
denota la incertidumbre de medicién). Las vibraciones emitidas por el
equipo se describen mediante el valor de aceleraciéon de las
vibraciones an (donde K es la incertidumbre de medicion).

El nivel de emisiéon de presién acustica Lpa , el nivel de potencia
acustica Lwa y el valor de aceleracién de las vibraciones an
especificados en este manual se han medido de acuerdo con la norma
EN 62841-1:2015+A11. El nivel de vibracién especificado an puede
utilizarse para comparar equipos y realizar una evaluacioén preliminar
de la exposicion a las vibraciones.

El nivel de vibraciones indicado sélo es representativo del uso basico
de la unidad. Si la unidad se utiliza para otras aplicaciones o con otras
herramientas de trabajo, el nivel de vibraciones puede variar. Un nivel
de vibraciones mas elevado se vera influido por un mantenimiento
insuficiente o demasiado infrecuente de la unidad. Las razones
expuestas anteriormente pueden provocar un aumento de la
exposicion a las vibraciones durante todo el periodo de trabajo.

Para estimar con precision la exposicion a las vibraciones, es
necesario tener en cuenta los periodos en los que el aparato esta
apagado o cuando esta encendido pero no se utiliza para trabajar.
Cuando todos los factores se estiman con precision, la exposicion
total a las vibraciones puede ser significativamente inferior.

Para proteger al usuario de los efectos de las vibraciones, deben
aplicarse medidas de seguridad adicionales, como el mantenimiento
ciclico de la maquina y las herramientas de trabajo, la garantia de una
temperatura adecuada de las manos y una organizacién adecuada del
trabajo.

DATOS SOBRE RUIDO Y VIBRACIONES
PROTECCION DEL MEDIO AMBIENTE

Los productos accionados eléctricamente no deben desecharse con la|

basura doméstica, sino que deben llevarse a instalaciones adecuadas|
para su eliminacion. Péngase en contacto con el distribuidor del producto
lo con las autoridades locales para obtener informacién sobre sul
leliminacion. Los residuos de aparatos eléctricos y electrénicos contienen|
lsustancias inertes para el medio ambiente. Los aparatos que no se|
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reciclan suponen un riesgo potencial para el medio ambiente y la salud|
lhumana.

"Grupa Topex Spdtka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spotka komandytowa con
domicilio social en Varsovia, ul. Pograniczna 2/4 (en adelante: "Grupa Topex") informa
que todos los derechos de autor del contenido de este manual (en adelante: “Manual"),
incluyendo, entre ofros. Su texto, fotografias, diagramas, dibujos, asi como su
composicién, pertenecen exclusivamente a Grupa Topex y estan sujetos a proteccion
legal en virtud de la Ley de 4 de febrero de 1994 sobre Derechos de Autor y Derechos
Conexos (Diario de Leyes 2006 N° 90 Poz. 631, en su version modificada). La copia, el
procesamiento, la publicacion, la modificacion con fines comerciales de todo el Manual y
de sus elementos individuales, sin el consentimiento de Grupa Topex expresado por
escrito, 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., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Producto: Robot cortacésped E

Modelo: 04-621

Nombre comercial: NEO TOOLS

Numero de serie: 00001 + 99999

Esta declaracion 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:

los siguientes

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 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
afiadido por el usuario final o realizado por él posteriormente.
Nombre y direccién 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.
Calle Pograniczna, 2/4
02-285 Varsovia
el 1 r

LA /
A&/ X

EN  61000-3-3:2013/A2:2021;

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., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Producto: Estacién 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 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018

Esta declaracion se refiere inicamente a la maquina en el estado en el
que se introdujo en el

comercializacion y no incluye componentes afiadidos por el usuario
final o

sus actividades posteriores.

Nombre y direccion del residente en la UE autorizado a
elaboracién de documentacion técnica:

Firmado en nombre de:



Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Calle Pograniczna, 2/4
02-285 Varsovia

F P 1 r

AL X o

Pawet Kowalski
Responsable de Calidad del GRUPO TOPEX

Varsovia, 2023-11-09

IT
MANUALE DI TRADUZIONE (UTENTE)
ROBOT DI FALCIATURA 04-621
ATTENZIONE: PRIMA DI UTILIZZARE GLI UTENSILI ELETTRICI,
LEGGERE ATTENTAMENTE LE PRESENTI ISTRUZIONI E
CONSERVARLE PER RIFERIMENTO FUTURO.

REGOLE DI SICUREZZA SPECIFICHE

ISTRUZIONI DI SICUREZZA PER | ROBOT DI FALCIATURA
Sicurezza nell'uso pratico del robot di falciatura

RACCOMANDAZIONI

Leggere attentamente le istruzioni. Familiarizzare con i sistemi di controllo
e con il corretto funzionamento dell'unita.

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, soprattutto bambini o
animali.

L'operatore o l'utente € responsabile di eventuali incidenti o pericoli per
altre persone o per 'ambiente.

PREPARAZIONE

* 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 puo scivolare.

* NON falciare in condizioni atmosferiche avverse, ad esempio in
caso di pioggia battente, temporali o nevicate.

e Controllare periodicamente l'area tagliata e rimuovere eventuali
sassi, detriti, fili, ossa e altre ostruzioni. La garanzia limitata non
copre i danni causati da oggetti lasciati sul prato.

* Per evitare danni, non tagliare a meno di 1 m dagli irrigatori.

NOTA: Il robot e gli irrigatoi 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 I'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.

uTILIZZO

* 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.

* Non lasciare l'apparecchio incustodito se nelle vicinanze sono
presenti animali, bambini o persone.

e Mantenere una posizione sicura. Mantenere l'equilibrio e una
posizione stabile sulle pendenze. Durante |'utilizzo del robot o delle
sue periferiche, & possibile camminare, ma non correre.

e Familiarizzare con le istruzioni su quando, dove e come controllare
il robot e le sue periferiche, i cavi e le prolunghe per verificare che
non siano danneggiati o usurati e riparare il robot; non & consentita
l'automodifica, la riparazione - 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.

* 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, nota una vibrazione anomala
o segnala un allarme, premere immediatamente il pulsante STOP.

* NON toccare le parti mobili pericolose prima di spegnere il robot.

e NON toccare le parti pericolose finché non si sono fermate
completamente.
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e Indossare sempre calzature robuste e pantaloni lunghi quando si
maneggia il robot.

« Interruzione dell'alimentazione: prima di bloccare il robot.

* Prima di effettuare test, pulizia 0 manutenzione.

PITTOGRAMMI E AVWWERTENZE

o s add

€
i

12 14 15 16 17

1.Leggere le istruzioni per I'uso, osservare le avvertenze e le
condizioni di sicurezza in esse contenute!

2. Scollegare I'alimentazione prima della pulizia o della manutenzione.
3. Non mettere le mani o i piedi sotto la protezione del meccanismo di
taglio.

4.Parti rotanti possibilita di lesioni

5. Mantenere una distanza di sicurezza dal robot di falciatura.

6. Attenzione alla possibilita di lesioni causate da oggetti scartati.
7.Proteggere dalla pioggia

8.Tenere fuori dalla portata dei bambini

9. Non salire sul robot

10.Possibile perdita delle dita, usare cautela

11.Inclinazione massima al suolo 14°/25%

12.Proteggere le mani con guanti da lavoro

13.E necessario indossare indumenti protettivi

14.Indossare calzature protettive

15.Non smaltire con i rifiuti domestici

16.Raccolta differenziata dei rifiuti

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 e con conoscenze o esperienze insufficienti, a
condizione che vengano sorvegliati o istruiti adeguatamente sull'uso
sicuro dell'apparecchio in modo 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 numerazione di seguito riportata si riferisce ai componenti del
dispositivo

illustrati nelle pagine grafiche di questo manuale.

Designazione Descrizione

Fig. A

Arresto di emergenza

Regolatore dell'altezza di taglio

Pannello di controllo del tosaerba

Interruttore del tosaerba

Ruote motrici

Lame da taglio

Tamburo del meccanismo di taglio

Ruote piroettanti

Maniglia di trasporto

Connettori di ricarica

Coperchio del vano batteria
Descrizione

BB |o|x|~|o|u|s|wn]-

Designazione
Fig.B
1 Pannello di controllo della docking station
Fori per il fissaggio della docking station
Connettori di ricarica
Stazione docking
Coperchio della docking station

(S0 BN [N DN




6 Connettori per il cavo di alimentazione per
delimitare l'area di lavoro
7 Fori per i cavi per contrassegnare |'area di lavoro
e l'alimentazione elettrica
8 Presa di corrente della docking station
9 Marcatura per il corretto passaggio dei cavi
Designazione Descrizione
Fig.D
1 Indicatore luminoso dello stato di carica
2 Indicatore di guasto del segnale
3 Indicatore del cavo di restrizione
4 Ore di funzionamento / messaggio di errore, spie
14
5 Pulsante di accensione
6 Interruttore
7 Pulsante di aggancio
8 Pulsante "Conferma
Designazione Descrizione
Fig. H
1 Viti
2 Coperchio del vano batteria con maniglia di
trasporto
3 Vano batteria
4 Presa della batteria sul coperchio della camera
5 Batteria ricaricabile (non inclusa)
Designazione Descrizione
Fig. |
1 Prato
2 Parete / parete
3 Stazione docking
4 Distanza della stazione dalla parete
5 Sezione iniziale della linea che delimita l'area di
sfalcio
6 Lunghezza della sezione
Designazione Descrizione
Fig.J
la Cavo per limitare I'area di sfalcio all'inizio
1b Cavo che limita l'area di sfalcio Fine
2 Cavo di alimentazione
3 Stazione docking

* Potrebbero esserci differenze tra la grafica e il prodotto reale.
PREPARAZIONE AL LAVORO

INSTALLAZIONE DELLA BATTERIA

e 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 dellinterruttore Fig. A4 (& attaccato al coperchio del

vano batteria).

Quindi capovolgere il coperchio e fissare la presa della batteria sul lato

inferiore del coperchio Fig. H4.

« Nella presa viene inserita una batteria della serie ENERGY+.

Invertire il coperchio con la batteria collegata e inserirla nel vano della

Figura H3.

e Serrare le viti che fissano il coperchio. Capovolgendo il robot con la
parte inferiore verso il basso, I'unita € pronta.

AMBIENTE DI LAVORO DEL ROBOT FALCIATORE

Assicurarsi che le seguenti condizioni siano soddisfatte nel sito del robot:

e L'altezza dell'erba non supera i 60 mm.

e NOTA: Se l'erba ¢ piu alta di 60 mm, tagliare prima il prato con un
tosaerba manuale.

* 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 linstallazione 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)
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1.INSTALLAZIONE DELLA STAZIONE BASE

Scegliere un luogo adatto

La stazione di ricarica 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 ['alimentatore in un luogo

ombreggiato, fresco e asciutto.

« Non devono esserci ostacoli nel raggio di almeno 2 m dalla stazione
di ricarica.

e 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).

NOTA: NON stare in piedi o camminare sulla piastra della stazione di
ricarica.

NOTA: NON praticare nuovi fori nella piastra della stazione di ricarica. La
stazione deve essere avvitata al suolo utilizzando i fori esistenti.

3.POSA DEL CAVO DI RITENUTA

Il filo di confine serve a delimitare I'area di lavoro e a guidare il robot verso
la stazione di ricarica.

NOTA: se anche il vicino utilizza un robot rasaerba, mantenere una
distanza di almeno 1 m tra i fili di arresto di entrambi i robot.
PIANIFICAZIONE DELLA LINEA DI CONTENIMENTO

Prima di tracciare la linea di confine, camminate lungo il confine designato
e rimuovete qualsiasi oggetto non necessario, come ad esempio le pietre.
NOTA: 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

contenimento intorno all'area di lavoro e agli ostacoli. Utilizzare il calibro

incluso nel kit per posare correttamente il cavo di contenimento.

ATTENZIONE: il cavo di ritenuta € alimentato a bassissima tensione ed &

sicuro per le persone e gli animali domestici.

NOTA: iniziare con il connettore "-" sul retro della stazione di ricarica fig.

B6, tirarlo sotto la stazione (lasciando un margine di 10 cm) e stendere

il cavo intorno al prato in senso antiorario, terminando al connettore "+" sul

retro della stazione di ricarica (lasciando un margine di 10 cm). Assicurarsi

che il cavo faccia contatto con il metallo in corrispondenza dei connettori

"+" e "-" Fig. B6 ricordarsi di tagliare I'eventuale filo di contenimento in

€ccesso.

e Lasciare almeno 2 m vuoti tra il cavo di arresto e la stazione di
ricarica. Il cavo di questa sezione viene utilizzato per portare il robot
alla stazione di ricarica.

e Mantenere uno spazio di 30 cm tra il filo di arresto e il bordo del
prato Fig. C2; Fig. C3.

« Fissare il filo di arresto a terra con gli spinotti forniti nel kit fig. G5. Il
filo di arresto deve essere diritto e leggermente teso. | chiodini
devono essere distanziati ogni 1 m (questo valore pud essere
modificato in base alla forma del prato). C4. Non interrare il cavo a
una profondita superiore a 2 cm per non indebolire il segnale.

e Posare il cavo in modo che gli angoli siano superiori a 90° fig. C5.
In questi punti, il filo di confine viene posato con curve dolci, che
facilitano il movimento del robot nell'area da falciare.

