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Date and time

Date format: Year/Month/Day |5
Time format: < 24 hours
Next
Date and time
Date: 204 - -7
Time:; 10 : 18
Verify
Fig.40 |
Mowing area
< 500-1,000 m 3

PIN code
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Re-enter PIN code

Mower departing points
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Mower departing points
Wire to trace; <

Departure position:; 2 m
Probability 25%) 25 %
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ENGLISH (Original instructions)

Introduction

This manual is the Robotic Mower Setup Guide. This manual describes the procedures for installation of charging station, installation of boundary
wire, installation of guide wire, and initial setting of the Robotic Mower. Be sure to check the Instruction Manual of this product regarding precau-
tions for use.

About the Robotic Mower

Robotic Mower performs laborious lawn mowing automatically. This product has following main components.

. Robotic Mower

This is the main unit that mows the lawn. It is charged by the charging station and automatically mows the lawn within the work area.
Charging station

This charges the Robotic Mower and flows signals in the boundary wire and guide wire.

Boundary wire

This wire is installed around the outermost side of the work area. It lets the Robotic Mower recognize the work area in which to mow the lawn.
Guide wire

This wire leads the Robotic Mower to the charging station. This wire also guides the lawn mower to areas that the lawn mower works less fre-
quently due to topographical reasons, etc.

(Installation of the guide wire is optional.)

» Fig.1: 1. Robotic Mower 2. Charging station 3. Boundary wire 4. Guide wire

| NOTE: It is recommended to make an installation drawing of the work area as illustrated above before performing the wire installation work.

Description of manuals

Setup Guide

This describes the procedures for installation of charging station, installation of boundary wire, installation of guide wire installation, and initial
setting of the Robotic Mower.

Instruction Manual of this product

This describes the main functions, safety precautions, various settings, and maintenance of the Robotic Mower.

Confirming the Contents in the Package

Charging station AC adapter Cabtire cable
(The shape of the plug of the AC adapter differs
depending on the country.)

Wire (150 m) Peg (for fixing wires) 150 pcs Screw peg (for fixing the charging station) (8 pcs)

4
/4
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Hex wrench 6 (1 pc) Mower blade Screw (for fixing the mower blade)
(total 12 pcs., 3 pcs. are installed, 9 pcs. for spare) (total 12 pcs., 3 pcs. are installed, 9 pcs. for spare)

TYVY

NV,
AW,

&/
Hi | 89959
%

Connector (5 pcs) Coupler (3 pcs) Instruction manual

T [T

LR
DS Q@

Measuring gauge (Trim out along the perforation from Robotic Mower
the package)

Tools Needed for Installation

Pliers Nippers Plastic hammer
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Carrying the Robotic Mower

AWARNING: Make sure that the power switch of the Robotic Mower is off.
AWARNING: Do not hold other than the grip when carrying the Robotic Mower.
AWARNING: Do not hold the Robotic Mower with the mower blades facing you.
AWARNING: Do not operate the Robotic Mower while other people are touching it.

1. If the Robotic Mower is operating, press the “STOP” button.
The display cover opens and the Robotic Mower stops.
2. Close the display cover and press the O side of the power switch.

3. Hold the grip and lift up the Robotic Mower.
» Fig.2: 1. Grip 2. Power switch

Preparing the Work Area

Prepare as follows so as not to obstruct the auto mowing of the Robotic Mower.
Clear away sticks, stones, and other largish objects from the work area.

If the lawn height exceeds 100 mm, cut it down to that height or less.

Fill in and smooth any sunken areas or places where puddles form.
Remove snow if it accumulated.

e o o o

Installing the AC Adapter

Choose a well-ventilated shaded place where raindrops do not fall into. Place the AC adapter keeping 30 cm or more height from the ground. It is
recommended to fix the AC adapter on the wall using screws.

| NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

NOTE: Household power supply for outdoor location that is not exposed to rain is required.
NOTE: If the installation location lacks sufficient load-bearing strength, reinforce it.

NOTE: After installing the AC adapter, unplug the power plug of the AC adapter.

NOTE: Do not chain the plural cabtire cables.

» Fig.3: 1.AC adapter 2. Cabtire cable

» Fig.3: a) 30 cm or more above the ground

Locating the charging station

The charging station charges the Robotic Mower and flows signals in the boundary wire and guide wire.

Charging station installation conditions

NOTICE: Do not bend the station base.

*  Choose a possibly level place near from power source (within £5°).

*  Choose a place which is protected against direct sunlight.

If the charging station is placed on the lawn, the area to be placed should be mowed short.
*  Thereis a space of 3 m or more from the back end of the charging station.

» Fig.4: 1. Station base

» Fig.4: a)5°orless b)3 mormore

Determining the position of the charging station

Determine the position of the charging station by following the installation conditions.

| NOTE: Do not fix the charging station. You only have to decide the position of the charging station in this step.

Installing the Boundary Wire

. The boundary wire is installed around the outermost side of the area where the Robotic Mower will perform the mowing work. Install the bound-
ary wire so that it encloses the work area in a single, unbroken line and connect both ends of the boundary wire to the charging station.

*  The Robotic Mower will not operate properly if the boundary wire is not installed correctly. Be sure to install the boundary wire by following the
instructions on this manual.

. If there is a metal object such as steel bar on the ground, the metal object interferes the loop signal and cause stoppage.

NOTE: There are two ways to install the boundary wire; fixing with pegs or burying in the ground (up to 20 cm). This instruction manual explains
the installation using pegs.
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You can set the boundary overreach of the Robotic Mower between 20 - 50 cm. This manual describes the conditions at the default setting (32 cm).
For details on the setting, refer to the chapter "Navigtion Preferences" in the instruction manual.

Image

Condition

NS N

il

Separate by about 35 cm from obstacles with a height of 5 cm or more. (An area of
about 25 cm from the obstacle will be left unmowed. )

Use the supplied measuring gauge for making an appropriate distance from the
obstacles. (Trim out the measuring gauge along the perforation from the package.)

Separate by about 30 cm from obstacles with a height of less than 5 cm. (An area
of about 20 cm from the obstacle will be left unmowed. )

Separate by about 10 cm from obstacles with a height of less than 1 cm. (No area
will be left unmowed. )

If there are areas that the Robotic Mower should not enter or obstacles that the
Robotic Mower should not encounter, exclude the area by installing the boundary
wire around there. Refer to "Making an island" (page25) for details.

a) 15 cm or more b) 35 cm or more

Place partitions (obstacles) with a height of 15 cm or more around the areas that
the Robotic Mower should never enter. In addition, install the boundary wire 35 cm
or more away from the partition in order to prevent contact with the partition. (An
area of about 25 cm will be left unmowed. )
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Image

Condition

Do not bundle cables and wires. Doing so may intensify the signal and the Robotic
Mower will not operate properly.

- The width of the work area should be at least 150 cm or more. The Robotic
Mower returns to the charging station by following the boundary wire in
counterclockwise.

- Ensure that the boundary wire is at least 150 cm from the side of the charging
station.

&

a)35morless

Place the boundary wire so that the distance from the boundary wire to the
Robotic Mower is less than 35 m. If the distance from the nearest boundary wire to
the Robotic Mower is more than 35 m, the Robotic Mower will not work properly.

(b)

1. Charging station 2. Guide wire 3. Boundary wire

a) 400 m or less b) 800 m or less

- The maximum length of the route starting from the charging station, guide wire,
boundary wire, and back in the charging station as illustrated in the figure should
be 400 m or less.

- 'I;he allowable space that you can limit by laying the boundary wire is up to 3,500
m-.

- The maximum length of the boundary wire is up to 800 m including the islands
and sub areas.
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Image Condition

- If there is a slope in the work area, lay the boundary wire on a slope of less than
8°.

- If you lay a boundary wire on a slope of more than 8°, lay an area of less than 8°
below the slope for at least 1 m.

- You cannot lay a boundary wire on a slope of more than 8° in the outermost work
area.

- Lay the boundary wire 20 cm away from the boundary between the slope and the
flat.

When using multiple stations and preparing multiple work areas, install the bound-
ary wires so that they are separated by distance of 1 m or more.

a) 1 mor more b) Less than 1 m

Installing the boundary wire

NOTE: The boundary wire should be extended straight 1.5 m or more from both sides of the charging station.
NOTE: For details such as the installation distance from obstacles, refer to “Connecting the Wires to the Charging Station” (page 27).

1. Drive the first peg near the charging station using a plastic hammer and place the boundary wire.
» Fig.5: 1. Charging station 2. Peg

» Fig.5: a) 1.5 mor more

2. Tension the boundary wire so as not to let it float from the ground, and then drive the next peg leaving about 1 m interval from the former one.

NOTE: If the boundary wire floats, use a narrower peg interval.
NOTE: For details such as the installation distance from obstacles, refer to "Boundary wire installation conditions" (page 22)

3. Make aloop (eyelet) of about 20 cm to provide slack in the boundary wire at the planned boundary wire - guide wire connection site for easier
connection later.
» Fig.6: 1. Planned connection site 2. Boundary wire 3. Guide wire

NOTE: The guide wire guides the Robotic Mower when it returns to the charging station. For details on connection with the guide wire, refer to
“Installing the guide wire” (page 26).

4. If there are areas that the Robotic Mower should not enter or obstacles that the Robotic Mower should not encounter, exclude the area by
installing the boundary wire around there.

NOTE: For details, refer to “Making an island’ (page 25).

5. After installing the boundary wire up to the charging station, drive the peg near the opposite side of the peg at the starting point using a plastic
hammer.
» Fig.7: 1. Peg at starting point 2. Peg at ending point

6. Cut the wire, leaving a length of wire that can be connected to the charging station.
» Fig.8: 1. Terminal L 2. Terminal R

7. Atthe point where the connector can reach to the terminal, align the boundary wire with the groove of supplied connector and then bind them
firmly using pliers.
» Fig.9: 1. Boundary wire 2. Groove in the connector
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8. Cutthe excess boundary wire using nippers leaving 1 cm of it from the connector.
» Fig.10

9. Attach a connector to the other boundary wire in the same manner.

NOTE: Do not connect the connectors to the charging station at this time. The connection with the charging station is explained later in
“Connecting the Wires to the Charging Station” (page 27).

Making an island

If there are obstacles such as trees or rocks that cannot be cleared away in the mowing area, surround them with the boundary wire to make
islands.
. Install the boundary wire around obstacles to make islands. Use a narrow peg interval so that the distance from the obstacle is about 35 cm.
. Install two lines of the boundary wire going forth and back from the island close together (gap 0 cm). This will let the Robotic Mower traverse
the wires.
— Insert the two lines of boundary wire to the same peg.

NOTICE: Do not let the two lines of boundary wire cross each other. The Robotic Mower will stop due to an error.
» Fig.11: 1. Obstacle 2. Peg 3. Boundary wire
» Fig.11: a)About 35 cm b) Close together (gap 0 cm)

. Make multiple islands as follows.
» Fig.12: 1. Boundary wire 2. Peg

Making a sub area

If there is a separate work area to which a path that enables the Robotic Mower to navigate automatically from the charging station cannot be pro-
vided, that work area is designated as a sub area (b). The area with the charging station is the main area (a).