« Se nel prato ci sono aiuole, stagni o alberi, circondateli con anelli di
filo di confine della Figura 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 lingresso 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 fili di confine che corrono paralleli
sia superiore a 1 metro.

NOTA: Assicurarsi che la docking station si trovi all'interno dell'anello che
delimita I'area di taglio. (esterno-interno/interno-esterno) Fig.B2

4. INSTALLAZIONE DI STAZIONI DI RICARICA

Collegare l'alimentazione

1. Inserire la spina di alimentazione in una presa di corrente da 110-240V.
2. verificare lo stato delle spie LED della stazione di ricarica fig. B1:



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 limitazione".

e Luce spenta: il guasto piu comune € "Assenza di alimentazione a
100-240 V" o "Mancanza di collegamento alla fonte di
alimentazione".

FUNZIONAMENTO / IMPOSTAZIONI

Avviamento iniziale del robot di falciatura

e Quando si awvia il robot per la prima volta, posizionare l'unita 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.

Quando il robot rasaerba viene awviato per la prima volta

dall'applicazione del telefono, & necessario eseguire un aggiornamento

del firmware. Il metodo di esecuzione & descritto di seguito nella

sezione Aggiornamento software.

e NOTA: durante la prima connessione, il telefono e il robot devono
trovarsi nel raggio d'azione della rete Wi-fi.

AGGIORNAMENTO DEL FIRMWARE PRIMA DI
ROBOT.

UTILIZZARE IL

L'aggiornamento deve essere eseguito come segue.

1. Posizionare il robot allinterno dell'anello ma all'esterno della stazione di
ricarica.

2.Portare l'interruttore Fig. A4 in posizione 1.

3.Tenere premuto l'interruttore Fig. D5

4.Awviare l'applicazione, scansionare il codice QR

5.Collegare I'applicazione al robot

6.Espandere le impostazioni del software premendo l'icona in alto a destra
dello schermo.

7 Selezionare I'opzione: Aggiornamento firmware.

8. Seguire quindi le istruzioni visualizzate sullo schermo.

Dopo l'installazione del software, il dispositivo & pronto per l'uso.

NOTA!

o |l display indica se il robot si trova nel raggio d'azione del Wi-fi o del
Bluetooth.

¢ La connessione alla rete & indicata da un'icona lampeggiante per il
rispettivo tipo di connessione. Una volta collegata, l'icona smette di
lampeggiare.

o |l robot pud essere abbinato a un solo telefono.

e Se & necessario collegarne un altro (lo stesso robot rasaerba), il primo
deve essere rimosso dall'app. Nell'app iOS anche dalle impostazioni
Bluetooth.

REGOLAZIONE DELL'ALTEZZA DI TAGLIO:

Impostare l'altezza di taglio a 60 mm prima della prima rasatura, quindi

passare all'altezza desiderata quando l'intero prato € relativamente piatto.

* Ruotare la manopola della figura A2 in senso orario per aumentare
l'altezza di taglio.

e Ruotare la manopola della figura A2 verso sinistra per ridurre
l'altezza di taglio.

e L'altezza di taglio puo essere regolata da 20 mm (MIN) a 60 mm
(MAX).

NOTA: Il motore di azionamento del tamburo di falciatura Fig. A7 si

accende circa 10 secondi dopo luscita dalla base, avviando il

funzionamento.

ACCENSIONE/SPEGNIMENTO

1. portare linterruttore di Fig. A4 in posizione "O" per disattivare
l'alimentazione.

2. portare linterruttore di Fig. A4 in posizione "I" per accendere
l'apparecchio.

ATTIVAZIONE DEL ROBOT E PROGRAMMAZIONE DEL TEMPO DI
LAVORO IN MODALITA MAUALE

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 avvia correttamente (tutte le spie sono accese in modo
continuo), riavviare il robot.

2. inserire la password premendo due volte il pulsante D6, poi due volte
il pulsante D7 e una volta il pulsante D8 (password programmata in
fabbrica).

3. programmare il tempo di funzionamento (compreso il tempo di falciatura
e il tempo di ricarica):
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- Premere il pulsante fig. D6 per impostare il tempo di funzionamento. Una

luce significa 2 ore, la durata massima di funzionamento € di 8 ore e si

accendono 4 luci fig. D4 sono accese. Premere il pulsante fig. D8 per
confermare e avviare il robot.

NOTA: Una volta impostato I'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.

o |l tempo di funzionamento programmato del robot, da 2 a 8 ore, € il
tempo di falciatura, compreso il tempo di ricarica.

« | tempi di funzionamento e di ricarica variano a seconda della batteria
utilizzata.

Se si desidera modificare I'orario di funzionamento, ripetere i passaggi 2-

3.

LA PROGRAMMAZIONE DELL'ORARIO IN MODALITA

AUTOMATICA, CON PIANIFICAZIONE SU 7 GIORNI, E DISPONIBILE

ATTRAVERSO LE IMPOSTAZIONI DELL'APP

« Dopo un arresto di emergenza, il robot deve essere prima shloccato
seguendo il passo 2 di cui sopra. Una volta sbloccato il robot, &
possibile riportarlo in stazione premendo i pulsanti: fig. D7 e
confermare con la fig. D8 per riportare il tosaerba alla stazione di
ricarica.

e Premendo il pulsante di arresto di emergenza STOP, il ciclo di lavoro
in modalita manuale e automatica viene cancellato dall'applicazione, se
€ stata avviata in questo modo. Per rimettere in funzione il robot dopo
un arresto di emergenza, riportarlo alla stazione di ricarica e impostare
nuovamente il programma manuale. Per la programmazione
automatica, eseguire la stessa azione nella programmazione
dell'applicazione e confermare le impostazioni.

NOTA: L'orario di avvio programmato nella pianificazione automatica
non deve essere considerato molto preciso. L'unita pud avviarsi anche
alcuni minuti dopo ['orario impostato.

e Lattivazione della modalita manuale cancella
programmata nell'applicazione e viceversa.

e La bordatura in modalita manuale avviene automaticamente ogni pochi
cicli di taglio. Consiste nel tagliare I'erba accanto al cavo che delimita
l'area di lavoro. ATTENZIONE: & necessario assicurarsi che il cavo sia
fissato correttamente per non esporlo a tagli accidentali.

« lIrobot falciatore tornera alla docking station una volta che il dispositivo
avra rilevato l'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 smette automaticamente di funzionare e torna alla
stazione di ricarica se il livello della batteria scende sotto il 20%.

LUCE DI ERRORE:

Luce verde continua: il sistema deve essere aggiornato. Collegarsi
allapplicazione per eseguire I'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.

SPIA DEL CAVO DI FINE CORSA:

Luce verde continua - segnale corretto

Luce rossa continua - nessun segnale

Controlli Fig. D4:

Luce intermittente - robot bloccato.

Luce continua - robot shloccato.

La luce 1 si accende in verde: autonomia di 2 ore.

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/30BB6Gm

la pianificazione



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

ARRESTO DI EMERGENZA DEL ROBOT Incroci di fili di Controll he il
Premere il pulsante "STOP" Fig. Al per arrestare il robot, tenere premuto restrizione sulla via diorﬂersu?ﬁsi(; i?mlst;i;/;
il pulsante di accensione per spegnere il robot. di accesso e di correttamente
SPOSTARE IL ROBOT uscita dal loop _ _ _
Sotto il robot & presente una maniglia di sollevamento A10 per un facile Irobotvaoltre | Il cavo direstrizione | Scambiate i connettori
utilizzo con una sola mano. il confine & stato collegato al et
contrario
MANUTENZIONE E STOCCAGGIO _ ,
« Spegnere sempre il robot prima della pulizia e della manutenzione. I robot V'bfa(? Lama danneggiata o )
o Prima di procedere alla pulizia e alla manutenzione della stazione di emette rumori mancante Controllare e riparare
ricarica, scollegare I'alimentazione. insoliti Il disco della lama & le viti di fissaggio della
* Indossare sempre guanti protettivi spessi durante la sostituzione allentato lama
delle lame e la pulizia della parte inferiore del robot. Sostituire la lama
e Controllare regolarmente il serraggio di bulloni e dadi. Le parti
danneggiate devono essere riparate o sostituite per motivi di Codice di Descrizione Soluzione
sicurezza. errore
Controllare regolarmente che le lame possano ruotare liberamente. Errore di Posizionare il robot su una
NOTA Quando si capovolge il robot, posizionarlo su un prato o su una Eo1 fig. F1 inizializzazione - superficie piana e riavviare.
superficie morbida per non danneggiare o graffiare il coperchio. 9. sensore
PULIZIA giroscopico
ATTENZIONE! Prima di iniziare la pulizia, spegnere l'alimentazione con Guasto al 5; |§||§r§g E|l;a‘rﬁgtg'di
linterruttore Fig. A4. : torsione sulla parte
i N sensore di anteriore del tosaerba,
e Lavare la parte anteriore del robot con un detergente a bassa EO2 fig. F2 sollevamento o al verificare che non siano
pressione e una spazzola o un panno morbido. sensore di bloccate; posizionare il
" : ' " collisione P
* Utilizzate una spazzola dura per rimuovere erba tagliata e detriti robot su una superficie
dalle lame, dalle ruote e da altre parti della parte inferiore del robot. glan.a.e flaV\{llafeb :
: i Errore di osizionare il robot su una
. C_ontrollate_regolarm_ente che le ruote non siano sporche di fango o ] inizializzazione superficie piana e riavviare.
di erba tagliata e pulitele con una spazzola. EO3 fig. F3 ! Se il problema persiste,
' ) . . del motore di contattare il servizio di
NOTA: Rimuovere regolarmente i residui vegetali dalla parte taglio \za.
inferiore del robot per evitare una riduzione della produttivita. Errore di
SOSTITUZIONE DELLA LAMA N _ _ E04Fig.F4 | collegamento
ATTENZIONE! Spegnere prima linterruttore principale e indossare i Velocita del
guanti di protezione. EO5 fig. F5 mr?:)%r?:grirteat%io
ATTENZIONE! Utilizzare solo le lame originali indicate e approvate dal Posizionare 11 Tobot su una
produttore. E06 Fig. F6 _ Awviso di superficie piana. Premere
o Tutte e tre le lame e le relative viti devono essere sostituite in : inclinazione ?algrm%o per cancellare
ununica soluzione F|gur_a AB. L Posizionare il robot su una
« Le viti devono essere svitate e serrate con un cacciavite. E07 Fig. F7 Awviso di superficie piana. Premere
« Verificare che le nuove lame possano ruotare liberamente. ’ sollevamento ol P o OK per cancellare
allarme.
RISOLUZIONE DEI PROBLEMI Posizrifc.)r]areA il robot su una
La tabella seguente fornisce indicazioni per la diagnosi dei problemi. ’ Errore del canale | SUPErficie piana e riavviare.
PR a o - X o - . EO8 fig. F8 Se il problema persiste,
Se possﬂ)llet riparare il dlspos_ltlvo Qa soli. Se non si riesce a nso_lvere il ADC Contattare il servizio di
problema, rivolgersi a un rivenditore o a un centro di 1za assistenza.
autorizzato. Vedi sopra nella tabella:
N problema - nessun segnale
AVVERTENZA! E necessario adottare misure di protezione. dal filo di arresto.
Problema Possibili cause Soluzioni g?a”g(‘;l't'g'%a‘lﬁ('jl' punti uno
La luce rossa . . . .
. posizionare il robot su una
lampeggia Interruzione del Individuare il tratto di E0 fig. F9 Segnale errato | 5\ nerficie piana. Premere
: s cavo difettoso P o OK per cancellare
sulla stazione cavo di ritenuta f . P!
A e sistemare il tutto I'allarme. Riavviare il robot.
di ricarica Se il problema persiste,
contattare il servizio di
Il robot ha ﬁ;zilﬁgtz lcli;lzcanca Posizrifpr]are_il robgt suuna
i 5 i superficie piana. Premere
difficolta ad correttamente Vedere la sezione E010 fi Marmellata di STOP 0 OK per cancellare
agganciarsi alla Preparazione al Fi0 g. ot ga"alrmeblRlaWIare il robot.
stazione di — lavoro". e il problema persiste,
ricarica Il cavo di ritenuta contattare il servizio di
non & posizionato Velocita errata aesistenza.
correttamente EO11 Fig. del motore di
Nessuna Controllare la fonte di F11 rotolamento Riavviare il robot. Se il
alimentazione alimentazione sinistro problema persiste,
n — —— - Velocita non contattare il servizio di
Il cavo di restrizione Scambiate i connettori E012 fig. corretta assistenza.
& stato collegato al "+e F12 diritto
contrario motore di marcia
Nessun Controllare che il cavo CONTENUTO DEL KIT:
segnale dal Cavo di limitazione di ritenuta sia * Robot di falciatura 1 pezzo.
cavo di ritenuta non collegato alla correttamente « Stazione di ricarica e docking 1pc.
stazione di ricarica collegato a una « Alimentazione e cavo di prolunga 1pc.
stazione di ricarica e Cavo per la delimitazione dell'area di lavoro area di lavoro100m
Interruzione del Controllare tutto il e Perni di fissaggio del cavo 100 pezzi.
cavo di ritenuta percorso, e Perni di fissaggio della docking station 6 pezzi.
che il cavo non sia e Lame dataglio 3 pezzi.
stato reciso e Connettori per cavi 2 pz.
e Chiave esagonale 1pc.
DATI TECNICI
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Robot di falciatura 04-621

Parametro Valore
Tensione di alimentazione 18vCC
Potenza nominale massima del 50 W
motore di taglio:

Potenza massima del motore 20W
semovente:

Grado di protezione IP per la IPX4
stazione di ricarica

Grado di protezione IP per il robot IPX5
Grado di protezione IP per IP 65
I'adattatore di ricarica

Classe di protezione del robot 1
Classe di protezione della stazione di 1l
ricarica

Larghezza di taglio 180 mm

Regolazione dell'altezza di taglio 20 mm - 60 mm

nell'intervallo

Velocita 3100 giri/min.
Massa 10,2 kg
Anno di produzione 2023

DATI SU RUMORE E VIBRAZIONI
Livello di pressione sonora

Lpa = 560B (A) K=
3dB(A)

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

Livello di potenza sonora misurato

Informazioni su rumore e vibrazioni

Il livello di emissione sonora dell'apparecchiatura e descritto da: il livello
di pressione sonora emesso Lpa € il livello di potenza sonora Lwa (dove
K indica lincertezza di misura). Le Vvibrazioni emesse
dall'apparecchiatura sono descritte dal valore di accelerazione delle
vibrazioni an (dove K indica l'incertezza di misura).