. It is necessary to turn off the power of the Robotic Mower and move the Robotic Mower by hand between the main area and the sub area.

. Place the boundary wire so that the path width between the main area and the sub area is 10 cm or less.

e The boundary wire must be laid in a single, unbroken line around the entire work area ((a) and (b)).

*  When mowing the sub area, it is necessary to change the Robotic Mower settings. For details, refer to the Instruction Manual of this product.
» Fig.13: 1. Boundary wire 2. Charging station 3. 10 cm or less

» Fig.13: a) Main area b) Sub area

Installing the Guide Wire

The guide wire leads the Robotic Mower to the charging station. This wire also guides the Robotic Mower to areas that the Robotic Mower works
less frequently due to topographical reasons, etc.

NOTE: Up to 2 guide wires can be installed.
NOTE: Do not branch the guide wire.

Guide wire installation conditions

Condition

As shown in the figure, lay the guide wire at least 2 m straight from the charging
station. The Robotic Mower may not be able to return to the charging station.

O

a) 2 m or more

- When making a curve, install the guide wire at an angle about 135°. The Robotic
Mower may not be able to return to the charging station at an angle less than 90°.
- Make sure that the straight diagonal line is at least 50 cm.

- If the guide wire is to be laid in a curved line, lay it so that the bend radius is 1 m

or more.

a) About 135° b) 50 cm or more ¢) 1 m or more d) 90° or less
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Image Condition

The width of the work area should be at least 150 cm or more. Make sure that the
space on the left side of the guide wire is wide because the Robotic Mower passes
through the left side of the guidewire and returns to the charging station.

a) 100 cm or more b) 50 cm or more

Do not let the guide wire cross the boundary wire.

’

| g S L

Installing the guide wire

1. Cut the boundary wire loop (eyelet) made in advance at the boundary wire - guide wire connection site.
» Fig.14: 1. Boundary wire

2. Insert the guide wire to the center port and the boundary wires to the left and right ports of the three connection ports of the supplied coupler.
» Fig.15: 1. Coupler 2. Boundary wire 3. Guide wire

NOTE: Insert all three wires as far as they will go.

3. Clamp the coupler with pliers to fix the wires.
» Fig.16

4. Drive the pegs on both sides of the connecting point using a plastic hammer.
» Fig.17: 1. Peg

NOTE: Make sure that the connection between the guide wire and the boundary wire is approximately 90°.

5. Install the guide wire by driving the pegs up to the charging station using a plastic hammer.
»  Drive the pegs at intervals of about 1 m, but use a narrower interval if the guide wire floats.
*  When making a curve, install the guide wire at an angle about 135°.

. Install the guide wire in a straight line for 2 m or more in front of the charging station.

»  Forother guide wire installation conditions, refer to “Guide wire installation conditions” (page 25).
» Fig.18: 1. Charging station 2. Guide wire

» Fig.18: a)2 m or more b) About 135°
6. When finished installing the guide wire up to the charging station, pass the guide wire to the back of the charging station through the hole at the

bottom of the charging station tower.
» Fig.19: 1. Hole 2. Tower

NOTE: Cut the guide wire so that about 30 cm or more is left extending from the back of the charging station.

7. Insert and fix the guide wire in the groove in the center of the station base.
» Fig.20: 1. Groove 2. Station base

8. Attach a connector to the tip of the guide wire.

| NOTE: Refer to page24 for how to attach the connector. |

9. When installing a second guide wire, repeat steps 1 through 8.

| NOTE: For details of connection with the charging station, refer to “Connecting the Wires to the Charging Station” (page 27). |
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Extending a Wire

When extending a wire, use a supplied coupler to connect the two wires.

1. Insert the wires to the left and right of the three connection ports of the supplied coupler.
» Fig.21: 1. Coupler 2. Wire

NOTE: Insert both wires as far as they will go.

NOTE: Wire extension is possible by inserting into any two of the connection ports, but it is recommended to use the left and right connection
ports in order to extend in a straight manner.

2. Clamp the coupler with pliers to fix the wires.

v
L
Q@
N
N

Securing the charging station

Make sure that the cabtire cable can reach to the charging station and then secure it with screw pegs (8pcs) using the hex wrench 6.
» Fig.23: 1. Hex wrench 6 2. Screw peg (for fixing the charging station) (8 pcs)

Connecting the Wires to the Charging Station

When finished installing the wires, connect the boundary wire, guide wire, and cabtire cable to the charging station.

Connecting the boundary wire

1. Open the terminal cover and remove the wire cover of the charging station.
» Fig.24: 1. Terminal cover 2. Wire cover

2. Stand behind the charging station and pass the boundary wire coming from the left through the hook on the left side (3 hooks) from the bottom.
» Fig.25: 1. Boundary wire coming from the left side 2. Left-side hooks (three places)

3. Insert the connector at the tip of the wire onto the terminal R.
» Fig.26: 1. Terminal R 2. Connector of boundary wire coming from the left side

NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

4. Likewise, pass the boundary wire coming from the right side through the right-side hooks (three places) in order from the bottom and insert the
connector onto the terminal L.
» Fig.27: 1. Terminal L 2. Connector of boundary wire coming from the right side 3. Right-side hooks (three places)

NOTICE: Check that the boundary wires are connected to the proper terminals. If the boundary wires are connected to the wrong terminals,
the Robotic Mower will be unable to recognize the work area.

» Fig.28: 1.Boundary wire 2. Work area

Connecting the guide wire

Pass the guide wire through the right-side or left-side hooks (two places) and attach the connector at the tip of the wire to the terminal G1 or G2.

| NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

| NOTE: The guide wire connector can be attached to either terminal G1 or G2.

» Fig.29: 1. Guide wire connector 2. Terminal G2 3. Right-side hooks (two places) 4. Notch (Do not pass the guide wire through here)

| NOTE: If there is a second guide wire, connect it to the open terminal G1 or G2 by the same procedure.

Connecting the cabtire cable

1. Connect the cabtire cable connector to the socket.
» Fig.30: 1. Socket 2. Cabtire cable connector

| NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

2. Pass the cabtire cable through the center hooks (three places) in order from the top.
» Fig.31: 1. Center hooks (three places)
3. Attach the wire cover.

Pass the cabtire cable through the notch in the wire cover.
» Fig.32: 1. Wire cover 2. Notch

.

4. Close the terminal cover and connect the power plug of the AC adapter to a power outlet.
» Fig.33: 1. Terminal cover

5. Check that the station indicator lights up green.

.

If the boundary wire is connected properly, the station indicator will light up green.

If there is a connection error, the station indicator will blink red. Remove any abnormalities in the charging station connection part or each wire,
and check the station indicator again.
» Fig.34: 1. Station indicator
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Charging the Robotic Mower

1. Press the | side of the power switch of the Robotic Mower and turn on the power.
» Fig.35

| NOTE: It is necessary to turn on the power when charging the Robotic Mower.

2. Dock the Robotic Mower with the charging station.
» Fig.36

| NOTE: When charging starts, the LED of the Robotic Mower blinks green. When charging is complete, the LED turns off.

Initial Setting

| NOTE: Peel off the protective sheet from the control part before use.

When the power of the Robotic Mower is turned on for the first time, the initial setting screen shown below appears. Enter the display language,
date and time, mowing area, and PIN code.

1. Press the “STOP” button of the Robotic Mower and open the display cover.
» Fig.37: 1. Display cover 2. “STOP” button

2. Select the language to use with the E]B keys, and press the key.
» Fig.38

3. Select the desired date and time display formats with the (o i~ keys.

4. Select [Next] with the [T/[Tmm keys, and press the [W key.

» Fig.39

5. Press E/@/E]/E] keys to select the item and enter the date and time by pressing ﬂ to ﬂ keys.
6. Select [Verify] with the (> [ [~] keys, and press the v key.

» Fig.40

7. Select the mowing area with the [ﬂ/[T keys, and press the m key.

» Fig.41

8. Press ﬂ to El keys to enter PIN code.

» Fig.42

9. Enter the PIN code again for confirmation.
» Fig.43

| NOTE: Write down the PIN code and keep it in a safe place so that you do not forget it.

Checking the Wire Installation

Checking departure from the charging station

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] > [Mower departing points]

Follow the procedure below and check that the Robotic Mower departs from the charging station. In departure operation, the Robotic Mower saves
the magnetic field strength of the charging station in its memory to enable proper docking.

NOTICE: Be sure to check departure after installing the wires. Otherwise the Robotic Mower may navigate at slow speed on the guide wire or
may not navigate at slow speed on the charging station.

NOTICE: Dock the Robotic Mower with the charging station before setting the departure method.

1. Pressthe @ button on the control panel.

The [Main menu] appears.

2. Select [Navigation preferences] on the display with the [T/[T keys, and press the [7 key.

The sub menu appears.

3. Select [Mower departing points].

The menu select screen appears.

4. Select the profile number of the departure method that you want to set with (o /7] keys, and press key.
» Fig.44

The option menu appears.

5. Use the keypad and enter the desired conditions to the option format fields displayed on the screen.

Option Details

Wire to trace: Select the type of wire that the Robotic Mower is to trace after departing from the charging station. Use

the [« /] keys to display the desired wire type. To depart directly from the charging station without tracing a
specific wire, select [-------- 1.

Departure position: Enter the distance that the Robotic Mower is to move from the station before starting the mowing work. You
can enter a distance of 0 to 800 m.

Probability Enter the probability of executing the set profile as a percentage.
» Fig.45: 1. Maximum probability value that can be entered
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NOTE: The maximum probability value that can be entered will be displayed in the left of entry area of each profile. Enter the value that is smaller
than the maximum value. If you enter the value beyond the allowable value, it will be replaced with the maximum value.

6. Select [Test] and execute test operation before registering the settings.
The Robotic Mower travels along the selected wire.
The Robotic Mower stops automatically after the distance you enter.

NOTE: The confirmation is finished if the Robotic Mower departs from the charging station and stops at the designated point.

7. Pressthe "STOP" button.
The display cover opens.

8. Select [Yes] to register or [No] to cancel the registration when the confirmation screen asking whether to register the test run departure method
is displayed.

If you select [No], you need to start the setting from the beginning again.

Checking boundary wire installation

Check that the boundary wire is installed correctly.

1. Hold the grip of the Robotic Mower and move the Robotic Mower by hand so that it faces the boundary wire.
» Fig.46: 1.Boundary wire

2. Press the “STOP” button.

The display cover opens.

3. Pressthe button, select [Auto mowing] and press the key.

4. Close the display cover.

The Robotic Mower starts mowing and travels toward the boundary wire.

5. Check that the Robotic Mower changes direction at the boundary wire and continues mowing.
» Fig.47: 1. Boundary wire

6. Press the "STOP" button.

The Robotic Mower stops.

7. Turn off the power switch of the Robotic Mower and carry it to another place, and then turn on the switch. Check that the Robotic Mower oper-
ates similarly even at other boundary wire locations.

Returning the Robotic Mower to the charging station
[Top menu] > [Park] > [Stay at charging station]

This procedure is not necessary when a guide wire is installed. Proceed to [Checking guide wire installation]. Perform this procedure when using
the Robotic Mower without installing a guide wire.

Return the Robotic Mower to the charging station.

NOTE: By default, the Robotic Mower preferentially searches for signals from the guide wire and returns to the charging station according to sig-
nals of the guide wire. Even if there is not any guide wire in your work area, the Robotic Mower first continues to search for signals from the guide
wire for a preset priority search time. After the priority search time has elapsed, the Robotic Mower then researches for signals from the boundary
wire and returns to the charging station according to signals of the boundary wire. If you do not want to lay down the guide wire, we recommend
changing the priority search time for the guide wire. For details, see "Setting the active search period for the guide signal" in the instruction
manual.

1. Pressthe @ button on the control panel.

The sub menu appears.

» Fig.48

2. Select [Stay at charging station].

Press the key, and the message [Close the display cover to return to the charging station.] appears.
3. Close the battery cover.

Check that the Robotic Mower returns to the charging station.

Checking guide wire installation

Check that the guide wire is installed correctly.

1. With the power turned off, hold the grip of the Robotic Mower and move the Robotic Mower by hand so that it faces the guide wire.
» Fig.49: 1. Guide wire

2. Pressthe “STOP” button.

The display cover opens.

3. Pressthe @ button, select [Stay at charging station], and press the E key.

4. Close the display cover.

The Robotic Mower starts mowing navigation toward the guide wire.

5. Check that the Robotic Mower changes direction near the guide wire, navigates along the guide wire toward the charging station, and docks
with the charging station.

NOTE: After the Robotic Mower detects the guide wire, it will run along the left side of the guide wire.

This completes the installation and operation checks. For the detailed usage of this product, refer to the Instruction Manual of this product.
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CASES IN POINT

Here are some examples of installations and settings in use.

The details shown in the figures are only examples and to illustrate the different field scales where each case might be better suited. Make your
arrangement more appropriate according to your preferences.

Personal garden area for a resident

A cosy courtyard or a small square garden in the backyard of your house, surrounded by small fencing, paths and trails.
» Fig.50: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 500 m?

Weekly working days and hours 6 hours on 6 days of the week
12 hours on 3 days of the week

Departure method from station [execution pri- Depart directly from the charging station at [100%]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.

ority (%)]

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station at the near end of the half line which divides the mowing area into two equal upper and
lower areas.

Install a guide wire along the half line which divides the mowing area into two equal upper and lower areas.

Home garden with a separate mowing work area

A wide open front garden that surrounds the house on two sides with a small separate area of lawn beside a mature planting garden or vegetable

» Fig.51: 1. Main area 2. Sub area 3. Charging station 4. Boundary wire 5. Guide wire

Practical guidance

Mowing area Main area 1,000 m?
Sub area 400 m?
Weekly working days and hours Main area 14 hours on 5 days of the week
Sub area 12 hours on 2 days of the week
Departure method from station [execution pri- Main area Depart directly from the charging station at [70%)]. Refer to the mower departing point "A"
ority (%)] in the figure.

Depart towards the far end of the main garden and start mowing from the guide wire termi-
nation area at [30%]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Sub area Move the Robotic Mower by hand from the main area to the sub area in advance. Then

start mowing manually. Refer to the instructions under "Mowing without automatic
charging" in the instruction manual for details.

Need to create sub area settings Yes

Tips for installations and settings Place the charging station at the center of the front boundary of the main garden.

Install a guide wire along the half line which divides the main area into two equal left and
right areas.

Grass lawn fields on small hills

Ahillside landscape of a green lawn in a park, golf course or the likes. The lawn grows at different heights and shades on one or more gentle and
steep slopes with some sand and water features.

» Fig.52: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 2,500 m?

Weekly working days and hours 24 hours on 7 days of the week

Departure method from station [execution pri- Depart directly from the charging station at [40%)]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.
ority (%)]

Depart towards the one end of a level lawn surface on the hill and start mowing from the guide wire termination area
at [30%]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Depart towards the far end of a slightly sloped lawn surface on the downhill and start mowing from the guide wire
termination area at [30%]. Refer to the mower departing point "C" in the figure.

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station at the one end of the half way line which divides the level lawn surface on the hill into two
equal left and right areas.

Install two guide wires along the half way line which divides the mowing area into two equal upper and lower areas.
One towards the one end of a level lawn surface on the hill, and the other towards the far end of a slightly sloped
lawn surface on the downhill.

Be sure to install a boundary wire on surfaces that are nearly flat or as less sloped as possible.

Run a guide wire diagonally across a slope as it makes it easier for Robotic Mower to climb the slope.
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Well-designed garden with some hard-to-reach spots to get mowing work done

Afully fenced elaborate garden area that contains a large residence, water features and a wild assortment of plants and objects. The well-designed
landscape helps keep the garden beautifully intact, but creates isolated spots for lawn maintenance.
» Fig.53: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 2,500 m?

Weekly working days and hours 24 hours on 7 days of the week

Departure method from station [execution pri- Depart directly from the charging station at [30%]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.
ority (%)]

Depart towards the near side end of the mowing work area and start mowing at a couple of strides ahead of the
guide wire termination area at [20%]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Depart towards the far distant corner of the mowing work area and start mowing at around the middle of the guide
wire length at [30%]. Refer to the mower departing point "C" in the figure.

Depart towards the far distant corner of the mowing work area and start mowing at a couple of strides ahead of the
guide wire termination area at [20%)]. Refer to the mower departing point "D" in the figure.

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station in the backyard for a protection of the scenery and easy access to power supply.

Install two guide wires to lead the Robotic Mower to two of least accessible mowing areas in the garden. One
towards the near end of the garden running through between two garden objects, and the other towards far distant
corner of the garden running through between the parking lot and the plants.

Be sure to run guide wires a certain distance away from a boundary wire to avoid affecting robotic navigation.

Open formal garden subdivided into asymmetric sections by hedges, wild plants, paths and garden objects

Settled in the middle of forest filled with lots of plants and trees, a commercial estate has an unobstructed view over the backyard garden, in which
roughly subdivided into three lawn areas in different sizes and scales.
» Fig.54: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 1,500 m? (Area-dividing ratio: approx. 55/30/15)
Weekly working days and hours 14 hours on 7 days of the week
24 hours on 4 days of the week
Departure method from station [execution pri- Sort out the execution priorities for mowing work in proportion to the sizes of the three areas.
ority (%)]

Depart directly from the charging station at [55%)]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.

Depart towards the far end of the second largest mowing work area and start mowing from the guide wire termina-
tion area at [30%)]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Depart towards the far end of the third largest mowing work area and start mowing from the guide wire termination
area at [15%]. Refer to the mower departing point "C" in the figure.

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station at the near end of the half way line which divides the largest mowing area into two equal
left and right areas.

Install a guide wire along the half way line which divides the second largest mowing area into two equal left and right
areas.

Install a guide wire along the half way line which divides the third largest mowing area into two equal left and right
areas.
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FRANGCAIS (Instructions originales)

Introduction

Ce manuel est le guide d’installation du robot tondeuse. Ce manuel décrit les procédures d’installation de la station de charge, de la pose du cable
périphérique et du cable de guidage, et du réglage initial du robot tondeuse. Veillez a consulter le mode d’emploi de ce produit pour connaitre les
précautions d’utilisation.

A propos du robot tondeuse

Le robot tondeuse effectue automatiquement la tache laborieuse de la tonte de la pelouse. Ce produit comporte les composants principaux suivants.
. Robot tondeuse

Il s’agit de I'unité principale qui tond la pelouse. Il est rechargé par la station de charge et tond automatiquement la pelouse a I'intérieur de la
zone de travail.

Station de charge

Elle charge le robot tondeuse et envoie des signaux au cable périphérique et au cable de guidage.

Cable périphérique

Ce cable est installé autour du c6té le plus externe de la zone de travail. Il permet au robot tondeuse de reconnaitre la zone de travail dans
laquelle il doit tondre la pelouse.

Cable de guidage

Ce cable dirige le robot tondeuse vers la station de charge. Ce cable guide également la tondeuse vers les zones ou celle-ci passe moins fré-
quemment en raison de la topographie du terrain, etc.

(La pose du cable de guidage est facultative.)

» Fig.1: 1. Robot Tondeuse 2. Station de charge 3. Cable périphérique 4. Cable de guidage

NOTE : |l est recommandé de dessiner un schéma d’installation de la zone de travail comme illustré ci-dessus avant de commencer la pose des
cables.

Description des manuels

Guide d’installation

Il décrit les procédures d’installation de la station de charge, de la pose du cable périphérique et du cable de guidage, et du réglage initial du
robot tondeuse.

Mode d’emploi de ce produit

Ce manuel décrit les principales fonctions, les consignes de sécurité, les différents réglages et I'entretien du robot tondeuse.

Vérification du contenu de I’emballage

Station de charge Adaptateur secteur Cable cabtyre
(La forme de la fiche de I'adaptateur secteur differe
selon le pays.)

Cable (150 m) Piquet (pour fixer les cables) 150 piéces Cheville a vis (pour fixer la station de charge) (8

W
Vi
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Clé hexagonale 6 (1 piece)

Lame de tondeuse
(12 piéces en tout, 3 piéces installées et 9 pieces de

Vis (pour fixer la lame de tondeuse)
(12 pieces en tout, 3 pieces installées et 9 pieces de
rechange)

&/
&

NI
STD|,

AAAN
TYVY

Connecteur (5 pieces)

Raccord (3 piéces)

Mode d’emploi
Guide d’installation

LR
SR

(A

—

Gabarit de mesure (découper le long des perforations
sur 'emballage)

Robot tondeuse

Outils nécessaires pour l'installation

Pince multiprise

Pince a couper

Maillet en plastique
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Transport du robot tondeuse

AAVERTISSEMENT:Assurez-vous que linterrupteur d’alimentation du robot tondeuse est en position d’arrét.
AAVERTISSEMENT: Ne tenez pas une autre piece que la poignée lors du transport du robot tondeuse.
AAVERTISSEMENT: Ne tenez pas le robot tondeuse alors que les lames de tondeuse sont tournées vers vous.

AAVERTISSEMENT: N’utilisez pas le robot tondeuse alors que d’autres personnes le touchent.

1. Sile robot tondeuse fonctionne, appuyez sur le bouton « STOP ».
Le couvercle de I'écran s’ouvre et le robot tondeuse s’arréte.
2. Refermez le couvercle de I'écran et appuyez sur le c6té O de linterrupteur d’alimentation.

3. Tenez la poignée et soulevez le robot tondeuse.
» Fig.2: 1. Poignée 2. Interrupteur d’alimentation

Préparation de la zone de travail

Préparez le terrain comme suit afin de ne pas obstruer la tonte automatique du robot tondeuse.
Dégagez les brindilles, les pierres et d’autres objets volumineux de la zone de travail.

Si la hauteur de I'herbe dépasse 100 mm, ramenez-la a cette hauteur ou moins.