Il livello di emissione della pressione sonora Lpa , il livello di potenza
sonora Lwa e il valore di accelerazione delle vibrazioni an specificati nel
presente manuale sono stati misurati in conformita alla norma EN
62841-1:2015+A11. Il livello di vibrazioni specificato an pud essere
utilizzato per confrontare le apparecchiature e per effettuare una
valutazione preliminare dell'esposizione alle vibrazioni.

Il livello di vibrazioni indicato & solo rappresentativo dell'uso di base
dell'unita. Se l'unita viene utilizzata per altre applicazioni o con altri
strumenti di lavoro, il livello di vibrazioni pudé cambiare. Un livello di
vibrazioni pit elevato sara influenzato da una manutenzione
insufficiente o troppo poco frequente dell'unita. | motivi sopra indicati
possono comportare un aumento dell'esposizione alle vibrazioni
durante l'intero periodo di lavoro.

Per stimare con precisione I'esposizione alle vibrazioni, &
necessario tenere conto dei periodi in cui il dispositivo & spento o
acceso ma non utilizzato per il lavoro. Quando tutti i fattori sono
stimati con precisione, I'esposizione totale alle vibrazioni puo
essere significativamente inferiore.

Per proteggere l'utente dagli effetti delle vibrazioni, € necessario
adottare ulteriori misure di sicurezza, come la manutenzione ciclica
della macchina e degli strumenti di lavoro, la garanzia di un‘adeguata

temperatura delle mani e una corretta organizzazione del lavoro.
DATI SU RUMORE E VIBRAZIONI
PROTEZIONE DELL'AMBIENTE
| prodotti alimentati elettricamente non devono essere smaltiti con i rifiutj
/domestici, ma devono essere portati in strutture adeguate per lof
lsmaltimento. Per informazioni sullo smaltimento, rivolgersi al rivenditore|
\del prodotto o alle autorita locali. | rifiuti di apparecchiature elettriche ed|
lelettroniche  contengono  sostanze inerti per [I'ambiente. Le
lapparecchiature non riciclate rappresentano un rischio potenziale pel
'ambiente e la salute umana.
"Grupa Topex Spétka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spétka komandytowa con
sede legale a Varsavia, ul. Pograniczna 2/4 (di seguito: "Grupa Topex") informa che tutti
i diritti d'autore sul contenuto del presente manuale (di seguito: "Manuale"), compresi, tra
gli altri. Il testo, le fotografie, i diagrammi, i disegni e la sua composizione appartengono
esclusivamente a Grupa Topex e sono tutelati dalla legge del 4 febbraio 1994 sul diritto
d'autore e sui diritti connessi (Gazzetta Ufficiale 2006 n. 90 Poz. 631, e successive
modifiche). La copia, I'elaborazione, la pubblicazione, la modifica a fini commerciali
dellintero Manuale e dei suoi singoli elementi, senza il consenso di Grupa Topex
espresso per iscritto, € severamente vietata e pud comportare responsabilita civili e
penali.

Dichiarazione di conformita CE

Produttore: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Prodotto: Robot di falciatura E+

Modello: 04-621

Nome commerciale: NEO TOOLS
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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 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;
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 eseguite da lui 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.
2/4 Via Pograniczna
02-285 Varsavia
g e 1 -

a8 A /
A LS X

EN

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., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
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 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Questa dichiarazione si riferisce esclusivamente alla macchina nello
stato in cui & stata introdotta nel sistema.
marketing e non comprende i componenti aggiunti dall'utente finale o
le sue attivita successive.
Nome e indirizzo del residente nelllUE autorizzato a
preparazione della documentazione tecnica:
Firmato a nome di:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Via Pograniczna
02-285 Varsavia

& -

a8 A /
AL X A

Pawet Kowalski
Responsabile della qualita del gruppo TOPEX
Varsavia, 2023-11-09
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VERTALING (GEBRUIKERS)HANDLEIDING
MAAIROBOT 04-621
LET OP: LEES DEZE INSTRUCTIES ZORGVULDIG DOOR VOORDAT
U ELEKTRISCH GEREEDSCHAP GEBRUIKT EN BEWAAR ZE VOOR
TOEKOMSTIG GEBRUIK.

SPECIFIEKE VEILIGHEIDSREGELS

VEILIGHEIDSINSTRUCTIES VOOR MAAIROBOTTEN
Veiligheid bij het praktische gebruik van de maairobot

AANBEVELINGEN



Lees de instructies zorgvuldig door. Maak uzelf vertrouwd met de
besturingssystemen en de juiste werking van het apparaat.

Laat het apparaat niet gebruiken door kinderen of personen die de
gebruiksaanwijzing niet hebben gelezen. De nationale regelgeving kan
een minimumleeftijd voor de gebruiker aangeven.

Gebruik de robot niet als er andere mensen in de buurt zijn, vooral
kinderen of dieren.

Houd er rekening mee 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.

Voor de beste resultaten wordt aanbevolen om te maaien bij
regenvrij weer. Bij maaien in de regen kan het gras blijven plakken
aan de robot, die daardoor kan wegglijden.

Maai NIET bij slechte weersomstandigheden, bijv. tijdens zware
regenval, onweer of sneeuwval.

Controleer 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.

Maai niet binnen 1 m van de sproeikoppen om schade te
voorkomen.

OPMERKING: 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.

GEBRUIK

Pas op voor draaiende bladen! Steek uw 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.

Laat het apparaat niet onbeheerd achter als er dieren, kinderen of
mensen 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 mag je lopen, maar niet rennen.

Maak uzelf vertrouwd met de instructies over wanneer, waar en hoe
u de robot en de randapparatuur, kabels en verlengsnoeren moet
controleren op schade of slijtage en repareer de robot, 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.

Sluit de robot en/of randapparatuur alleen aan op stroomcircuits die
beveiligd zijn met een aardlekschakelaar met een uitschakelstroom
van maximaal 30 mA.

Als de robot een abnormaal geluid maakt, een abnormale trilling
waarneemt of een alarmsignaal geeft, druk dan onmiddellijk op de
STOP-knop.

Raak GEEN gevaarlijke bewegende delen aan voordat u de stroom
naar de robot uitschakelt.

Raak gevaarlijke onderdelen NIET aan totdat ze volledig tot stilstand
zijn gekomen.

Draag altijd stevig schoeisel en een lange broek bij het hanteren van
de robot.

Sluit de stroom af: Voordat u de robot vergrendelt.

Voor testen, reinigen of onderhoud.

PICTOGRAMMEN EN WAARSCHUWINGEN
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1.Lees de gebruiksaanwijzing, neem de waarschuwingen en
veiligheidsvoorschriften in acht!

2.Haal de stekker uit het stopcontact voor reiniging of onderhoud
3.Plaats uw handen of voeten niet onder de bescherming van het
snijmechanisme

4.Roterende onderdelen kans op letsel

5.Houd een veilige afstand tot de maairobot aan

6.Pas op voor de kans op letsel door weggegooide voorwerpen
7.Beschermen tegen regen

8.Buiten bereik van kinderen bewaren

9.Niet op de robot rijden

10.Mogelijk verlies van vingers, wees voorzichtig

11.Maximale kanteling grond 14°/25%

12.Handen beschermen met werkhandschoenen

13.Er moet beschermende kleding worden gedragen

14.Draag beschermend schoeisel

15.Niet weggooien met huishoudelijk afval

16.Selectieve afvalinzameling

17.Beschermingsgraad

LET OP: Dit apparaat mag worden gebruikt door kinderen ouder dan
8 jaar en personen met beperkte fysieke en mentale vaardigheden en
onvoldoende kennis of ervaring, mits ze onder toezicht staan of de
juiste instructies hebben gekregen voor een veilig gebruik van het
apparaat, zodat ze zich bewust zijn van de risico's die eraan
verbonden zijn. Kinderen mogen niet met dit apparaat spelen.
Kinderen mogen het apparaat niet schoonmaken of onderhouden
zonder toezicht.

BESCHRIJVING VAN DE GRAFISCHE ELEMENTEN

De onderstaande nummering verwijst naar de onderdelen van het
apparaat

getoond op de grafische pagina's van deze handleiding.

Aanduiding Beschrijving
Fig. A
1 Noodstop
2 Instelbare maaihoogte
3 Bedieningspaneel maaier
4 Maaischakelaar
5 Aandrijfwielen
6 Snijbladen
7 Trommel met shijmechanisme
8 Zwenkwielen
9 Draagbeugel
10 Aansluitingen voor opladen
11 Deksel batteriicompartiment
Aanduiding Beschrijving
Fig.B
1 Bedieningspaneel dockingstation
2 Gaten voor het vastzetten van het dockingstation
3 Aansluitingen voor opladen
4 Docking station
5 Docking station afdekking
6 Connectoren voor voedingskabel om het
werkgebied te markeren
7 Kabelgaten voor markering van het werkgebied en
de voeding
8 Stopcontact docking station
9 Markering voor correcte kabelgeleiding




Aanduiding Beschrijving
Fig.D
1 Indicatielampje oplaadstatus
2 Indicator voor signaalstoring
3 Indicator voor begrenzingskabel
4 Bedrijfsuren / foutmelding, lampjes 1-4
5 Aan/uit-knop
6 Schakelaar
7 Docking-knop
8 Knop "Bevestigen
Aanduiding Beschrijving
Fig. H
1 Schroeven
2 Batterijvakdeksel met transportgreep
3 Batterijvak
4 Batterijaansluiting op kamerdeksel
5 Oplaadbare batterij (niet meegeleverd)
Aanduiding Beschrijving
Fig. |
1 Gazon
2 Wand / muur
3 Docking station
4 Afstand van station tot de muur
5 Eerste deel van de lijn die het maaigebied
afbakent
6 Lengte van sectie
Aanduiding Beschrijving
Fig.J
la Kabel om het maaigebied te beperken
1b Kabel die het maaigebied beperkt Einde
2 Stroomkabel
3 Docking station

* Er kunnen verschillen zijn tussen de afbeelding en het
daadwerkelijke product.

VOORBEREIDING OP HET WERK

BATTERIJ-INSTALLATIE

e Draai de maairobot om zodat er toegang is tot de onderkant van de
robot.

e Op de plaats van de schakelaar Fig. A4 en de transporthandgreep Fig.

A9 zit het deksel van het batterijvak Fig. H2 vast met de 4 schroeven

gemarkeerd met pijlen Fig. H1.

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).

e Draai vervolgens het deksel om, de batterijaansluiting aan de
onderkant van het deksel zit vast Fig. H4.

o Een batterij uit de ENERGY+ serie wordt in de aansluiting geplaatst.

Draai het klepje met de batterij eraan om en plaats het in het

compartiment Figuur H3.

« Draai de schroeven aan waarmee het deksel vastzit. Draai de robot om
met de onderkant naar beneden, het apparaat is klaar.

WERKOMGEVING VAN DE MAAIROBOT

Zorg ervoor dat aan de volgende voorwaarden wordt voldaan op de
robotlocatie:

De grashoogte is niet hoger dan 60 mm.

OPMERKING: Als het gras hoger 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)

1. 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.

2. BEVESTIGING LAADSTATION

Bevestig het laadstation aan de grond met 6 bevestigingsschroeven (G1)
(met een G6 inbussleutel).

OPMERKING: ga NIET op de plaat van het laadstation staan en loop er
NIET overheen.

OPMERKING: Maak GEEN nieuwe gaten in de plaat van het laadstation.
Het station moet met de bestaande gaten aan de grond worden
vastgeschroefd.

3.LEGGEN VAN DE BEGRENZINGSKABEL

De grensdraad wordt gebruikt om het werkgebied af te bakenen en de
robot terug te leiden naar het laadstation.

OPMERKING: Als je buurman ook een maairobot gebruikt, houd dan
minstens 1 m afstand tussen de stopdraden van beide robots.
PLANNING VAN DE INSLUITINGSLIIJN

Voordat je de grenslijn legt, loop je langs de aangewezen grens en
verwijder je alle onnodige voorwerpen, zoals stenen.

OPMERKING: 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.

DE KABEL LEGGEN FIG. C

Volg de onderstaande instructies om de begrenzingskabel rond het

werkgebied en obstakels te leggen. Gebruik de bijgeleverde meter om de

afschermkabel correct te leggen.

WAARSCHUWING: De afschermkabel staat onder zeer lage spanning

en is veilig voor mensen en huisdieren.

OPMERKING: Begin met de "-" aansluiting aan de achterkant van het

laadstation fig. B6 en leg de kabel linksom rond het gazon, eindigend bij

de "+"-aansluiting aan de achterkant van het laadstation (laat 10 cm
ruimte vrij). Zorg ervoor dat de kabel metaalcontact maakt bij de "+" en "-

" aansluitingen Fig. B6 Vergeet niet om overtollige begrenzingsdraad af

te knippen.

e Laat minstens 2 m vrij tussen de stopdraad en het laadstation. De
kabel in dit gedeelte wordt gebruikt om de robot naar het laadstation
te brengen.

e Houd 30 cm ruimte tussen de stopdraad en de gazonrand Fig. C2;
Fig. C3.

e Bevestig de stopdraad aan de aarde met de pinnen uit de kit fig. G5.
De stopdraad moet recht en licht gespannen zijn. De pinnen moeten
om de 1 m worden geplaatst (dit kan worden aangepast aan 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° afb. C5. Leg de
begrenzingskabel op deze punten in zachte bochten, zodat de robot
veel gemakkelijker over het te maaien gebied kan bewegen.

e Als er bloemperken, vijvers of bomen in het gazon liggen, omring
deze dan met lussen van grensdraad Figuur C4.

e Houd min. 30 cm afstand tussen de kabel en de randen van
obstakels.

ATTENTIE: Op weg naar en van de lus mogen de vasthoudkabels elkaar

niet kruisen Fig. C4.

e Laat een smalle ruimte vrij in het werkgebied van de maaier. Zorg
ervoor dat de afstand tussen parallel lopende begrenzingsdraden
groter isdan 1 m.

OPMERKING: Zorg ervoor dat het docking station zich binnen de lus
bevindt die het maaigebied markeert. (buiten-binnen-binnen-buiten)
Fig.B2

4. INSTALLATIE VAN OPLAADSTATIONS

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 fig. B1:

« Brandt groen: verbinding tot stand gebracht (robot niet opgeladen of

volledig opgeladen)

Intermitterend groen licht: de robot wordt opgeladen.

e Intermitterend rood lampje: de meest voorkomende fout is
"loskoppeling van de begrenzingskabel".



e Licht uit: de meest voorkomende fout is "Geen 100-240 V voeding"
of "Geen verbinding met voedingsbron".

BEDIENING / INSTELLINGEN

Initiéle opstart van de maairobot

« Als u de robot voor de eerste keer start, moet u het apparaat zo op het

dockingstation plaatsen dat de laadconnectoren op het station fig. B3

niet in contact komen met de laadconnectoren op de maairobot fig.

A10.

Wanneer de maairobot voor het eerst wordt gestart vanuit de

telefoonapp, moet er een firmware-update worden uitgevoerd. De

uitvoeringsmethode wordt hieronder beschreven onder software-

update.

o OPMERKING: 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.Verbind de toepassing met de robot

6.Breid de software-instellingen uit door op het pictogram rechtsboven in
het scherm te drukken.

7 Selecteer de optie: Firmware-update.

8.Volg dan de instructies op het scherm.

Nadat de software is geinstalleerd, is het apparaat klaar voor gebruik.

OPMERKING!

e Het scherm geeft aan of de robot zich in Wi-fi of Bluetooth bereik

bevindt.

Verbinding maken met het netwerk wordt aangegeven door een

knipperend pictogram voor het desbetreffende verbindingstype. Zodra

er verbinding is, stopt het pictogram met knipperen.

o De robot kan maar aan één telefoon gekoppeld worden.

e Als een andere (dezelfde maairobot) moet worden aangesloten, moet
de eerste worden verwijderd uit de app. In de iOS app ook uit de
Bluetooth instellingen.

MAAIHOOGTE AANPASSEN:

Stel de maaihoogte in op 60 mm voor de eerste maaibeurt en verander

daarna naar de gewenste hoogte wanneer het hele gazon relatief viak is.

e Draai de knop van figuur A2 rechtsom om de maaihoogte te
verhogen.

e Draai de knop van figuur A2 naar links om de maaihoogte te
verlagen.

« De maaihoogte kan worden ingesteld van 20 mm (MIN) tot 60 mm
MAX).

OPI(\/IERK)ING: De aandrijfmotor van de maaitrommel Afb. A7 schakelt

ongeveer 10 seconden na het verlaten van de basis in, waardoor het

maaien begint.

AANUIT

1. Zet de schakelaar Fig. A4 in de stand "O" om de voeding uit te
schakelen.

2. Zet de schakelaar Fig. A4 in de stand "I" om de stroom in te schakelen.

ACTIVERING VAN DE ROBOT EN PROGRAMMERING VAN DE

WERKTIJD IN MAUELE 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 goed start (alle lampjes branden continu),

start u de robot opnieuw.

2. Voer het wachtwoord in door tweemaal op knop D6 te drukken,

vervolgens tweemaal op knop D7 en eenmaal op knop D8 (wachtwoord

geprogrammeerd in de fabriek).

3. Programmeer de gebruikstijd (inclusief maaitijd en oplaadtijd):

- Druk op de knop fig. D6 om de bedrijfstijd in te stellen. Eén lampje

betekent 2 uur, de maximale inschakelduur is 8 uur en er branden 4

lampjes afb. D4 branden. 6. Druk op de knop fig. D8 om te bevestigen en

de robot te starten.

OPMERKING: Zodra de werktiid 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.
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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 ontgrendeld is, kunnen we hem
terugbrengen naar het station door op de knoppen te drukken: fig. D7
te drukken en vervolgens te bevestigen met fig. D8 om de maaier terug
te zetten in het laadstation.

e Als u op de noodstop STOP-knop drukt, worden de planningscyclus
van de handmatige en automatische modus uit de toepassing gewist,
als deze op deze manier was gestart. Om de robot weer aan het werk
te krijgen na een noodstop, plaatst u hem terug in het laadstation en
stelt u het handmatige schema opnieuw in. Voor het automatische
schema voert u dezelfde actie uit in het toepassingsschema en
bevestigt u de instellingen.

OPMERKING: De geprogrammeerde opstarttijd in het automatische
schema moet niet als zeer nauwkeurig worden beschouwd. De unit kan
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.

* In de handmatige modus wordt er om de paar maaicycli automatisch
gemaaid. Het bestaat uit het maaien van het gras naast de kabel die
het werkgebied afbakent. OPGELET: Zorg ervoor dat de kabel correct
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.

« 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 onder de 20% komt.

ERROR LIGHT:

Continu groen licht - het systeem moet worden bijgewerkt. Maak
verbinding met de applicatie 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.

INDICATIELAMPJE 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 bedrijfstijd.

Lampjes 1 en 2 branden groen: 4 uur bedrijfstijd.
Lampjes 1, 2 en 3 branden groen: 6 uur bedrijfstijd.
Lampjes 1, 2, 3 en 4 branden groen: 8 uur bedrijfstijd.

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/30BB6Gm

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 zit een figuur A10 tilhendel 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
van messen en het schoonmaken van de onderkant van de robot.



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

e Controleer regelmatig of bouten en moeren goed vastzitten. ongebruikelijke De bladschijf zit
Beschadigde onderdelen moeten om veiligheidsredenen worden geluiden los
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was in connectors INHOU[.) KIT:
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Geen signaal van Controleer of de « Kabel voor afbakening van werkgebied gebied100m
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Robot trilt of Beschadigd of Bladbevestigingsschroeven IP-beschermingsgraad voor de P 65
maakt ontbrekend blad controleren en repareren oplaadadapter
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Beschermingsklasse voor de robot 1]
Beschermingsklasse voor het Il

laadstation

Snijbreedte 180 mm
Snijhoogte-instelling in het bereik 20 mm - 60 mm
Snelheid 3100 tpm
Massa 10,2 kg
Jaar van productie 2023

GELUIDS- EN TRILLINGSGEGEVENS
Geluidsdrukniveau

Loa = 56 dB (A) K=
3dB(A)

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

Gemeten geluidsvermogen

Informatie over geluid en trillingen

Het geluidsemissieniveau van de apparatuur wordt beschreven door:
het uitgezonden geluidsdrukniveau Lpa en het geluidsvermogenniveau
Lwa (waarbij K de meetonzekerheid is). De trilingen die door de
apparatuur worden uitgestraald, worden beschreven door de
trillingsversnellingswaarde an (waarbij K de meetonzekerheid is).

Het geluidsdrukemissieniveau Lpa , het geluidsvermogensniveau Lwa
en de trillingsversnellingswaarde an die in deze handleiding worden
vermeld, zijn gemeten in overeenstemming met EN 62841-
1:2015+A11. Het opgegeven trillingsniveau an kan worden gebruikt om
apparatuur te vergelijken en om een voorlopige beoordeling te maken
van de blootstelling aan trillingen.

Het vermelde trillingsniveau is alleen representatief voor het
basisgebruik van het apparaat. Als het apparaat voor andere
toepassingen of met ander gereedschap wordt gebruikt, kan het
trillingsniveau veranderen. Een hoger trillingsniveau wordt beinvioed
door onvoldoende of te weinig onderhoud aan het apparaat. De
bovengenoemde redenen kunnen leiden tot een verhoogde
blootstelling aan trillingen gedurende de gehele werkperiode.

Om de blootstelling aan trillingen nauwkeurig te kunnen schatten,
moet rekening worden gehouden met perioden waarin het
apparaat is uitgeschakeld of waarin het is ingeschakeld maar niet
voor het werk wordt gebruikt. Wanneer alle factoren nauwkeurig
worden geschat, kan de totale blootstelling aan trillingen
aanzienlijk lager uitvallen.

Om de gebruiker te beschermen tegen de effecten van trillingen,
moeten aanvullende veiligheidsmaatregelen worden genomen, zoals
cyclisch onderhoud van de machine en de gereedschappen, een goede
handtemperatuur en een goede werkorganisatie.

GELUIDS- EN TRILLINGSGEGEVENS

MILIEUBESCHERMING
Elektrisch aangedreven producten mogen niet met het huishoudelijk afval
worden  weggegooid, maar moeten naar een geschikte|
lafvalverwerkingsfaciliteit worden gebracht. Neem contact op met u
leverancier of de plaatselijke autoriteiten voor informatie over|
lafvalverwerking. Afgedankte elektrische en elektronische apparatuur
bevat milieu-inerte stoffen. Apparatuur die niet wordt gerecycled, vormi
leen potentieel risico voor het milieu en de menselijke gezondheid.
"Grupa Topex Spdtka z ograniczong odpowiedzialnoscig". Spdtka komandytowa met
maatschappelijke zetel in Warschau, ul. Pograniczna 2/4 (hierna: "Grupa Topex") deelt
mee dat alle auteursrechten op de inhoud van deze handleiding (hiera: "Handleiding"),
met inbegrip van onder andere. De tekst, foto's, diagrammen, tekeningen en de
samenstelling ervan behoren uitsluitend toe aan Grupa Topex en vallen onder de
wettelijke bescherming van de wet van 4 februari 1994 betreffende het auteursrecht en
de naburige rechten (Staatsblad 2006 nr. 90 Poz. 631, zoals gewijzigd). Het kopiéren,
verwerken, publiceren, wijzigen voor commerciéle doeleinden van het volledige
Handboek en de afzonderlijke elementen ervan, zonder de schriftelike toestemming van
Grupa Topex, is ten strengste verboden en kan leiden tot civiele en strafrechtelijke
aansprakelijkheid.

EG-verklaring van overeenstemming

Fabrikant: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Product: E+ maairobot

Model: 04-621

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:
Machinerichtlijn 2006/42/EG

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 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 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 later door hem/haar 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.

2/4 Pograniczna-straat

02-285 Warschau

g & 1 -
Pawet Kowalski
Kwaliteitsmedewerker TOPEX GROEP
Warschau, 2023-09-11

EU-conformiteitsverklaring
Fabrikant: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
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 alleen betrekking op de machine in de staat
waarin ze werd geintroduceerd in de
marketing 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
voorbereiding van technische documentatie:
Ondertekend namens:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 Pograniczna-straat
02-285 Warschau

& -
Pawet Kowalski
Kwaliteitsfunctionaris TOPEX GROEP
Warschau, 2023-11-09

PT
MANUAL DE TRADUGAO (UTILIZADOR)
ROBOT DE CORTE 04-621
ATENGAO: ANTES DE UTILIZAR FERRAMENTAS ELECTRICAS,
LEIA ATENTAMENTE ESTAS INSTRUGOES E GUARDE-AS PARA
REFERENCIA FUTURA.

REGRAS DE SEGURANGA ESPECIFICAS

INSTRUCOES DE SEGURANGA PARA ROBOTS DE CORTE
Seguranga na utilizagao pratica do robot corta-relva

RECOMENDAGOES

Ler atentamente as instrugdes. Familiarize-se com os sistemas de
controlo e com o funcionamento correto da unidade.