Remplissez et aplanissez toute zone affaissée ou tout endroit ou des flaques d’eau se forment.
Retirez la neige si elle s’est accumulée.

e o o o

Installation de I’adaptateur secteur

Choisissez un endroit ombragé bien aéré a I'abri des gouttes de pluie. Placez I'adaptateur secteur a 30 cm ou plus du sol. Nous vous recomman-
dons de fixer 'adaptateur secteur au mur avec des vis.

| REMARQUE : Pour éviter de déformer ou d’endommager le connecteur, branchez-le bien droit sans I'incliner.

NOTE : Une alimentation électrique domestique pour un lieu extérieur non exposé a la pluie est requise.
NOTE : Si la portance de 'emplacement d’installation est insuffisante, renforcez-la.

NOTE : Aprés avoir installé 'adaptateur secteur, débranchez la fiche d’alimentation de I'adaptateur secteur.
NOTE : Ne branchez pas plusieurs cables cabtyre en série.

» Fig.3: 1. Adaptateur secteur 2. Cable cabtyre
» Fig.3: a) 30 cm ou plus au-dessus du sol

Positionnement de la station de charge

La station de charge sert a charger le robot tondeuse et envoie des signaux au cable périphérique et au cable de guidage.

Conditions d’installation de la station de charge

REMARQUE : Ne pliez pas le socle de la station.

Choisissez un endroit de préférence plat prés de la source d’alimentation (dans les +5°).
Choisissez un endroit qui n’est pas en plein soleil.

. Si vous placez la station de charge sur la pelouse, I'emplacement doit étre tondu a ras.
. Il'y a un espace de 3 m ou plus a l'arriére de la station de charge.

» Fig.4: 1. Socle de la station

» Fig.4: a)5° ou moins b) 3 m ou plus

Détermination de ’emplacement de la station de charge

Déterminez I'emplacement de la station de charge en suivant les conditions d’installation.

| NOTE : Ne fixez pas la station de charge. Vous avez juste a décider de 'emplacement de la station de charge a cette étape.
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Pose du cable périphérique

. Le cable périphérique est posé autour du coté le plus externe de la zone ou le robot tondeuse effectuera la tonte. Posez le cable périphérique
de sorte qu’il entoure la zone de travail en une seule ligne continue et connectez les deux extrémités du cable périphérique a la station de
charge.

. Le robot tondeuse ne fonctionnera pas correctement si le cable périphérique n’est pas bien posé. Veillez a poser le cable périphérique en sui-
vant les instructions de ce manuel.

. En cas d’objet métallique tel qu’une barre d’acier sur le sol, I'objet métallique interfére avec le signal de boucle et provoque un arrét.

NOTE : Vous disposez de deux moyens pour poser le cable périphérique : le fixer avec des piquets ou I'enterrer dans le sol (jusqu’a 20 cm). Ce
mode d’emploi explique la pose au moyen de piquets.

Conditions de pose du cable périphérique

Vous pouvez régler le dépassement des limites du robot tondeuse entre 20 et 50 cm. Ce manuel décrit les conditions au réglage par défaut (32
cm). Pour en savoir plus sur le réglage, reportez-vous au chapitre « Préférences de navigation » du mode d’emploi.

Image Condition

Séparez-le d’environ 35 cm des obstacles ayant une hauteur de 5 cm ou plus.
(Une zone a environ 25 cm de 'obstacle ne sera pas tondue.)

Servez-vous du gabarit de mesure fourni pour établir une distance appropriée
des obstacles. (Découpez le gabarit de mesure le long des perforations sur
I'emballage.)

Y
7
/
/
/

/

(a)

_\
A VNN NN

Séparez-le d’environ 30 cm des obstacles ayant une hauteur de moins de 5 cm.
(Une zone a environ 20 cm de 'obstacle ne sera pas tondue.)

Séparez-le d’environ 10 cm des obstacles ayant une hauteur de moins de 1 cm.
(Toute la zone sera tondue.)

En cas de zones dans lesquelles le robot tondeuse ne doit pas pénétrer ou
d’obstacles a éviter, excluez la zone en y posant le cable périphérique autour.
Reportez-vous a « Formation d’un ilot » (page 38) pour en savoir plus.
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Condition

a) 15 cm ou plus b) 35 cm ou plus

Placez des bordures (obstacles) d’'une hauteur de 15 cm ou plus autour des zones
dans lesquelles le robot tondeuse ne doit jamais pénétrer. De plus, éloignez le
cable périphérique de 35 cm ou plus de la bordure afin d’'empécher le contact
avec la bordure. (Une zone a environ 25 cm ne sera pas tondue.)

N’attachez pas ensemble les cables et les fils électriques. Cela pourrait intensifier
le signal et le robot tondeuse ne fonctionnera pas correctement.

- La largeur de la zone de travail doit étre d’au moins 150 cm ou plus. Le robot
tondeuse retourne a la station de charge en suivant le cable périphérique dans le
sens inverse des aiguilles d’'une montre.

- Assurez-vous que le cable périphérique se trouve a au moins 150 cm du cété de
la station de charge.

&

a) 35 m ou moins

Posez le cable périphérique de sorte que la distance du cable périphérique au
robot tondeuse soit inférieure a 35 m. Si la distance entre le cable périphérique
le plus proche et le robot tondeuse est supérieure a 35 m, le robot tondeuse ne
fonctionnera pas correctement.
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Image

Condition
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1. Station de charge 2. Cable de guidage 3. Cable périphérique

a) 400 m ou moins b) 800 m ou moins

- La longueur maximale du parcours commengant a partir de la station de charge,
du cable de guidage, du cable périphérique et de retour a la station de charge
comme illustré sur la figure doit étre de 400 m ou moins.

- Vous pouvez délimiter I'espace maximum autorisé en posant le cable périphé-
rique jusqu’a 3 500 m”.

- La longueur maximale du cable périphérique est de 800 m maximum, flots et
zones secondaires incluses.

A

- En cas de pente dans la zone de travail, posez le cable périphérique sur une
pente inférieure a 8°.

- Si vous posez un cable périphérique sur une pente supérieure a 8°, aménagez
une zone d’une inclinaison inférieure a 8° au bas de la pente sur au moins 1 m.

- Vous ne pouvez pas poser de cable périphérique sur une pente supérieure a 8°
dans la zone de travail la plus extérieure.

- Posez le cable périphérique a 20 cm de la limite entre la pente et le plat.

a) 1 mou plus b) Moins de 1 m

Lorsque vous utilisez plusieurs stations et préparez plusieurs zones de travail,
posez les cables périphériques de sorte qu'ils soient séparés d’une distance de 1
m ou plus.

37 FRANCAIS




Pose du cable périphérique

NOTE : Le cable périphérique doit étre tendu droit a 1,5 m ou plus des deux cbtés de la station de charge.

NOTE : Pour des détails sur la distance d’installation par rapport aux obstacles par exemple, reportez-vous a « Connexion des cables a la station
de charge » (page 40).

1. Enfoncez le premier piquet a proximité de la station de charge au moyen d’un maillet en plastique et posez le cable périphérique.
» Fig.5: 1. Station de charge 2. Piquet

» Fig.5: a)1,5mou plus

2. Tendez le cable périphérique pour I'empécher de flotter au-dessus du sol, puis enfoncez le piquet suivant en laissant un intervalle d’environ 1
m du précédent.

NOTE : Si le cable périphérique n’est pas plaqué au sol, utilisez un intervalle de piquet plus étroit.

NOTE : Pour des détails sur la distance d’installation par rapport aux obstacles par exemple, reportez-vous a « Conditions de pose du cable péri-
phérique » (page 35).

3. Faites une boucle (ceillet) d’environ 20 cm pour donner du mou au cable périphérique a 'emplacement de connexion cable périphérique-cable
de guidage prévu pour faciliter la connexion ultérieure.
» Fig.6: 1. Emplacement de connexion prévu 2. Cable périphérique 3. Cable de guidage

NOTE : Le cable de guidage guide le robot tondeuse lors de son retour a la station de charge. Pour en savoir plus sur la connexion avec le cable
de guidage, reportez-vous a « Pose du cable de guidage » (page 40).

4. En cas de zones dans lesquelles le robot tondeuse ne doit pas pénétrer ou d’obstacles a éviter, excluez la zone en y posant le cable périphé-
rique autour.

NOTE : Pour en savoir plus, reportez-vous a « Formation d’un ilot » (page 38).

5. Apres avoir posé le cable périphérique jusqu’a la station de charge, enfoncez le piquet a proximité du c6té opposé du piquet au point de départ
au moyen d’'un maillet en plastique.
» Fig.7: 1. Piquet au point de départ 2. Piquet au point de fin

6. Coupez le cable en laissant une longueur de cable pouvant étre connectée a la station de charge.
» Fig.8: 1.BornelL 2.Borne R

7. Au point ou le connecteur peut toucher la borne, alignez le cable périphérique sur la rainure du connecteur fourni, puis attachez-les ensemble
fermement avec la pince multiprise.
» Fig.9: 1. Cable périphérique 2. Rainure dans le connecteur

8. Coupez I'exces de cable périphérique au moyen de la pince a couper en laissant 1 cm de cable du connecteur.
» Fig.10

9. Fixez un connecteur a I'autre cable périphérique de la méme maniére.

NOTE : Ne connectez pas les connecteurs a la station de charge a ce moment. La connexion a la station de charge est expliquée plus loin dans «
Connexion des cables a la station de charge » (page 40).

Formation d’un ilot

En présence d’obstacles comme des arbres ou des rochers qui ne peuvent pas étre retirés de la zone de tonte, entourez-les avec le cable périphé-

rique pour former des ilots.

. Posez le cable périphérique autour des obstacles pour former des flots. Utilisez un intervalle de piquet étroit pour que la distance depuis I'obs-
tacle soit d’environ 35 cm.

. Installez les deux lignes de cable périphérique allant et venant de I'flot proches I'une de I'autre (espace de 0 cm). Cela permettra au robot ton-
deuse de traverser les cables.
— Insérez les deux lignes de cable périphérique sur le méme piquet.

REMARQUE : Ne laissez pas les deux lignes de cable périphérique se croiser. Le robot tondeuse s’arrétera en raison d’une erreur.
» Fig.11: 1. Obstacle 2. Piquet 3. Cable périphérique
» Fig.11: a) Environ 35 cm b) Proche I'un de I'autre (espace de 0 cm)

. Formez plusieurs ilots comme suit.
» Fig.12: 1. Cable périphérique 2. Piquet

Création d’une zone secondaire

En présence d’'une zone de travail séparée a laquelle un chemin permettant au robot tondeuse de naviguer automatiquement depuis la station de

charge ne peut pas étre fourni, cette zone de travail est désignée comme zone secondaire (b). La zone avec la station de charge est la zone princi-

pale (a).

. Il est nécessaire d’éteindre le robot tondeuse et de le déplacer manuellement entre la zone principale et la zone secondaire.

. Placez le cable périphérique de sorte que la largeur du chemin entre la zone principale et la zone secondaire soit de 10 cm ou moins.