Nao permitir que o aparelho seja utilizado por criangas ou pessoas que
ndo tenham lido o manual de instrugdes. Os regulamentos nacionais
podem indicar uma idade minima para o operador.



N&o utiize o robot quando houver outras pessoas por perto,
especialmente criangas ou animais.

Note-se que o operador ou utilizador é responsavel por acidentes ou
riscos para outras pessoas ou para o ambiente.

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 com
tempo livre de chuva. Ao cortar a chuva, a relva pode colar-se ao
robot, que pode escorregar.

e NAO cortar a relva em mas condigdes climatéricas, por exemplo,
durante chuva forte, trovoada ou queda de neve.

« Verifigue periodicamente a area cortada e remova quaisquer
pedras, detritos, fios, 0ssos e outras obstrugdes. A garantia limitada
n&o cobre danos causados por objectos deixados no relvado.

e Para evitar danos, ndao cortar a relva a menos de 1 m dos
aspersores.

NOTA: 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.

UTILIZAGAO

e Cuidado com as laminas rotativas! NAO colocar as maos ou 0s pés
debaixo das laminas rotativas.

* Cuidado com os objectos espalhados pelo relvado enquanto corta
a relva! Quando o robd esta ligado, mantém uma distancia de
seguranga.

* Nao deixar o aparelho sem vigilancia se houver animais, criangas
ou pessoas nas proximidades.

e Manter uma posigdo segura. Manter o equilibrio e uma posigao
estavel em inclinagdes. Durante o funcionamento do robd ou dos
seus periféricos, pode andar, mas ndo deve correr.

e Familiarize-se com as instrugdes sobre quando, onde e como
verificar o rob6 e os seus periféricos, cabos e extensdes quanto a
danos ou desgaste e reparar o robd, a auto-modificagdo, a
reparagdo ndo é permitida - sob o risco 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 tenséo.

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 ndo superior a 30 mA.

e Se o robd emitir um som anormal ou se for notada uma vibragao
anormal ou se for emitido um alarme, prima imediatamente o botdo
STOP.

e NAO tocar nas pegas moveis perigosas antes de desligar a
alimentagao do robé.

o NAO tocar nas partes perigosas enquanto estas ndo estiverem
completamente paradas.

e Para manusear o robot, usar sempre calgado resistente e calgas
compridas.

e Cortar a alimentagao: Antes de bloquear o robot.

* Antes de efetuar testes, limpeza ou manutengéo.

PICTOGRAMAS E AVISOS

0.4 [T |[= Q) :
o 2 i i) LAV
S

1. ler o manual de instrugdes, respeitar as adverténcias e as
condigdes de seguranga nele contidas!
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2. desligar a alimentagéo eléctrica antes da limpeza ou manutengao
3. ndo 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. ter cuidado com a possibilidade de ferimentos provocados por
objectos deitados fora

7. proteger da chuva

8. manter fora do alcance das criangas

9. ndo montar no robot

10. Possivel perda de dedos, ter cuidado

11. inclinagdo méxima do solo 14°/25%

12. proteger as maos com luvas de trabalho

13. é obrigatério o uso de vestuario de protegéo

14. usar calgado de protegao

15. ndo deitar fora juntamente com o lixo doméstico

16. recolha selectiva de residuos

17. grau de protegé@o

CUIDADO: Este aparelho pode ser utilizado por criangas com mais
de 8 anos deidade e por p com capacidades fisicas e mentais
limitadas e com conhecimentos ou experiéncia insuficientes, desde
que sejam supervisionadas ou devidamente instruidas sobre a
utilizagcdo segura do aparelho, de modo a estarem conscientes dos
riscos envolvidos. Este aparelho niao deve ser manuseado por
criangas. As criangas ndo devem limpar ou efetuar a manutengéo do
aparelho sem supervisao.

DESCRIGAO DOS ELEMENTOS GRAFICOS
A numeragao que se segue refere-se aos componentes do dispositivo
apresentados nas paginas graficas do presente manual.

Designagao Descrigdao
Fig. A
1 Paragem de emergéncia
2 Regulador da altura de corte
3 Painel de controlo do cortador de relva
4 Interruptor do cortador de relva
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 Descrigao
Fig. B
1 Painel de controlo da estagdo de ancoragem
2 Furos para fixagdo da estagdo de ancoragem
3 Conectores de carregamento
4 Estacdo de ancoragem
5 Tampa da estagdo de ancoragem
6 Conectores para o cabo de alimentagao eléctrica
para marcar a area de trabalho
7 Orificios para cabos para marcagdo da area de
trabalho e alimentacéo eléctrica
8 Tomada de alimentagdo da estagdo de
ancoragem
9 Marcagé@o para o correto encaminhamento dos
cabos
Designagao Descrigao
Fig. D
1 Luz indicadora do estado de carregamento
2 Indicador de falha de sinal
3 Indicador de cabo de restricdo
4 Horas de funcionamento / mensagem de erro,
luzes 1-4
5 Bot&do de alimentacéo
6 Interruptor
7 Botdo de ancoragem
8 Botéo "Confirmar
Designagao Descrigao
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 camara




5 Bateria recarregavel (ndo incluida)
Designagao Descrigao
Fig. |
1 Relvado
2 Parede / parede
3 Estacdo de ancoragem
4 Distancia da estagéo a parede
5 Seccao inicial da linha que delimita a zona de
corte
6 Comprimento da secgao
Designagao Descrigao
Fig. J
la Cabo para limitar o inicio da area de corte
1b Cabo que limita a area de corte Fim
2 Cabo de alimentagdo
3 Estacéo de ancoragem

* Podem existir diferengas entre o grafico 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
os 4 parafusos marcados com setas Fig. H1.

e Em seguida, desapertar os parafusos marcados com setas.

Retirar cuidadosamente a tampa do compartimento Fig. H2 para nao

partir ou desligar os fios do interrutor Fig. A4 (esta ligado a tampa do

compartimento das pilhas).

e Em seguida, virar a tampa, a tomada da bateria na parte inferior da

tampa é fixada Fig. H4.

E introduzida na tomada uma pilha da série ENERGY+.

* Inverta a tampa com a bateria colocada e insira-a no compartimento
Figura H3.

e Apertar os parafusos que fixam a tampa. Virar o robé com a parte
inferior para baixo, a unidade esta pronta.

AMBIENTE DE TRABALHO DO ROBO CEIFEIRO

Certifique-se de que as seguintes condi¢des sdo cumpridas no local do

robot:

e A altura da relva néo ultrapassa os 60 mm.

e NOTA: Se arelva for mais alta do que 60 mm, corte 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

* S&o necessarias as seguintes ferramentas para a instalagéo:

e Martelo de borracha (para cravar os pinos no solo aquando da
colocagéo do cabo de retengéo)

* A chave hexagonal (para fixar a estagdo de carga) esta incluida no
kit

* 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.

e Perto de uma tomada de parede.

* Coloque o cabo de extensdo de 10 m e a fonte de alimentagdo num
local a sombra, fresco e seco.

e Nao deve haver obstaculos a menos de 2 m da estagdo de
carregamento.

* Recomenda-se que a estagédo de carregamento seja colocada num
local seco e abrigado.

« A fonte de alimentagéo deve estar 30 cm acima do nivel do solo.

2.FIXAGAO DA ESTAGAO DE CARREGAMENTO

Fixe a estagdo de carregamento ao solo com 6 parafusos de fixagdo (G1)
(utilizando uma chave hexagonal G6).

NOTA: NAO se coloque em cima ou caminhe sobre a placa da estagdo
de carregamento.

NOTA: NAO faga novos orificios na placa da estagéo de carregamento.
A estacgdo deve ser aparafusada ao solo utilizando os orificios existentes.

3.COLOCAGAO DO CABO DE RETENGAO
O fio de limite é utilizado para delimitar a area de trabalho e guiar o robot
de volta a estagdo de carregamento.
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NOTA: Se o seu vizinho também estiver a utilizar um rob6 de corte,
mantenha uma distancia minima de 1 m entre os fios de paragem de
ambos os robds.

PLANEAMENTO DA LINHA DE CONFINAMENTO

Antes de tragar a linha de fronteira, caminhe ao longo da fronteira
designada e remova quaisquer objectos desnecessarios, como pedras.
NOTA: O comprimento do cabo de retencdo ndo deve exceder 200
metros.

ATENGAO! O robot ndo pode passar por cima de gravilha ou de materiais
semelhantes que possam danificar as laminas.

COLOCAGAO DO CABO DE RETENGAO FIG. C

Siga as instrugdes abaixo para colocar o cabo de contengdo a volta da

area de trabalho e dos obstaculos. Utilize o calibre incluido no kit para

colocar corretamente o cabo de conteng&o.

CUIDADO: O cabo de retengdo é alimentado com uma tensdo muito

baixa e é seguro para pessoas e animais de estimagao.

NOTA: Comece pelo conetor "-" na parte de tras da estagado de carga

fig. B6 puxe-o para baixo da estagao (e deixe uma margem 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 trds da estagdo de

carregamento (deixe uma margem de 10 cm). Certifique-se de que o cabo
faz contacto metalico nos conectores "+" e "-" Fig. B6 Lembre-se de cortar
qualquer excesso de fio de retengéo.

* Deixe pelo menos 2 m vazios entre o cabo de paragem e a estagao
de carregamento. O cabo desta secgéo é utilizado para levar o robo
até a estacdo de carga.

e Manter um espago de 30 cm entre o fio de paragem e o bordo do
relvado Fig. C2; Fig. C3.

e Fixar o fio de paragem a terra com os pinos fornecidos no kit fig.
Gb. O fio de paragem deve estar direito e ligeiramente esticado. As
cavilhas devem ser espagadas a cada 1 m (isto pode ser alterado
dependendo da forma do relvado) fig. C4. Ndo enterre o cabo a uma
profundidade superior a 2 cm, para nédo enfraquecer o sinal.

e Colocar o cabo de modo a que os angulos sejam superiores a 90°
fig. C5. Coloque o cabo de limite em curvas suaves nestes pontos,
o que facilitard muito a deslocagéo do robd na area a ser cortada.

e Se existirem canteiros de flores, lagos ou arvores no relvado,
rodeie-os com lagos de fio de limite Figura C4.

e Manter uma distancia min. 30 cm de distancia entre o cabo de
retencéo e as arestas dos obstaculos.

ATENGAO: No trajeto de entrada e saida do lago, os cabos de retengéo

n&o devem cruzar-se Fig. C4.

* Deixe um espago estreito na area de trabalho do cortador de relva.
Certifique-se de que a distancia entre os cabos de limite paralelos
& superiora 1 m.

NOTA: Certifique-se de que a estagdo de acoplamento esta dentro do
lago que marca a area de corte. (fora para dentro / dentro para fora)
Fig.B2

4. INSTALAGAO DE POSTOS DE CARREGAMENTO

Ligar a fonte de alimentagéo

. Insira a ficha de alimentagdo numa tomada de parede de 110-240V.

2. verificar o estado das luzes LED na estagdo de carregamento fig. B1:
e Luz verde fixa: ligagdo estabelecida (robdé ndo carregado ou
totalmente carregado)

Luz verde intermitente: o robd esta a carregar.

Luz vermelha intermitente: o erro mais comum é a "desconex&o do
cabo limitador".

Luz apagada: a falha mais comum ¢ "Sem fonte de alimentagao
100-240 V" ou "Sem ligagdo a fonte de alimentagao”.
FUNCIONAMENTO / DEFINIGOES

Arranque inicial do rob6 de corte

e Ao ligar o robd pela primeira vez, coloque a unidade na estagéo de
acoplamento de modo a que os conectores de carregamento da
estagdo fig. B3 ndo entrem em contacto com o0s conectores de
carregamento do rob6 de corte fig. A10.

e Quando o robd corta-relva é iniciado pela primeira vez a partir da
aplicagdo do telemével, é necessario efetuar uma atualizagdo do
firmware. O método de execugdo é descrito abaixo em atualizagdo de
software.

e NOTA: Durante a primeira ligagéo, o telemoével e o robd devem estar
ao alcance da rede Wi-fi.

ACTUALIZAGAO DO FIRMWARE ANTES DE UTILIZAR O ROBO.

A atualizacado deve ser efectuada da seguinte forma.
1) Colocar o robot dentro do lago mas fora da estagdo de carregamento.

-



2) Colocar o interrutor Fig. A4 na posigdo 1.

3. premir e manter premido o interrutor Fig. D5

4. iniciar a aplicag&o, ler o cédigo QR

5) Ligar a aplicagé@o ao robd

6.Expandir as defini¢des do software premindo o icone no canto superior
direito do ecra.

7 Seleccione a opgao: Atualizagdo do firmware.

8) Em seguida, siga as instrugdes apresentadas no ecra.

Apos a instalagao do software, o dispositivo esta pronto a funcionar

NOTA!

* O ecra mostra se o robd esta ao alcance de Wi-fi ou Bluetooth

* Aligagéo a rede ¢ indicada por um icone intermitente para o respetivo
tipo de ligagdo. Uma vez ligado, o icone deixa de piscar.

e O robd s6 pode ser emparelhado com um telemével.

o Se for necessario ligar outro (0 mesmo rob6 de corte), o primeiro deve
ser removido da aplicagdo. Na aplicagdo iOS, também a partir das
definicdes Bluetooth.