*  Le cable périphérique doit étre posé en une seule ligne continue autour de I'intégralité de la zone de travail ((a) et (b)).

. Lorsque vous tondez la zone secondaire, il est nécessaire de modifier les réglages du robot tondeuse. Pour en savoir plus, consultez le mode
d’emploi de ce produit.

» Fig.13: 1. Cable périphérique 2. Station de charge 3. 10 cm ou moins

» Fig.13: a) Zone principale b) Zone secondaire
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Pose du cable de guidage

Le cable de guidage dirige le robot tondeuse vers la station de charge. Ce cable guide également le robot tondeuse vers les zones ou celui-ci
passe moins fréquemment en raison de la topographie du terrain, etc.

NOTE : Jusqu’a 2 cables de guidage peuvent étre posés.

NOTE : Ne divisez pas le cable de guidage.

Conditions de pose du cable de guidage

Image Condition

Comme indiqué sur la figure, posez le cable de guidage bien droit sur au moins 2
m a partir de la station de charge. Le robot tondeuse pourrait ne pas étre capable
de retourner a la station de charge.

a) 2 mou plus

- Lorsque vous tracez une courbe, posez le cable de guidage a un angle d’environ
135°. Le robot tondeuse pourrait ne pas étre capable de retourner a la station de
charge si I'angle est inférieur a 90°.

- Assurez-vous que la ligne diagonale droite mesure au moins 50 cm.

- Si le cable de guidage doit étre posé selon une ligne courbe, posez-le de sorte
que le rayon de courbure soit de 1 m ou plus.

La largeur de la zone de travail doit étre d’au moins 150 cm ou plus. Assurez-
vous que I'espace sur le cété gauche du cable de guidage est large car le robot
tondeuse passe par le c6té gauche du cable de guidage et retourne a la station de
charge.

a) 100 cm ou plus b) 50 cm ou plus

Ne laissez pas le cable de guidage traverser le cable périphérique.
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Pose du cable de guidage

1. Coupez la boucle du cable périphérique (ceillet) faite au préalable a 'emplacement de connexion cable périphérique-cable de guidage.
» Fig.14: 1. Cable périphérique

2. Insérezle cable de guidage sur l'orifice central et les cables périphériques sur les orifices gauche et droit des trois orifices de connexion du raccord fourni.
» Fig.15: 1. Raccord 2. Cable périphérique 3. Cable de guidage

NOTE : Insérez les trois cables a fond.

3. Serrezle raccord avec la pince multiprise pour fixer les cables.
» Fig.16

4. Enfoncez les piquets des deux cétés du point de raccordement au moyen d’un maillet en plastique.
» Fig.17: 1. Piquet

NOTE : Assurez-vous que le raccordement entre le cable de guidage et le cable périphérique est d’environ 90°.

o

Posez le cable de guidage en enfongant les piquets jusqu’a la station de charge au moyen d’un maillet en plastique.

.

Enfoncez les piquets a des intervalles d’environ 1 m, mais raccourcissez I'intervalle si le cable de guidage n’est pas plaqué au sol.
Lorsque vous tracez une courbe, posez le cable de guidage a un angle d’environ 135°.
Posez le cable de guidage en ligne droite sur 2 m ou plus devant la station de charge.

.

. Pour connaitre les autres conditions de pose du cable de guidage, reportez-vous a « Conditions de pose du céble de guidage » (page 39).
» Fig.18: 1. Station de charge 2. Cable de guidage

» Fig.18: a)2 m ou plus b) Environ 135°
6. Lorsque vous avez terminé de poser le cable de guidage jusqu’a la station de charge, faites passer le cable de guidage au dos de la station de

charge par le trou au bas de la tour de la station de charge.
» Fig.19: 1. Trou 2. Tour

NOTE : Coupez le cable de guidage de sorte qu'il reste une réserve d’environ 30 cm ou plus dépassant du dos de la station de charge.

7. Insérez et fixez le cable de guidage dans la rainure au centre du socle de la station.
» Fig.20: 1. Rainure 2. Socle de la station

8. Fixez un connecteur au bout du cable de guidage.

| NOTE : Consultez la page 38 pour savoir comment fixer le connecteur.

9. Lorsque vous installez un deuxiéme cable de guidage, répétez les étapes 1 a 8.

| NOTE : Pour des détails sur la connexion avec la station de charge, reportez-vous a « Connexion des cables a la station de charge » (page 40). |

Rallongement d’un céble

Lorsque vous rallongez un cable, utilisez un raccord fourni pour raccorder les deux cables.

1. Insérez les cables sur la gauche et la droite des trois orifices de connexion du raccord fourni.
» Fig.21: 1. Raccord 2. Cable

NOTE : Insérez les deux cables a fond.

NOTE : Le rallongement est possible via I'un des deux orifices de connexion, mais nous vous recommandons d’utiliser les orifices de connexion
gauche et droit afin d’obtenir un rallongement droit.

2. Serrezle raccord avec la pince multiprise pour fixer les cables.
» Fig.22

Fixation de la station de charge
Assurez-vous que le cable cabtyre peut atteindre la station de charge, puis fixez-le avec les chevilles a vis (8 pieces) a I'aide de la clé hexago-

» Fig.23: 1. Clé hexagonale 6 2. Cheville a vis (pour fixer la station de charge) (8 pieces)

Connexion des cables a la station de charge

Lorsque vous avez terminé de poser les cables, connectez le cable périphérique, le cable de guidage et le cable cabtyre a la station de charge.

Connexion du cable périphérique

1. Ouvrez le couvercle de bornes et retirez le cache-cables de la station de charge.
» Fig.24: 1. Couvercle de bornes 2. Cache-cables

2. Placez-vous derriére la station de charge et faites passer le cable périphérique sortant du c6té gauche par le crochet sur le coté gauche (3 crochets) par le bas.
» Fig.25: 1. Cable périphérique sortant du cété gauche 2. Crochets c6té gauche (trois emplacements)

3. Insérez le connecteur au bout du cable sur la borne R.
» Fig.26: 1.Borne R 2. Connecteur du cable périphérique sortant du c6té gauche

REMARQUE : Pour éviter de déformer ou d’endommager le connecteur, branchez-le bien droit sans I'incliner.

4. De laméme maniére, faites passer le cable périphérique sortant du cété droit par les crochets coté droit (trois emplacements) en ordre par le
bas et insérez le connecteur sur la borne L.
» Fig.27: 1. Borne L 2. Connecteur du cable périphérique sortant du c6té droit 3. Crochets cbté droit (trois emplacements)
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REMARQUE : Vérifiez que les cables périphériques sont connectés aux bornes adéquates. Si les cables périphériques sont connectés aux
mauvaises bornes, le robot tondeuse sera incapable de reconnaitre la zone de travail.

» Fig.28: 1. Cable périphérique 2. Zone de travail

Raccordement du cable de guidage

Faites passer le cable de guidage par les crochets c6té droit ou gauche (deux emplacements) et fixez le connecteur au bout du cable sur la borne
G1ouG2.

| REMARQUE : Pour éviter de déformer ou d’endommager le connecteur, branchez-le bien droit sans I'incliner.

| NOTE : Le connecteur du cable de guidage peut étre fixé sur la borne G1 ou G2.

» Fig.29: 1. Connecteur du cable de guidage 2. Borne G2 3. Crochets cété droit (deux emplacements) 4. Entaille (ne faites pas passer le cable
de guidage par la)

| NOTE : En présence d'un deuxieme cable de guidage, raccordez-le a la borne G1 ou G2 ouverte en procédant de la méme maniere.

Connexion du cable cabtyre

1. Connectez le connecteur du cable cabtyre a la prise.
» Fig.30: 1. Prise 2. Connecteur du cable cabtyre

| REMARQUE : Pour éviter de déformer ou d’endommager le connecteur, branchez-le bien droit sans I'incliner.

2. Faites passer le cable cabtyre par les crochets centraux (trois emplacements) dans I'ordre en commencant par le haut.
» Fig.31: 1. Crochets centraux (trois emplacements)

3. Fixez le cache-cables.

. Faites passer le cable cabtyre par I'entaille du cache-cables.

» Fig.32: 1. Cache-cébles 2. Entaille

4. Fermez le couvercle de bornes et branchez la fiche d’alimentation de I'adaptateur secteur dans une prise secteur.
» Fig.33: 1. Couvercle de bornes

5. Vérifiez que le voyant de la station s’allume en vert.

. Si le cable périphérique est correctement branché, le voyant de la station s’allume en vert.

. En cas d’erreur de connexion, le voyant de la station clignote en rouge. Eliminez toute anomalie de la piéce de connexion de la station de
charge ou sur chaque cable, puis vérifiez de nouveau le voyant de la station.
» Fig.34: 1. Voyant de la station

Charge du robot tondeuse

1. Appuyez sur le cbété | de I'interrupteur d’alimentation du robot tondeuse pour le mettre sous tension.
» Fig.35

| NOTE : |l est nécessaire de mettre le robot tondeuse sous tension pour le charger.

2. Placez le robot tondeuse sur la station de charge.
» Fig.36

| NOTE : Lorsque la charge commence, le voyant LED du robot tondeuse clignote en vert. Lorsque la charge est terminée, le voyant LED s’éteint. |

Réglage initial

| NOTE : Retirez le film protecteur de la piece de commande avant utilisation.

Lors de la premiére mise sous tension du robot tondeuse, I'écran de réglage initial illustré ci-dessous apparait. Renseignez la langue d’affichage, la
date et I'heure, la zone de tonte et le code PIN.

1. Appuyez sur le bouton « STOP » du robot tondeuse et ouvrez le couvercle de I'écran.
» Fig.37: 1. Couvercle de I'écran 2. Bouton « STOP »

2. Sélectionnez la langue a utiliser avec les touches E/E] et appuyez sur la touche E
» Fig.38
Sélectionnez les formats d’affichage de date et heure de votre choix avec les touches [TFFH
Sélectionnez [Next (Suivant)] avec les touches E/@/@/B et appuyez sur la touche E
Fig.39
Appuyez sur les touches E]/E/E/E pour sélectionner I'élément, puis saisissez la date et heure en appuyant sur les touches Iil a ﬂ
Sélectionnez [Verify (Vérifier)] avec les touches [l fv et appuyez sur la touche 2
Fig.40

Sélectionnez la zone de tonte avec les touches E]/E] et appuyez sur la touche E
Fig.41

Appuyez sur les touches ﬂ a ﬂ pour saisir le code PIN.
Fig.42

V® yN vO 0 v ®

©

Saisissez de nouveau le code PIN pour confirmation.
» Fig.43

NOTE : Notez par écrit le code PIN et conservez-le en lieu slr pour ne pas 'oublier.
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Vérification de la pose des cables

Vérification du départ de la station de charge

[Menu supérieur] > [Main menu (Menu principal)] > [Navigation preferences (Préférences de navigation)] > [Mower departing points
(Points de départ de la tondeuse)]

Procédez comme indiqué ci-dessous et vérifiez que le robot tondeuse part de la station de charge. Au départ, le robot tondeuse enregistre la force
du champ magnétique de la station de charge en mémoire pour y revenir correctement.