REGULAGAO DA ALTURA DE CORTE:

Regular a altura de corte para 60 mm antes do primeiro corte, depois

mudar para a altura desejada quando todo o relvado estiver relativamente

plano.

« Rodar o botéo da figura A2 no sentido dos ponteiros do relégio para
aumentar a altura de corte.

* Rodar o botdo da figura A2 para a esquerda para reduzir a altura
de corte.

« Aaltura de corte pode ser ajustada de 20 mm (MIN) a 60 mm (MAX).

NOTA: O motor de acionamento do tambor do cortador Fig. A7 liga-se

cerca de 10 segundos depois de sair da base, iniciando o funcionamento.

LIGAR/DESLIGAR

1. Colocar o interrutor da Fig. A4 na posicdo "O" para desligar a
alimentagao eléctrica.

2. Colocar o interrutor da Fig. A4 na posi¢do "I" para ligar a corrente
eléctrica.

ACTIVAGAO DO ROBOT E PROGRAMAGAO DO TEMPO DE

TRABALHO EM MODO MANUAL

1 Premir e manter premido o botdo de alimentagéo Fig. D5 para por o

rob6 em funcionamento. Nota: ndo agitar o rob6 durante o arranque para

evitar um erro de arranque. Se o robd néo arrancar corretamente (todas
as luzes estdo continuamente acesas), reinicie o robd.

2. Introduza a palavra-passe premindo duas vezes o botdo D6, depois

duas vezes o botdo D7 e uma vez o botao D8 (palavra-passe programada

na fabrica).

3. programar o tempo de funcionamento (incluindo o tempo de corte e o

tempo de carregamento):

- Prima o botéo fig. D6 para definir o tempo de funcionamento. Uma luz

significa 2 horas, o tempo maximo de funcionamento é de 8 horas e 4

luzes fig. D4 estdo acesas. Prima o bot&o fig. D8 para confirmar e iniciar

o robot.

NOTA: Assim que o tempo de funcionamento tiver sido definido, o robd

lembrar-se-a das definicbes e comegard a cortar a relva a hora

programada todos os dias. O tempo de corte sera 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.

e 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 Ap6és uma paragem de emergéncia, o robd deve primeiro ser
desblogueado, seguindo o passo 2 acima. Uma vez desbloqueado, o
robd pode regressar a estagéo premindo os botdes: fig. D7 e confirmar
com a fig. D8 para devolver o cortador de relva a estagéo de carga.

e Premir o botdo de paragem de emergéncia STOP elimina o ciclo de
trabalho do modo manual e automatico da aplicagéo, se esta tiver sido
iniciada desta forma. Para voltar a por o rob6 a funcionar depois de
uma paragem de emergéncia, volte a coloca-lo na estagcdo de
carregamento e defina novamente o horario manual. Para o horario
automatico, execute a mesma agao no horario da aplicagdo e confirme
as suas definigdes.

103

NOTA: A hora de arranque programada no horario automatico nao
deve ser considerada muito exacta. A unidade pode arrancar alguns
minutos apds a hora definida.

* Aativagdo do modo manual elimina o horario programado na aplicagéo
e vice-versa.

* O corte dos bordos em modo manual é efectuado automaticamente a
cada poucos ciclos de corte. Consiste em cortar a relva ao lado do cabo
que define a zona de trabalho. ATENGAO: E necessario ter o cuidado
de fixar corretamente o cabo para nao o expor a um corte acidental.

* O robd corta-relva regressa a estagdo de acoplamento assim que o
dispositivo detetar o inicio da precipitagéo.

* Se 0 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%

ATENGAO! O robd para automaticamente de funcionar e regressa a
estacdo de carregamento se o nivel da bateria descer abaixo dos 20%.

LUZ DE ERRO:

Luz verde continua - o sistema precisa de ser atualizado. Ligue-se a
aplicagdo para efetuar a atualizagéo.

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.

LUZ INDICADORA DO CABO DE LIMITAGAO:

Luz verde continua - sinal correto

Luz vermelha continua - sem sinal

Controlos Fig. D4:

Luz intermitente - robd bloqueado.

Luz continua - rob6 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 CEIFEIRO
Transferéncia I10S:
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 bot&o de alimentagdo para desligar o rob6.

DESLOCAGAO DO ROBO
Por baixo do robd encontra-se uma pega de elevagao da figura A10 para
uma operagao facil com uma sé méo.

MANUTENGAO E ARMAZENAMENTO

e Desligar sempre o robot antes da limpeza e manutengéo.

e Desligue a fonte de alimentagdo antes de limpar e efetuar a
manutengéo da estacédo de carregamento.

e 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
pegas danificadas devem ser reparadas ou substituidas por razées
de seguranca.

Verificar regularmente se as laminas podem rodar livremente.

NOTA Quando virar o robd ao contrario, coloque-o sobre um relvado ou

uma superficie macia para ndo danificar ou riscar a cobertura.

LIMPEZA

ATENGAO! Antes de iniciar a limpeza, desligar a corrente eléctrica com

o interrutor Fig. A4.

e Lave a parte da frente do robot com um produto de limpeza a baixa
press&o e uma escova ou pano macio.

e Utilize uma escova dura para remover aparas de relva e detritos das
laminas, rodas e outras pegas na parte inferior do robd.



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

« Verifique regularmente se as rodas tém lama ou aparas de relva e

limpe-as com uma escova.

NOTA: Remova regularmente os detritos vegetais da parte inferior

do robot para evitar uma reducéo da produtividade.
SUBSTITUIGAO DA LAMINA

ATENGAO! Desligar primeiro o interrutor principal e calcar 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 substituicdo Figura 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 orientagdes para ajudar a diagnosticar

problemas.

Se possivel, repare vocé mesmo o aparelho. Se nao conseguir resolver o
problema, contacte um revendedor autorizado ou um centro de

assisténcia técnica.

ATENGAO! Devem ser tomadas medidas de protegao.

corretamente
posicionado

Problema Causas possiveis Solucdes
Aluz vermelha Encontrar a secgao
pisca na Interrupgéo do cabo ca

= ~ do cabo com defeito
estacédo de de retengé@o o

e corrigi-lo
carregamento
A estagéo de

o carregamento néo
gﬁr;j)lgatz;nem estd corretamente Ver secgéo
" N instalada " ¢ =
ligar-se a Preparagao para o
estagdo de O cabo de retengao trabalho".
carregamento n3o esta

Sem alimentagao
eléctrica

Verificar a fonte de
alimentacao

O cabo de restrigédo

Trocar os conectores

foi ligado ao "+e
contrario
- Verificar se o cabo de
Cabo de restrigdo ~ .
R = ) N retengéo esta
N&o ha sinaldo | n&o ligado a
z corretamente
cabo de estagdo de N ~
< ligado a uma estagéo
retengdo carregamento
de carregamento
Interrupg@o do cabo Verificar até ao fim,
de retengé@o que o cabo nao foi
cortado
O fio de restricdo Verificar se o cabo de
cruza-se no retencdo esta
caminho de entrada corretamente
e saida do circuito instalado
O robd O cabo de restricao 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 fixagéo
esta solto da lamina
Substituir a lamina
Cadigo de Descricao Solugao
erro
Erro de Colozlz?r [S) rc|>bo numa
il A A - superficie plana e reiniciar.
EO01 fig. F1 inicializagéo
sensor
giroscépio
Ajustar a barra de colisdo e
Falha do sensor a‘roda de torgao na frente
E02 fig. F2 de elevagéo ou do cortador, verificar se ndo
9- do sensor de estéo bloqueadas colocar o
colisdo robot numa superficie plana
e reiniciar.
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Erro de Color;?r o rcl)bf) numa
i i ininalizacs superficie plana e reiniciar.
E03 fig. F3 inicializagdo do Se o problema persisti,
motor de corte contactar o Servigo pos-
i Erro na ligagao venda.
EO04 Fig. F4 da fonte de
alimentacéo
. Velocidade
EO5 fig. F5 incorrecta do
motor de corte
Aviso d Colo&;?r o r(}bot ngma
: viso de superficie plana. Prima
E06 Fig. F& inclinagio OP ou OK para apagar o
a arme.
Aviso d Colotl:far o r?bot ngma
X viso de superficie plana. Prima
EO7 Fig. F7 elevagéo STOP ou OK para apagar o
alarme.
Colotr:fegrp r?bﬁ numa
superficie plana e reiniciar.
EO8 fig. F8 ErroA:ISé:anal Se o problema persistir,
contactar o servigo pos-
venda.
Ver acima na tabela:
Problema nenhum sinal do
io de paragem. Verificar
todos os pontos, um de
cada vez, e depois colocar
EO09 fig. F9 Sinal incorreto o robot numa superficie
plana. Prima STOP ou OK
%ara apagar o alarme.
einicie o robd. Se o
problema persistir, contacte
0 servigo pés-venda.
Cologue o rob6 numa
st_leemue I}gna Prima
N para apagar o
E%O fig. Robd encravado | alarme. Reinicie o robo. Se
o problema persistir,
contacte o servigo pos-
venda.
Velocidade
EoLLFig. | MoeRE.
ggweerrétg Reiniciar o robot. Se o
Velocidad problema persistir, contactar
) ir?c%crre?:t: 0 servico pos-venda.
EO%%Zf 9. correto
motor de
marcha
CONTEUDO DO KIT:
¢ Robb cortador de relva 1 unidade.
« Estag&o de ancoragem e carregamento 1 unidade.
* Fonte de alimentagéo e cabo de extensédo 1 unidade.
e Cabo para demarcagéo da area de trabalho area100m
e Pinos de fixagédo de cabos 100pcs.
* Pinos de fixagdo da estagdo de ancoragem 6pcs.
e Laminas de corte 3pcs.
e Conectores de cabos 2pc.
e Chave hexagonal 1 unidade.
DADOS TECNICOS
Robé de corte de relva 04-621
Parametro Valor
Tens&o de alimentacéo 18 v DC
Poténcia nominal maxima do motor 50 W
de corte:
Poténcia maxima do motor de 20W
propulsdo:
Grau de protegdo 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 protecéo do robd 1]}
Classe de protegéo da estagéo de Il
carregamento
Largura de corte 180 mm

Regulagéo da altura de corte na

20 mm - 60 mm

gama
Velocidade 3100 rpm
Massa 10,2 kg
Ano de producéo 2023

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)




Informagdes sobre o ruido e as vibragoes

O nivel de emissao de ruido do equipamento é descrito por: o nivel de
pressao sonora emitido Lpa € 0 nivel de poténcia sonora Lwa (em que
K representa a incerteza de medigdo). As vibragdes emitidas pelo
equipamento s&o descritas pelo valor da aceleragédo da vibragéo an (em
que K representa a incerteza de medigéo).

O nivel de emisséo de press&o sonora Lpa , 0 nivel de poténcia sonora
Lwa e o valor de aceleragéo da vibragéo an especificados neste manual
foram medidos de acordo com a norma EN 62841-1:2015+A11. O nivel
de vibragdo especificado an pode ser utilizado para comparar
equipamentos e efetuar uma avaliagdo preliminar da exposicdo a
vibragdes.

O nivel de vibragdo indicado é apenas representativo da utilizagao
basica da unidade. Se a unidade for utilizada para outras aplicagdes
ou com outras ferramentas de trabalho, o nivel de vibragdo pode
mudar. Um nivel de vibragdo mais elevado sera influenciado por uma
manutengdo insuficiente ou demasiado infrequente da unidade. As
razbes acima referidas podem resultar numa maior exposigcdo a
vibragdes durante todo o periodo de trabalho.

Para estimar com exatidao a exposigao as vibragées, é necessario
ter em conta os periodos em que o dispositivo esta desligado ou
em que esta ligado mas nao é utilizado para trabalhar. Quando
todos os factores sao estimados com precisdo, a exposigao total
as vibragdes pode ser significativamente inferior.

Para proteger o utilizador dos efeitos das vibragdes, devem ser
aplicadas medidas de seguranga adicionais, como a manutengédo
ciclica da maquina e dos instrumentos de trabalho, a garantia de uma
temperatura adequada para as maos e uma organizagéo correcta do

trabalho.
DADOS SOBRE RUIDO E VIBRAGOES
para obter informagdes sobre a eliminagdo. Os residuos de
lequipamentos eléctricos e electronicos contém substancias inertes para)
todos os direitos de autor sobre o conteido deste manual (doravante: "Manual"),
incluindo, entre outros. O seu texto, fotografias, diagramas, desenhos, bem como a sua
dos seus elementos individuais, sem o consentimento expresso por escrito do Grupa
Topex, sdo estritamente proibidos e podem resultar em responsabilidade civil e criminal.