REMARQUE : Veillez a vérifier le départ aprés avoir posé les cables. Sinon, il se peut que le robot tondeuse parcoure a basse vitesse le cable de
guidage ou n'avance pas a basse vitesse sur la station de charge.

REMARQUE : Placez le robot tondeuse sur la station de charge avant de régler la méthode de départ.

1. Appuyez sur le bouton (&) surle panneau de commande.

Le [Main menu (Menu principal)] apparait.

2. Sélectionnez (®[Navigation preferences (Préférences de navigation)] sur I'écran avec les touches (4[> et appuyez sur la touche v.

Le menu secondaire apparait.

3. Sélectionnez [Mower departing points (Points de départ de la tondeuse)].

L'écran de sélection du menu apparait.

4. Sélectionnez le numéro du profil de la méthode de départ que vous souhaitez régler avec les touches mm et appuyez sur la touche m
» Fig.44

Le menu des options apparait.

5. Utilisez le clavier et saisissez les conditions souhaitées dans les champs de format des options affichés a I'écran.

Option Détails

Wire to trace: (Fil a tracer :) Sélectionnez le type de cable que le robot tondeuse doit suivre aprés son départ de la station de charge.
Utilisez les touches [I/E pour afficher le type de cable souhaité. Pour partir directement depuis la station
de charge sans suivre un cable spécifique, sélectionnez [-------- ].

Departure position: (Position de Saisissez la distance que doit parcourir le robot tondeuse depuis la station avant de commencer a tondre.

départ :) Vous pouvez saisir une distance comprise entre 0 et 800 m.

Probability (Probabilité) Saisissez la probabilité d’exécution d’un profil prédéfini sous la forme d’un pourcentage.

» Fig.45: 1. Valeur de probabilité maximum pouvant étre saisie

NOTE : La valeur de probabilité maximum pouvant étre saisie s’affichera a gauche de la zone de saisie de chaque profil. Saisissez une valeur
plus petite que la valeur maximum. Si vous saisissez une valeur au-dela de la valeur autorisée, elle sera remplacée par la valeur maximum.

6. Sélectionnez [Test] et effectuez un test avant d’enregistrer les réglages.
Le robot tondeuse se déplace le long du cable sélectionné.
Le robot tondeuse s’arréte automatiquement a la distance saisie.

NOTE : La confirmation est terminée si le robot tondeuse part de la station de charge et s’arréte au point désigné.

7. Appuyez sur le bouton « STOP ».
Le couvercle de I'écran s’ouvre.

8. Sélectionnez [Yes (Oui)] pour enregistrer ou [Non] pour annuler I'enregistrement lorsque I'’écran de confirmation d’enregistrement de la
méthode de départ du test s’affiche.

Si vous sélectionnez [Non], vous devez recommencer le réglage depuis le début.

Vérification de la pose du cable périphérique

Vérifiez que le cable périphérique est correctement posé.

1. Tenez la poignée du robot tondeuse et déplacez-le manuellement de sorte qu’il soit tourné vers le cable périphérique.
» Fig.46: 1. Cable périphérique

2. Appuyez sur le bouton « STOP ».

Le couvercle de I'écran s’ouvre.

3. Appuyez sur le bouton , sélectionnez [Auto mowing (Tonte automatique )] et appuyez sur la touche .

4. Refermez le couvercle de I'écran.

Le robot tondeuse commence a tondre et se dirige vers le cable périphérique.

5. Vérifiez que le robot tondeuse change de direction une fois arrivé sur le cable périphérique et poursuit la navigation pour tondre.
» Fig.47: 1. Cable périphérique

6. Appuyez sur le bouton « STOP ».

Le robot tondeuse s’arréte.

7. Eteignez le robot tondeuse avec I'interrupteur d’alimentation, transportez-le & un autre endroit, puis rallumez-le. Vérifiez que le robot tondeuse
fonctionne de maniére similaire méme a d’autres emplacements du cable périphérique.
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Retour du robot tondeuse a la station de charge

[Menu supérieur] > [Park (Stationner)] > [Stay at charging station (Rester a la borne de recharge)]

Cette procédure n’est pas nécessaire si un cable de guidage est posé. Passez a [Vérification de la pose du cable de guidage]. Suivez cette procé-
dure si vous utilisez le robot tondeuse sans avoir posé de cable de guidage.

Ramenez le robot tondeuse a la station de charge.

NOTE : Par défaut, le robot tondeuse recherche prioritairement les signaux du cable de guidage et retourne a la station de charge en fonction des
signaux du cable de guidage. Méme s'il n’y a aucun cable de guidage dans votre zone de travail, le robot tondeuse continue d’abord a rechercher
les signaux provenant du cable de guidage pendant un temps de recherche prioritaire prédéfini. Une fois le temps de recherche prioritaire écoulé,
le robot tondeuse recherche ensuite les signaux du cable périphérique et retourne a la station de charge en fonction des signaux du cable péri-
phérique. Si vous ne souhaitez pas poser le cable de guidage, nous vous recommandons de modifier le temps de recherche prioritaire du cable
de guidage. Pour en savoir plus, reportez-vous a « Régler la période de recherche active pour le signal de guidage » dans le mode d’emploi.

1. Appuyez sur le bouton W sur le panneau de commande.

Le menu secondaire apparait.

» Fig.48

2. Sélectionnez [Stay at charging station (Rester a la borne de recharge)].

Lorsque la touche [7 est enfoncée, le message [Close the display cover to return to the charging station. (Fermer le couvercle pour retourner a la
borne de recharge.)] apparait.

3. Fermez le couvercle de batterie.
Vérifiez que le robot tondeuse retourne a la station de charge.

Vérification de la pose du cable de guidage

Vérifiez que le cable de guidage est correctement posé.

1. Alors que le robot tondeuse est hors tension, tenez sa poignée et déplacez-le manuellement de sorte qu’il soit tourné vers le cable de guidage.
» Fig.49: 1. Cable de guidage

2. Appuyez sur le bouton « STOP ».

Le couvercle de I'écran s’ouvre.

3. Appuyez sur le bouton @ sélectionnez [Stay at charging station (Rester a la borne de recharge)] et appuyez sur la touche v.

4. Refermez le couvercle de I'écran.

Le robot tondeuse commence la navigation pour tondre en direction du cable de guidage.

5. Veérifiez que le robot tondeuse change de direction a proximité du cable de guidage, avance le long du cable de guidage vers la station de
charge et se place sur la station de charge.

NOTE : Aprés que le robot tondeuse détecte le cable de guidage, il avance le long du c6té gauche du cable de guidage.

Les vérifications d’installation et de fonctionnement sont maintenant terminées. Pour I'utilisation détaillée de ce produit, reportez-vous a son mode
d’emploi.

EXEMPLES TYPIQUES

Voici quelques exemples d’installations et de réglages utilisés.
Les détails montrés dans les dessins sont fournis a titre d’exemples uniquement et servent a illustrer les différentes échelles de terrain dans les-
quelles chaque cas peut mieux convenir. Procédez a des aménagements plus appropriés selon vos préférences.

Zone de jardin privée d’une résidence

Une cour confortable ou un petit jardin carré a I'arriere de votre maison, entouré(e) de petites clétures, de chemins et de sentiers.
» Fig.50: 1. Station de charge 2. Cable périphérique 3. Cable de guidage

Guide pratique

Zone de tonte 500 m’

Jours et heures de fonctionnement 6 heures sur 6 jours de la semaine
hebdomadaires

12 heures sur 3 jours de la semaine

Méthode de départ depuis la station [priorité Partir directement de la station de charge a [100 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « A » sur le
d’exécution (%)] dessin.

Besoin de créer des réglages de zone Non

secondaire

Conseils d’installation et de réglages Placez la station de charge a I'extrémité proche de la ligne médiane qui divise la zone de tonte en deux zones supé-

rieure et inférieure égales.

Posez un cable de guidage le long de la ligne médiane qui divise la zone de tonte en deux zones supérieure et
inférieure égales.
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Jardin potager familial avec une zone de tonte séparée

Un jardin de devant grand ouvert qui entoure la maison des deux cotés avec une petite zone séparée de pelouse a cété d’un jardin potager mature
ou d’un carré de légumes.

» Fig.51: 1. Zone principale 2. Zone secondaire 3. Station de charge 4. Cable périphérique 5. Cable de guidage

Guide pratique
Zone de tonte zone principale 1000 m?
zone secondaire 400 m?
Jours et heures de fonctionnement zone principale 14 heures sur 5 jours de la semaine
hebdomadaires zone secondaire 12 heures sur 2 jours de la semaine
Méthode de départ depuis la station [priorité zone principale Partir directement de la station de charge a [70 %]. Reportez-vous au point de départ de la
d’exécution (%)] tondeuse « A » sur le dessin.

Partir en direction de I'autre bout du jardin principal et commencer a tondre a partir de la

zone de terminaison du cable de guidage a [30 %]. Reportez-vous au point de départ de la
tondeuse « B » sur le dessin.

zone secondaire Déplacez manuellement le robot tondeuse de la zone principale a la zone secondaire au
préalable. Puis, commencez a tondre manuellement. Reportez-vous aux instructions sous
« Tondre sans charge automatique » dans le mode d’emploi pour en savoir plus.
Besoin de créer des réglages de zone secondaire Oui

Conseils d’installation et de réglages Placez |a station de charge au centre de la limite avant du jardin principal.

Posez un cable de guidage le long de la ligne médiane qui divise la zone principale en
deux zones gauche et droite égales.

Terrains gazonnés sur de petites collines

Un paysage a flanc de colline de gazon vert dans un parc, un parcours de golf ou autres. Le gazon pousse a différentes hauteurs et dans diverses
nuances sur une ou plusieurs pentes douces et raides avec quelques étendues de sable et d’eau.
» Fig.52: 1. Station de charge 2. Cable périphérique 3. Cable de guidage

Guide pratique
Zone de tonte 2500 m?
Jours et heures de fonctionnement 24 heures sur 7 jours de la semaine

hebdomadaires

Méthode de départ depuis la station [priorité Partir directement de la station de charge a [40 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « A » sur le dessin.
d’exécution (%)]

Partir en direction de I'extrémité d’'une surface de pelouse plane sur la colline et commencer a tondre a partir de la zone
de terminaison du cable de guidage a [30 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « B » sur le dessin.
Partir en direction de I'autre bout d’une surface de pelouse légérement en pente sur le cété descendant et commen-
cer a tondre a partir de la zone de terminaison du cable de guidage a [30 %]. Reportez-vous au point de départ de la
tondeuse « C » sur le dessin.

Besoin de créer des réglages de zone Non
secondaire

Conseils d’installation et de réglages Placez la station de charge a I'extrémité de la ligne médiane qui divise la surface plane de la pelouse sur la colline

en deux zones gauche et droite égales.