PROTECGAO DO AMBIENTE
Os produtos eléctricos ndo devem ser eliminados juntamente com o lixo|
ldoméstico, mas devem ser levados para instalagées adequadas paral
leliminag&o. Contacte o revendedor do produto ou as autoridades locais|
lo ambiente. Os equipamentos que nao s&o reciclados representam um|
risco potencial para o ambiente e para a satide humana.
"Grupa Topex Spdlka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spotka komandytowa com
sede social em Varsovia, ul. Pograniczna 2/4 (doravante: "Grupa Topex") informa que
composigdo, pertencem exclusivamente ao Grupa Topex e estdo sujeitos a protegédo
legal ao abrigo da Lei de 4 de fevereiro de 1994 relativa aos direitos de autor e direitos
conexos (Didrio Oficial de 2006 n.° 90 Poz. 631, conforme alterado). A cépia, o
processamento, a publicagéo e a modificagéo para fins comerciais de todo o Manual e

Declaragao CE de Conformidade

Fabricante: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Produto: Robd cortador de relva E+

Modelo: 04-621

Nome comercial: NEO TOOLS

Numero de série: 00001 + 99999

Esta declarag&o 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;
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 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

acrescentadas pelo utilizador final ou por ele realizadas 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.

Rua Pograniczna, 2/4

02-285 Varsévia

EN
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Pawet Kowalski
Responsavel pela qualidade do GRUPO TOPEX
Varsovia, 2023-09-11

Declaragao de Conformidade UE
Fabricante: Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Produto: Estagao 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 estad em conformidade com os seguintes
documentos:
Diretiva RED 2014/53/UE
Diretiva RoHS 2011/65/UE, com a redacao 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 V2.3.2:2023; EN 300 328 V2.2.2; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Esta declaragao refere-se exclusivamente a maquina no estado em
que foi introduzida na
comercializagéo e n&o inclui componentes adicionados pelo utilizador
final ou
as suas actividades posteriores.
Nome e endereco do residente da UE autorizado a
preparagao de documentagéo técnica:
Assinado em nome de:
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
Rua Pograniczna, 2/4
02-285 Varsovia
e 1 r

2 A ’
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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,
VEUILLEZ LIRE ATTENTIVEMENT CES INSTRUCTIONS ET LES
CONSERVER POUR REFERENCE ULTERIEURE.

REGLES DE SECURITE SPECIFIQUES

INSTRUCTIONS DE SECURITE POUR LES ROBOTS DE TONTE
Sécurité dans |'utilisation pratique du robot de tonte

RECOMMANDATIONS

Lisez attentivement les instructions. Familiarisez-vous avec les systemes
de controle et le fonctionnement correct de I'appareil.

Ne laissez pas |'appareil étre utilisé par des enfants ou des personnes qui
n'ont pas Iu le mode d'emploi. Les réglementations nationales peuvent
indiquer un 4ge minimum pour l'opérateur.

N'utilisez pas le robot en présence d'autres personnes, en particulier
d'enfants ou d'animaux.

Veuillez noter 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. En effet, lorsqu'on tond sous la pluie, I'herbe peut coller
au robot, qui risque alors de glisser.

e NE PAS tondre par mauvais temps, par exemple en cas de fortes
pluies, d'orages ou de chutes de neige.



« Vérifiez réguliérement la zone de tonte et enlevez les pierres, les
débris, les fils, les os et autres obstacles. La garantie limitée ne
couvre pas les dommages causés par des objets laissés sur la
pelouse.

* Pour éviter tout dommage, ne pas tondre a moins de 1 m des tétes
d'arrosage.

REMARQUE : 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 JAMALIS 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.

UTILISER

« Attention aux lames rotatives ! 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 l'appareil sans surveillance si vous savez que des
animaux, des enfants ou des membres du public se trouvent a
proximité.

e Maintenir une position sre. Maintenez I'équilibre et une position
stable sur les pentes. Lorsque vous utilisez le robot ou ses
périphériques, vous pouvez marcher, mais vous ne devez pas
courir.

e Familiarisez-vous avec les instructions indiquant quand, ou et
comment vérifier si le robot et ses périphériques, les cables et les
rallonges ne sont pas endommagés ou usés et réparer le robot,
l'auto-modification, la réparation n'est pas autorisée - au risque
d'annuler la garantie.

* 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.

* Sile robot émet un son anormal ou une vibration anormale, ou s'il
signale une alarme, appuyez immédiatement sur le bouton STOP.

e NE TOUCHEZ PAS les piéces mobiles dangereuses avant de
mettre le robot hors tension.

* NE PAS 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 : avant de verrouiller le robot.

* Avant de procéder a des essais, au nettoyage ou a I'entretien.

PICTOGRAMMES ET AVERTISSEMENTS
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1.lire le mode d'emploi, respecter les avertissements et les conditions
de sécurité qu'il contient !

2. débrancher |'alimentation électrique avant de procéder au
nettoyage ou a l'entretien.

3. ne pas mettre les mains ou les pieds sous la protection du
mécanisme de coupe

4.Pieces rotatives risque de blessure

5. garder une distance de sécurité par rapport au robot de tonte
6. faire attention aux risques de blessures causées par des objets
jetés au rebut

7. protéger de la pluie

8. tenir hors de portée des enfants

9. ne pas monter sur le robot

10.perte possible des doigts, prudence

106

11.inclinaison maximale du sol 14°/25%

12. protéger les mains avec des gants de travail

13. le port de vétements de protection est obligatoire
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 per dont les ités physiq et mentales
sont limitées et dont les connaissances ou l'expérience sont
insuffisantes, a condition qu'ils soient surveillés ou qu'ils aient recu
des instructions appropriées concernant [l'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 l'appareil sans
surveillance.

DESCRIPTION DES ELEMENTS GRAPHIQUES
La numérotation ci-dessous se référe aux composants de I'appareil
illustrées sur les pages graphiques de ce manuel.

Désignation Description
Fig. A
1 Arrét d'urgence
2 Réglage de la hauteur de coupe
3 Panneau de commande de la tondeuse
4 Interrupteur 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 Description
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 Couvercle de la station d'accueil
6 Connecteurs pour le cable d'alimentation pour
délimiter la zone de travail
7 Trous 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 Description
Fig. D
1 Témoin de I'état de charge
2 Indicateur de défaut de signal
3 Indicateur de cable de restriction
4 Heures de fonctionnement / message d'erreur,
voyants 1-4
5 Bouton d'alimentation
6 Interrupteur
7 Bouton d'ancrage
8 Bouton "Confirmer
Désignation Description
Fig. H
1 Vis
2 Couvercle du compartiment a piles avec poignée
de transport
3 Compartiment a piles
4 Prise de batterie sur le couvercle de la chambre
5 Batterie rechargeable (non incluse)
Désignation Description
Fig. |
1 Pelouse
2 Mur / 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 Description
Fig. J
la Cable pour limiter la zone de fauche a partir de
1b Cable limitant la surface a faucher Fin
2 Cable d'alimentation
3 Station d'accueil

* Il peut y avoir des différences entre le graphique et le produit réel.
PREPARATION AU TRAVAIL

INSTALLATION DE LA BATTERIE

* Renversez le robot de tonte de maniére a pouvoir accéder au dessous
du robot.

o Alaplace de linterrupteur 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.

o Dévissez ensuite les vis marquées d'une fléche.

* 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).

e Retournez ensuite le couvercle, la prise de la batterie sur la face
inférieure du couvercle est fixée Fig. H4.

o Une batterie de la série ENERGY+ est insérée dans la prise.

Inversez le couvercle avec la batterie attachée et insérez-la dans le

compartiment de la figure H3.

e Serrez les vis de fixation du couvercle. Retournez le robot avec le bas
vers le bas, ['unité est préte.

ENVIRONNEMENT DE TRAVAIL DU ROBOT DE TONTE

Assurez-vous que les conditions suivantes sont remplies sur le site du

robot :

e La hauteur de I'herbe ne dépasse pas 60 mm.

e REMARQUE : Sil'herbe est plus haute que 60 mm, coupez d'abord
la pelouse a l'aide d'une tondeuse manuelle.

« IIn'y a pas de pierres, de morceaux de bois, de fils, de cables sous
tension ou d'autres objets étrangers.

* 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 :

* Marteau en caoutchouc (pour enfoncer les chevilles dans le sol lors
de la pose du cable de retenue)

* 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.

e Prés du bord de la pelouse.

e Prés d'une prise de courant.

o 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 a moins de 2 m de la station de
recharge.

* |l est recommandé de placer la station de recharge dans un endroit
sec et abrité.

e 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 I'aide de 6 vis de fixation (G1) (a I'aide
d'une clé hexagonale G6).

REMARQUE : NE PAS se tenir debout ou marcher sur la plaque de la
station de charge.

REMARQUE : 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 périphérique sert a délimiter la zone de travail et a guider le robot
jusqu'a la station de charge.

REMARQUE : Si votre voisin utilise également un robot de tonte,
maintenez une distance d'au moins 1 m entre les fils d'arrét des deux
robots.

PLANIFICATION DE LA LIGNE DE CONFINEMENT

Avant de poser la ligne de démarcation, marchez le long de la limite
désignée et enlevez tout objet inutile, tel que des pierres.

NOTE : La longueur du cable de retenue ne doit pas dépasser 200
métres.
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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 la jauge incluse dans le kit

pour poser correctement le cable de retenue.

ATTENTION : Le cable de retenue est alimenté a tres basse tension et

ne présente aucun danger pour les humains et les animaux domestiques.

REMARQUE : Commencez par le connecteur "-" a l'arriére de la station

de charge fig. B6, le tirer sous la station (en laissant une marge de 10

cm) et poser le cable autour de la pelouse dans le sens inverse des

aiguilles d'une montre, en terminant par le connecteur "+" a I'arriére de la
station de charge (en laissant une marge de 10 cm). Veillez a ce que le
cable soit en contact avec le métal au niveau des connecteurs "+" et "-".

N'oubliez pas de couper I'excédent de fil de retenue.

e Laissez un espace d'au moins 2 m entre le cable d'arrét et la station
de charge. Le cable de cette section est utilisé pour amener le robot
a la station d'accueil.

e Maintenez un espace de 30 cm entre le fil d'arrét et le bord de la
pelouse Fig. C2 ; Fig. C3.

o Fixer le fil d'arrét a la terre a I'aide des broches fournies dans le kit
fig. G5. Le fil d'arrét doit étre droit et légérement tendu. Les piquets
doivent étre espacés 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 afin de ne pas affaiblir le signal.

e Poser le cable de maniére a ce que les angles soient supérieurs a
90° fig. C5. Le cable périphérique est posé en courbes douces a
ces endroits, 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 périphérique Figure C4.

e Maintenir une distance min. 30 cm entre le cable de retenue et les
bords des obstacles.

ATTENTION : Sur le chemin vers et depuis 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 périphériques paralléles
soit supérieure a 1 m.

REMARQUE : Assurez-vous que la station d'accueil se trouve a l'intérieur
de la boucle marquant la zone de tonte. (extérieur-intérieur / intérieur-
extérieur) Fig.B2

4. INSTALLATION DE STATIONS DE RECHARGE

Connecter l'alimentation électrique

. Insérez la fiche d'alimentation dans une prise murale de 110-240V.

. vérifier I'état des voyants DEL sur la station de charge fig. B1 :
Voyant vert fixe : connexion établie (robot non chargé ou
complétement chargé)
Lumiére verte intermittente : le robot est en train de se charger.
Feu rouge intermittent : I'erreur la plus fréquente est la "déconnexion
du cable de limitation".
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

Mise en service initiale du robot de tonte

e Lors du premier démarrage 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.

e 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 d'exécution est décrite ci-dessous dans la
section Mise a jour du logiciel.

N =

e NOTE: Lors de la premiéere 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.

La mise a jour doit étre effectuée comme suit.

1. placez le robot a l'intérieur de la boucle mais en dehors de la station de
charge.

2. mettre l'interrupteur Fig. A4 en position 1.

3. appuyer sur l'interrupteur et le maintenir enfoncé Fig. D5

4. lancer I'application, scanner le QR-code

5. connecter l'application au robot



6. développez les paramétres du logiciel en appuyant sur l'icéne en haut
a droite de I'écran.

7 Sélectionnez l'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

REMARQUE !

e L'écran indique si le robot est a portée Wi-fi ou Bluetooth.

e La connexion au réseau est indiquée par le clignotement de l'icone
correspondant au type de connexion. Une fois la connexion établie,
l'icone cesse de clignoter.

o Le robot ne peut étre associé qu'a un seul téléphone.

e Siun autre robot de tonte (le méme) doit étre connecté, le premier doit
étre supprimé de l'application. Dans I'application iOS, il faut également
le supprimer des parametres Bluetooth.

REGLAGE DE LA HAUTEUR DE COUPE :

Réglez la hauteur de coupe a 60 mm avant la premiére tonte, puis passez

a la hauteur souhaitée lorsque la pelouse est relativement plate.

* Tournez le bouton figure A2 dans le sens des aiguilles d'une montre
pour augmenter la hauteur de coupe.

e Tournez le bouton figure A2 vers la gauche pour réduire la hauteur
de coupe.

e La hauteur de coupe peut étre réglée de 20 mm (MIN) & 60 mm
(MAX).

REMARQUE : Le moteur d'entrainement du tambour de fauche Fig. A7

se met en marche environ 10 secondes aprés avoir quitté la base, pour

commencer a travailler.

MARCHE/ARRET DE L'ALIMENTATION

1. mettre linterrupteur de la Fig. A4 en position "O" pour couper
I'alimentation électrique.

2. placer l'interrupteur de la Fig. A4 en position "I" pour mettre I'appareil
sous tension.

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 robot.