Posez deux cables de guidage le long de la ligne médiane qui divise la zone de tonte en deux zones supérieure et
inférieure égales. L'un vers I'extrémité d’une surface de pelouse plane sur la colline, et I'autre vers I'autre bout d’'une
surface de pelouse Iégérement en pente sur le c6té descendant.

Veillez a installer un cable périphérique sur des surfaces presque plates ou aussi peu en pente que possible.

Faites passer un cable de guidage en diagonale sur une pente, car cela permet au robot tondeuse de gravir plus
facilement la pente.

Jardin bien congu avec des endroits difficiles d’accés pour tondre

Un jardin élaboré entiérement cl6turé qui contient une grande propriété, des plans d’eau et un large assortiment de plantes et d’objets. Un paysage
bien aménagé permet de préserver merveilleusement le jardin, mais crée des endroits isolés pour I'entretien de la pelouse.
» Fig.53: 1. Station de charge 2. Cable périphérique 3. Cable de guidage

Guide pratique

Zone de tonte 2500 m?

Jours et heures de fonctionnement hebdomadaires 24 heures sur 7 jours de la semaine

Méthode de départ depuis la station [priorité Partir directement de la station de charge a [30 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « A » sur le dessin.
d’exécution (%)]

Partir en direction de I'extrémité latérale proche de la zone de tonte et commencer a tondre a quelques enjambées devant
la zone de terminaison du cable de guidage a [20 %)]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « B » sur le dessin.

Partir en direction du coin le plus éloigné de la zone de tonte et commencer a tondre au milieu environ de la lon-
gueur du cable de guidage a [30 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « C » sur le dessin.

Partir en direction du coin le plus éloigné de la zone de tonte et commencer a tondre a quelques enjambées devant la
zone de terminaison du cable de guidage a [20 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « D » sur le dessin.

Besoin de créer des réglages de zone Non
secondaire

Conseils d’installation et de réglages Placez la station de charge dans le jardin de derriere pour préserver la beauté du paysage et permettre un acces

facile a I'alimentation électrique.

Posez deux cables de guidage pour guider le robot tondeuse vers deux des zones de tonte les moins accessibles
du jardin. L'un vers I'extrémité proche du jardin le traversant entre deux objets du jardin, et I'autre vers un coin éloi-
gné du jardin le traversant entre le parking et les plantes.

Assurez-vous de poser les cables de guidage a une certaine distance d’un cable périphérique pour éviter d’affecter
la navigation robotique.
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Jardin « a la francgaise » ouvert subdivisé en sections asymétriques par des haies, des plantes sauvages, des

chemins et des objets de jardin

Installée au milieu d’une forét regorgeant de plantes et d’arbres, une propriété commerciale a une vue imprenable sur le jardin arriére, lequel est a
peu prés subdivisé en trois zones gazonnées de différentes tailles et échelles.
» Fig.54: 1. Station de charge 2. Cable périphérique 3. Cable de guidage

Guide pratique
Zone de tonte 1 500 m? (rapport de division de zones : environ 55/30/15)
Jours et heures de fonctionnement 14 heures sur 7 jours de la semaine

hebdomadaires 24 heures sur 4 jours de la semaine

Méthode de départ depuis la station [priorité Triez les priorités d’exécution pour le travail de tonte proportionnellement aux dimensions des trois zones.
d’exécution (%)]

Partir directement de la station de charge a [55 %)]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « A » sur le
dessin.

Partir en direction de I'autre bout de la deuxieme zone de tonte la plus grande et commencer a tondre a partir de la
zone de terminaison du céble de guidage a [30 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « B » sur le
dessin.

Partir en direction de I'autre bout de la troisieme zone de tonte la plus grande et commencer a tondre a partir de la
zone de terminaison du céble de guidage a [15 %]. Reportez-vous au point de départ de la tondeuse « C » sur le

dessin.
Besoin de créer des réglages de zone Non
secondaire
Conseils d’installation et de réglages Placez la station de charge a I'extrémité proche de la ligne médiane qui divise la zone de tonte la plus grande en

deux zones gauche et droite égales.

Posez un cable de guidage le long de la ligne médiane qui divise la deuxi€éme zone de tonte la plus grande en deux
zones gauche et droite égales.

Posez un cable de guidage le long de la ligne médiane qui divise la troisieme zone de tonte la plus grande en deux
zones gauche et droite égales.
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DEUTSCH (Original-Anleitung)

Bei diesem Handbuch handelt es sich um die Einrichtungsanleitung fir den Mahroboter. Dieses Handbuch beschreibt die Installation der
Ladestation, die Installation des Begrenzungsdrahtes, die Installation des Fiihrungsdrahtes und die Ersteinstellung des Mahroboters. Lesen Sie
unbedingt die Vorsichtshinweise flir den Gebrauch in der Betriebsanleitung dieses Produkts.

Ubersicht iiber den Mahroboter

Der Mahroboter fuhrt das miihsame Rasenmahen automatisch durch. Dieses Produkt hat die folgenden Hauptkomponenten.
¢ Mahroboter

Dies ist das Hauptgeréat, das den Rasen méaht. Es wird von der Ladestation aufgeladen und maht automatisch den Rasen innerhalb des Arbeitsbereichs.

Ladestation

Diese Station 1adt den Mahroboter auf und Iasst Signale in den Begrenzungsdraht und den Fiihrungsdraht flieRen.

Begrenzungsdraht

Dieser Draht wird an der Peripherie des Arbeitsbereichs installiert. Diese Begrenzung ermdglicht es dem Mahroboter, den zu mahenden
Bereich des Rasens zu erkennen.

Fithrungsdraht

Dieser Draht fiihrt den Mahroboter zur Ladestation. Dieser Draht leitet den Rasenmaher auch in Bereiche, in denen der Rasenmaher aufgrund

der Topografie usw. weniger haufig arbeitet.
(Die Installation des Fiihrungsdrahtes ist optional.)
» Abb.1: 1. Mahroboter 2. Ladestation 3. Begrenzungsdraht 4. Fiihrungsdraht

HINWEIS: Es wird empfohlen, eine wie oben abgebildete Installationszeichnung des Arbeitsbereichs anzufertigen, bevor die Drahte installiert
werden.

Beschreibung der Handbiicher

Einrichtungsanleitung

Dieses Handbuch beschreibt die Installation der Ladestation, die Installation des Begrenzungsdrahtes, die Installation des Fuhrungsdrahtes
und die Ersteinstellung des Mahroboters.

Betriebsanleitung dieses Produkts

In dieser Anleitung werden die Hauptfunktionen und SicherheitsmaRnahmen, verschiedene Einstellungen sowie die Wartung des Mahroboters

beschrieben.

Uberpriifen des Verpackungsinhalts

Ladestation Netzteil Cabtire-Kabel
(Die Form des Steckers des Netzteils ist je nach Land
unterschiedlich.)

Draht (150 m) Pflock (zur Befestigung der Drahte) 150 Stk. Schraubpflock (zur Befestigung der Ladestation) (8

W
Vi
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Inbusschlissel 6 (1 Stk)

Mahermesser
(insgesamt 12 Stk, 3 Stk sind installiert, 9 Stk als

Schraube (zur Befestigung des Mahermessers)
(insgesamt 12 Stk, 3 Stk sind installiert, 9 Stk als
Reserve)

&/
&

N,
AW,

AAAN
TYVY

Verbindungsstuck (5 Stk.)

Kupplung (3 Stk.)

Betriebsanleitung
Einrichtungsanleitung

LR
SR

(A

—

Messlehre (entlang der Perforation von der
Verpackung trennen)

Mahroboter

Fur Installation benotigte Werkzeuge

Zange

Kneifzange

Kunststoffhammer
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Tragen des Mahroboters

AWARNUNG: Vergewissern Sie sich, dass der Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters ausgeschaltet ist.
A WARNUNG: Tragen Sie den Mahroboter ausschlieRlich durch Halten des Giriffs.
A WARNUNG: Halten Sie den Mahroboter auf keinen Fall so, dass die Mahermesser auf Sie zu weisen.

AWARNUNG: Betreiben Sie den Mahroboter auf keinen Fall, wahrend er von einer anderen Person beriihrt wird.

1.  Wenn der Mahroboter in Betrieb ist, driicken Sie die STOP-Taste.
Daraufhin 6ffnet sich die Displayabdeckung, und der Mahroboter halt an.
2. SchliefRen Sie die Displayabdeckung, und driicken Sie die ,0“-Seite des Ein-/Aus-Schalters.

3. Halten Sie den Griff, und heben Sie den Mahroboter an.
» Abb.2: 1. Griff 2. Ein-/Aus-Schalter

Vorbereiten des Arbeitsbereichs

Treffen Sie die folgenden Vorbereitungen, damit das automatische Mahen des Mahroboters nicht behindert wird.
. Entfernen Sie Stocke, Steine und andere grofere Gegenstande aus dem Arbeitsbereich.

Falls die H6he des Rasens 100 mm Uberschreitet, schneiden Sie ihn auf diese maximale Hohe zurlick.
Fillen Sie Vertiefungen oder Stellen auf, an denen sich Pflitzen bilden kénnen, und glatten Sie diese.
Entfernen Sie ggf. angehauften Schnee.

o o

.

Installieren des Netzteils

Wahlen Sie einen gut bellfteten Ort im Schatten, wo keine Regentropfen eindringen kénnen. Platzieren Sie das Netzteil in einer Hohe von mindes-
tens 30 cm Uber dem Boden. Es wird empfohlen, das Netzteil mit Schrauben an einer Wand zu befestigen.

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

HINWEIS: Erforderlich ist eine Haushaltsstromversorgung fir einen Ort im Freien, der nicht dem Regen ausgesetzt ist.

HINWEIS: Falls die zur Installation vorgesehene Oberflache keine ausreichende Tragfahigkeit besitzt, sorgen Sie fur eine angemessene
Verstarkung.

HINWEIS: Nach der Installation des Netzteils trennen Sie dessen Netzstecker von der Steckdose.
HINWEIS: Verketten Sie nicht die mehreren Cabtire-Kabel.

» Abb.3: 1. Netzteil 2. Cabtire-Kabel

» Abb.3: a) Mindestens 30 cm uber dem Boden

Aufstellen der Ladestation

Die Ladestation ladt den Mahroboter auf und lasst Signale in den Begrenzungsdraht und den Fihrungsdraht flieRen.

Bedingungen fiir die Installation der Ladestation

ANMERKUNG: Verbiegen Sie den Stationssockel nicht.

Wabhlen Sie einen moglichst ebenen Ort in der Nahe der Netzsteckdose (innerhalb von +£5°).

Wabhlen Sie einen Ort, der keiner direkten Sonneneinstrahlung ausgesetzt ist.

*  Wenn die Ladestation auf dem Rasen aufgestellt werden soll, muss der betreffende Platz vorher auf eine kurze Héhe gemaht werden.
*  Vom hinteren Ende der Ladestation ist ein Abstand von mindestens 3 m vorhanden.