2. introduire le mot de passe en appuyant deux fois sur le bouton D6,

puis deux fois sur le bouton D7 et une fois sur le bouton D8 (mot de passe

programmé en usine).

3. programmer le temps de fonctionnement (y compris le temps de tonte

et le temps de charge) :

- Appuyer sur le bouton fig. D6 pour régler la durée de fonctionnement.

Une lumiére signifie 2 heures, le temps de fonctionnement maximum est

de 8 heures et 4 lumiéres fig. D4 sont allumés. Appuyez sur le bouton fig.

D8 pour confirmer et démarrer le robot.

REMARQUE : Une fois le temps de fonctionnement défini, le robot se

souviendra des réglages et commencera a tondre a I'heure programmée

chaque jour. La durée de la tonte correspondra aux réglages effectués.

e Le temps de fonctionnement programmé du robot, de 2 a 8 heures,
correspond au temps de tonte, y compris le temps de charge.

e 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 déverrovuillé, il est possible
de le ramener a la station en appuyant sur les boutons : fig. D7 puis
confirmer avec la fig. D8 pour ramener la tondeuse a la station de
charge.

e L'appui sur le bouton d'arrét d'urgence STOP supprime le cycle de
travail en mode manuel et automatique de I'application, si elle a été
démarrée de cette maniére. Pour remettre le robot en marche aprés un
arrét d'urgence, remettez-le dans la station de charge et paramétrez a
nouveau le programme manuel. Pour le programme automatique,
effectuez la méme action dans le programme de I'application et
confirmez ses parametres.

REMARQUE : L'heure de démarrage programmée dans le programme
automatique ne doit pas étre considérée comme trés précise. L'appareil
peut démarrer quelques minutes aprés I'heure programmée.

e L'activation du mode manuel supprime I'horaire programmé dans
I'application et vice versa.

e La coupe de bordures en mode manuel s'effectue automatiquement
tous les quelques cycles de tonte. Il consiste a tondre I'herbe a coté 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.

« Lerobot de tonte retournera a la station d'accueil une fois que I'appareil
aura détecté le début des précipitations.

« 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 entiérement 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 :

Lumiére verte continue - le systéme doit &tre mis a jour. Connectez-vous
a l'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.

LE VOYANT DU CABLE DE LIMITATION :

Lumiére verte continue - signal correct

Feu rouge continu - pas de signal

Contréles Fig. D4 :

Lumiére 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 10S :

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 se trouve une poignée de levage figure A10 pour une
utilisation facile d'une seule main.

ENTRETIEN ET STOCKAGE

o Eteignez toujours le robot avant de procéder au nettoyage et a
I'entretien.

e Débrancher lalimentation électrique avant de procéder au
nettoyage et a I'entretien de la station de charge.

e Portez toujours des gants de protection épais pour changer les
lames et nettoyer le dessous du robot.

« Vérifiez régulierement le serrage des boulons et des écrous. Les
piéces endommagées doivent étre réparées ou remplacées pour
des raisons de sécurité.

o Vérifiez régulierement que les lames tournent librement.

REMARQUE : Lorsque vous retournez le robot, placez-le sur une pelouse

ou 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 |'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 l'aide d'une brosse.



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

REMARQUE : Enlevez réguliérement les débris végétaux sous le I'alimentation
robot afin d'éviter une réduction de la productivité. e{z‘t:é's'gge
REMPLACEMENT DES LAMES EO5 fig. F5 incortrect%du
ATTENTION ! Coupez d'abord l'interrupteur principal et mettez des gants mgoeuu‘;‘e e
de protection. Avert A F’Iar;:ez IelrobotAsur une
AVERTISSEMENT ! Nutilisez que les lames d'origine indiquées et i vertissemen surtace plane. Appuyez sur
) le fabricant q 9 q EO6Fig.-F6 | e pasculement | STOP ou OK pour
approuvées par le fabricant. supprimer I'alarme.
e Les trois lames et leurs vis doivent étre remplacées en une seule Placez le robot sur une
fois Figure A6. EO7 Fig. F7 Avertissement surface plane. Appuyez sur
e Les vis doivent étre dévissées et serrées a |'aide d'un tournevis. de levage SJg)ﬁrg:r?glggﬁg
* Vérifiez que les nouvelles lames peuvent tourner librement. p|??ez Ielrobol ‘sur'une
- - surface plane e
RESOLUTION DE PROBLEMES ) o ) EO08 fig. F8 ErreuLdD%canal redémarrez. Si le probléme
Le tableau ci-dessous fournit des conseils pour aider a diagnostiquer les persiste, contactez le
problémes. service aprés-vente.
. | 5 " p A . 5 Voir ci-dessus dans le
S'I possible, repaﬁez Iappalrell vous-méme. Si vous ne parvenez pas a tableau : probléme - pas de
résoudre le probleme, veuillez contacter un revendeur ou un centre de signal du fil d'arrét. Vérifiez
service agréé. tous les points un par un,
i . . i puis placez le robot sur une
ATTENTIQN ! Des mesures de protgchon doivent eFre prises. E00 fig. F9 Signal incorrect g%rggetjgl?)nfb/éﬁ?uyez sur
E’;o\i)cl’eyr;net Causes possibles Solutions sRup rimer I'allarm% st
; edémarrez le robot. Sile
rouge clignote | Interruption du cable T[?’ll”zr, Ifa stectlon de probléme persiste, A
a la station de de retenue caple aefectueuse contactez le service apres-
charge et le réparer vente.
Placez le robot sur une
Le robot a des La station de g%rgg%‘?laon}(ebéﬁ?uyez SUf
) AR recharge n'est pas ) . E010 fig. Confiture de supprimer l'alarme.
difficultés & se correctement Voir la section F10 robots Redémarrez le robot. Si le
connecter a la . 6 "Préparation au probleme persiste, R
station de installée travail” con%actez le service aprés-
: vente.
charge Cable de retenue Vitesse
mal positionné i incorrecte du
P Z i - Verfior | EO}:llf'g' moteur de .
as d'alimentation erifier la source roulement Redémarrez le robot. Sile
électrique d'alimentation gauche probleme ;I)ersiste,
2 n Vitesse contactez le service apres-
Le cgb!e de » Intervertir Ies" o o1z fi incorrecte vente.
restriction a été connecteurs "+" et "-". FlZIg' droit
branché a I'envers moteur de
Le cable de Vérifier que le cable marche
restriction n'est pas de retenue est CONTENU DUKIT :
Pas de signal P P 3 correctement e Robot de tonte 1pc.
N connecté a la station L . . 8 .
du cable de connecté a une station « Station d'accueil et de chargement 1pc.
de charge . N - 5 X
retenue de recharge « Alimentation et cable d'extension 1pc.
Interruption du céble | Veérifier tout au long du o Cable de délimitation de la zone de travail zone de travail100m
de retenue processus, ¢ Goupilles de fixation de cable 100pcs.
que le cable n'a pas e Goupilles de fixation de la station d'accueil 6pcs.
été sectionné e Lames de coupe . 3pcs.
Les fils de restriction | /.0 e cabl * Connecteurs de cable 2pc.
se croisent & d:rrlelfernquueeeztca e « Clé hexagonale 1pc.
l'entrée et a la sortie correctement installé DONNEES TECHNIQUES
de la boucle. Robot tondeur 04-621
Le robot Le cable de Intervertir les Paramétres Valeur
dépasse les restriction a été connecteurs "+" et "-". Tension d'alimentation 18V DC
frontiéres branché a I'envers Puissance nominale maximale du 50 W
Le robot vibri Lame endommagé moteur de coupe :
€ ,O o € ame endommagee L , Puissance maximale du moteur 20w
ou émet des ou manquante Vérifier et réparer les automoteur
_bruns_ Le disque de la ) vis de fixation de la Degré de protection IP pour la station PX4
inhabituels lame est desserré lame de recharge
Remplacer la lame Degré de protection IP du robot IPX5
Degré de protection IP pour IP 65
Code Description Solution l'adaptateur de charge
d'erreur - —— Classe de protection du robot I
Erreur acez e robot sur une Classe de protection de la station de I
ot fi diinitialisation - | Surface plane et charge
01 fig. F1 redémarrez.
capteur Largeur de coupe 180 mm
gyroscopique i _ Réglage de la hauteur de coupe 20 mm - 60 mm
Réglez la barre de collision dans la plage
Défaut du et la roue de torsion a - pag -
capteur de l'avant de la tondeuse, Vitesse 3100 tr/min
EO2 fig. F2 levage ouddu \élérifiez qu'ellles neI sonlt)pas Masse 10,2 kg
capteur de oquées ; placez le robot 2 :
collision sur une surface plane et Année de production 2023
= Ir;g(?;.nzalg%bot <irune DONNEES SUR LE BRUIT ET LES VIBRATIONS
rreur - - : - =
i dinitialisation du | Surface plane et . Niveau de pression acoustique Lpa = 56dB (A) K=
EO03 fig. F3 moteur de redémarrez. Si le probleme 3dB(A)
u persiste, contactez le Niveau de puissance acoustique Lwa = 67dB (A) K=
coupe service aprés-vente. mesuré 3dB(A)
E04 Fig. F4 Erreur de
9 connexion de
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Informations sur le bruit et les vibrations




Le niveau d'émission sonore de I'équipement est décrit par : le niveau
de pression acoustique émis Lpa et le niveau de puissance acoustique
Lwa (ou K représente l'incertitude de mesure). Les vibrations émises
par I'équipement sont décrites par la valeur de |'accélération vibratoire
an (ou K est l'incertitude de mesure).

Le niveau d'émission de pression acoustique Lpa , le niveau de
puissance acoustique Lwa et la valeur d'accélération des vibrations an
spécifiés dans ce manuel ont été mesurés conformément a la norme
EN 62841-1:2015+A11. Le niveau de vibration spécifié an peut étre
utilisé pour comparer les équipements et procéder a une évaluation
préliminaire de I'exposition aux vibrations.

Le niveau de vibration indiqué n'est représentatif que de l'utilisation de
base de l'appareil. Si I'appareil est utilisé pour d'autres applications ou
avec d'autres outils de travail, le niveau de vibration peut changer. Un
niveau de vibration plus élevé sera influencé par un entretien insuffisant
ou trop peu fréquent de I'appareil. Les raisons susmentionnées peuvent
entrainer une exposition accrue aux vibrations pendant toute la période
de travail.

Afin d'estimer avec précision I'exposition aux vibrations, il est
nécessaire de prendre en compte les périodes pendant lesquelles
I'appareil est éteint ou lorsqu'il est allumé mais non utilisé pour le
travail. Lorsque tous les facteurs sont estimés avec précision,
I'exposition totale aux vibrations peut étre considérablement
réduite.

Afin de protéger I'utilisateur des effets des vibrations, des mesures de
sécurité supplémentaires doivent étre mises en ceuvre, telles que
I'entretien cyclique de la machine et des outils de travail, la garantie
d'une température adéquate des mains et une bonne organisation du
travail.

DONNEES SUR LE BRUIT ET LES VIBRATIONS
PROTECTION DE L'ENVIRONNEMENT
Les produits électriques ne doivent pas étre jetés avec les ordures|
Iménageéres, mais doivent étre déposés dans des installations appropriées|
pour étre éliminés. Contactez le revendeur de votre produit ou les
lautorités locales pour obtenir des informations sur ['élimination. Les|
[déchets d'équipements électriques et électroniques contiennent des|
lsubstances inertes pour I'environnement. Les équipements qui ne sont]
pas recyclés présentent un risque potentiel pour I'environnement et la|
[santé humaine.
"Grupa Topex Spdtka z ograniczong odpowiedzialnoscig" Spotka komandytowa, dont le
siége social est situé a Varsovie, ul. Pograniczna 2/4 (ci-aprés : "Grupa Topex") informe
que tous les droits d'auteur sur le contenu de ce manuel (ci-aprés : "Manuel"), y compris,
entre autres. Son texte, ses photographies, ses diagrammes, ses dessins, ainsi que sa
composition, appartiennent exclusivement & Grupa Topex et font 'objet d'une protection
juridique en vertu de la loi du 4 février 1994 sur le droit d'auteur et les droits connexes
(Journal officiel 2006 n° 90 Poz. 631, telle qu'amendée). La copie, le traitement, la
publication, la modification & des fins commerciales de I'ensemble du manuel et de ses
différents éléments, sans le consentement écrit de Grupa 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., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa

Produit : Robot tondeur E+

Modéle : 04-621

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 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 effectués par lui ultérieurement.

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.

2/4 rue Pograniczna

02-285 Varsovie
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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., Pograniczna 2/4 02-285
Warszawa
Produit : Station de recharge
Modeéle : K145455
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 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 V2.3.2:2023 ; EN 300 328 V2.2.2 ; EN 50663:2017
EN IEC 63000:2018
Cette déclaration ne concerne que la machine dans I'état dans lequel
elle a été introduite dans la
et ne comprend pas les composants ajoutés par ['utilisateur final ou par
un tiers.
ses activités ultérieures.
Nom et adresse du résident de I'UE autorisé a
la préparation de la documentation technique :
Signé au nom de :
Grupa Topex Sp. z 0.0. Sp.k.
2/4 rue Pograniczna
02-285 Varsovie
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Pawet Kowalski
GROUPE TOPEX Responsable de la qualité

Varsovie, 2023-11-09