» Abb.4: 1. Stationssockel

» Abb.4: a) Hochstens 5° b) Mindestens 3 m

Bestimmen der Position der Ladestation

Achten Sie bei der Bestimmung der Position der Ladestation darauf, die Installationsbedingungen zu erfillen.

| HINWEIS: Befestigen Sie die Ladestation noch nicht. In diesem Schritt brauchen Sie lediglich die Position der Ladestation zu bestimmen.

Installieren des Begrenzungsdrahts

. Der Begrenzungsdraht wird an der Peripherie des Bereichs installiert, innerhalb dessen der Mahroboter die Maharbeit ausfiihren wird.
Installieren Sie den Begrenzungsdraht so, dass er den Arbeitsbereich in einer einzelnen, ununterbrochenen Linie umschlieRt, und schlielen
Sie die beiden Enden des Begrenzungsdrahtes an die Ladestation an.

. Der Mahroboter arbeitet nur dann ordnungsgemaf, wenn der Begrenzungsdraht korrekt installiert ist. Befolgen Sie bei der Installation des
Begrenzungsdrahts unbedingt die Anweisungen in diesem Handbuch.

»  Falls ein Metallobjekt wie z. B. eine Stahlstange auf dem Boden liegt, stort das Metallobjekt das Schleifensignal und verursacht eine
Unterbrechung.

HINWEIS: Der Begrenzungsdraht kann auf zweierlei Weise installiert werden, durch Befestigen mit Pflécken oder durch Vergraben im Boden (bis
zu 20 cm tief). In diesem Handbuch wird die Installation mithilfe von Pflocken erlautert.
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Bedingungen fiir die Installation des Begrenzungsdrahts

Sie kénnen den Uberstand tiber Begrenzung des Mahroboters zwischen 20 - 50 cm einstellen. Dieses Handbuch beschreibt die Bedingungen bei
der Standardeinstellung (32 cm). Einzelheiten zu den Einstellungen finden Sie im Kapitel ,Navigationsvoreinstellungen® in der Betriebsanleitung.

Abbildung

Bedingung

il

Sorgen Sie fiir einen Abstand von ca. 35 cm zwischen dem Draht und
Hindernissen mit einer Hohe von mindestens 5 cm. (Ein Bereich von ca. 25 cm vor
dem Hindernis bleibt ungemaht.)

Verwenden Sie die mitgelieferte Messlehre, um den vorgeschriebenen Abstand

zu Hindernissen herzustellen. (Die Messlehre entlang der Perforation von der
Verpackung trennen.)

Sorgen Sie flr einen Abstand von ca. 30 cm zu Hindernissen mit einer Héhe von
weniger als 5 cm. (Ein Bereich von ca. 20 cm vor dem Hindernis bleibt ungemaht.)

Sorgen Sie fiir einen Abstand von ca. 10 cm zwischen dem Draht und
Hindernissen mit einer Hohe von weniger als 1 cm. (Kein Bereich bleibt
ungemaht.)

Falls es Bereiche gibt, die der Mahroboter nicht betreten darf, oder Hindernisse,
auf die der Mahroboter nicht stoRen darf, installieren Sie den Begrenzungsdraht,
um den Bereich abzugrenzen. Siehe ,Erstellen einer Insel* (Seite 52) fiir
Details.

a) Mindestens 15 cm b) Mindestens 35 cm

Platzieren Sie Abtrennungen (Hindernisse) mit einer Héhe von 15 cm oder mehr
um die Bereiche, die der Mahroboter nicht betreten darf. Installieren Sie den
Begrenzungsdraht auRerdem in einem Abstand von mindestens 35 cm von der
Abtrennung, um jeglichen Kontakt mit der Abtrennung zu verhindern. (Ein Bereich
von ca. 25 cm bleibt ungemaht.)
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Abbildung

Bedingung

Biindeln Sie Kabel und Drahte nicht. Anderenfalls kann sich das Signal verstar-
ken, so dass der Mahroboter nicht ordnungsgeman arbeitet.

- Die Breite des Arbeitsbereichs sollte mindestens 150 cm oder mehr betragen.
Der Mahroboter kehrt zur Ladestation zuriick, indem er dem Begrenzungsdraht
entgegen dem Uhrzeigersinn folgt.

- Stellen Sie sicher, dass der Begrenzungsdraht mindestens 150 cm von der Seite
der Ladestation entfernt ist.

Platzieren Sie den Begrenzungsdraht so, dass der Abstand zwischen dem
Begrenzungsdraht und dem Mahroboter weniger als 35 m betragt. Falls der
Abstand zwischen dem nachstgelegenen Begrenzungsdraht und dem Mahroboter
groBer als 35 m ist, funktioniert der Ma@hroboter nicht ordnungsgeman.

—— 7]
|
2 — ! ________________________ ®
| | |
N | o |
3

1. Ladestation 2. Fihrungsdraht 3. Begrenzungsdraht
a) Hochstens 400 m b) Hochstens 800 m

- Die maximale Lange des Weges, ausgehend von der Ladestation, dem
Fuhrungsdraht, dem Begrenzungsdraht entlang und zurlick zur Ladestation, wie in
der Abbildung dargestellt, sollte hdchstens 400 m betragen.

- Die zulassige Flache, die Sie durch das Verlegen des Begrenzungsdrahtes
begrenzen kénnen, betragt bis zu 3.500 m”.

- Die maximale Lange des Begrenzungsdrahtes betragt bis zu 800 m, einschliel3-
lich der Inseln und Unterbereiche.
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Abbildung

Bedingung

- Falls der Arbeitsbereich einen Hang aufweist, verlegen Sie den
Begrenzungsdraht mit einer Neigung von weniger als 8°.

- Falls Sie einen Begrenzungsdraht an einem Hang von mehr als 8° verlegen,
verlegen Sie eine Flache von weniger als 8° unterhalb des Hanges fiir mindestens
1Tm.

- Sie kdnnen einen Begrenzungsdraht nicht mit einer Neigung von mehr als 8° im
aulersten Arbeitsbereich verlegen.

- Verlegen Sie den Begrenzungsdraht in einem Abstand von 20 cm von der
Grenze zwischen dem Hang und der Ebene.

a) Mindestens 1 m b) Weniger als 1 m

Wenn mehrere Ladestationen verwendet und mehrere Arbeitsbereiche vorberei-
tet werden, installieren Sie die einzelnen Begrenzungsdrahte so, dass sie durch
einen Abstand mindestens 1 m voneinander getrennt sind.

Installieren des Begrenzungsdrahts

HINWEIS: Dehnen Sie den Begrenzungsdraht in einem geraden Abstand von mindestens 1,5 m von beiden Seiten der Ladestation aus.
HINWEIS: Einzelheiten, wie z. B. der Installationsabstand zu Hindernissen, finden Sie unter ,Verbinden der Dréhte mit der Ladestation” (Seite 54).

1. Treiben Sie den ersten Pflock mit einem Kunststoffhammer in der Nahe der Ladestation in den Boden, und platzieren Sie den
Begrenzungsdraht darunter.
» Abb.5: 1. Ladestation 2. Pflock

» Abb.5: a)Mindestens 1,5 m

2. Straffen Sie den Begrenzungsdraht so, dass er nicht tiber dem Boden schwebt, und treiben Sie dann den nachsten Pflock in einem Abstand

von ca. 1 m vom vorhergehenden Pflock ein.

HINWEIS: Falls der Begrenzungsdraht tiber dem Boden schwebt, verkiirzen Sie den Abstand zwischen den einzelnen Pflocken.

HINWEIS: Einzelheiten, wie z. B. der Installationsabstand zu Hindernissen, finden Sie unter ,Bedingungen fiir die Installation des
Begrenzungsdrahts* (Seite 49).

3. Bilden Sie eine Schleife (Ose) in einer Lange von ca. 20 cm, um fiir Durchhang an der geplanten Verbindungsstelle zwischen
Begrenzungsdraht und Fiihrungsdraht zu sorgen und die spatere Verbindung der beiden Drahte zu erleichtern.
» Abb.6: 1. Geplante Verbindungsstelle 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

HINWEIS: Dieser Fihrungsdraht fihrt den Mahroboter auf seinem Weg zurlick zur Ladestation. Einzelheiten zur Verbindung mit dem
Fihrungsdraht finden Sie unter ,Installieren des Fiihrungsdrahts” (Seite 53).

4. Falls es Bereiche gibt, die der Mahroboter nicht betreten darf, oder Hindernisse, auf die der Mahroboter nicht stolRen darf, installieren Sie den
Begrenzungsdraht, um den Bereich abzugrenzen.

HINWEIS: Fur Details siehe ,Erstellen einer Insel* (Seite 52).

5. Nachdem Sie den Begrenzungsdraht bis zuriick zur Ladestation installiert haben, treiben Sie den letzten Pflock nahe der entgegengesetzten

Seite des Pflocks am Anfangspunkt mit dem Kunststoffhammer ein.

» Abb.7: 1. Pflock am Anfangspunkt 2. Pflock am Endpunkt

6. Durchschneiden Sie den Draht, wobei Sie eine fiir die Verbindung mit der Ladestation ausreichende Lange Ubrig lassen.

» Abb.8:

1. Anschluss L 2. Anschluss R
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7. Ander Stelle, an der das Verbindungsstiick den Anschluss erreichen kann, platzieren Sie den Begrenzungsdraht in der Nut des mitgelieferten
Verbindungsstiicks, und verwenden Sie dann eine Zange, um das Verbindungsstiick zusammenzudriicken und den Draht darin zu fixieren.
» Abb.9: 1. Begrenzungsdraht 2. Nutim Verbindungsstiick

8. Schneiden Sie den uberschiussigen Begrenzungsdraht mit einer Kneifzange ab, wobei Sie ihn in einer Lange von 1 cm vom Verbindungssttick
Uberstehen lassen.
» Abb.10

9. Befestigen Sie auf gleiche Weise ein Verbindungsstiick am anderen Ende des Begrenzungsdrahts.

HINWEIS: SchlieRen Sie die Stecker zu diesem Zeitpunkt nicht an die Ladestation an. Die Verbindung mit der Ladestation wird spater in
»Verbinden der Dréhte mit der Ladestation” (Seite 54) erklart.

Erstellen einer Insel

Falls Hindernisse wie Baume oder Felsen nicht aus dem Mahbereich entfernt werden kénnen, umgeben Sie diese mit dem Begrenzungsdraht, um

Inseln zu erstellen.

. Installieren Sie den Begrenzungsdraht so um Hindernisse herum, dass Inseln entstehen. Verwenden Sie einen kurzen Abstand zwischen
Pflocken, sodass der Abstand vom Hindernis ca. 35 cm betragt.

. Installieren Sie den Begrenzungsdraht in zwei Linien zur Insel und von der Insel weg, die eng aneinander angeordnet sind (Spalt 0 cm). Dies
ermdglicht es dem Mahroboter, diese Drahte zu Uberfahren.
— Befestigen Sie die zwei Linien des Begrenzungsdrahts unter dem gleichen Pflock.

ANMERKUNG: Achten Sie unbedingt darauf, dass sich die zwei Linien des Begrenzungsdrahts nicht kreuzen. Anderenfalls tritt ein Fehler auf,
und der Mahroboter halt an.

» Abb.11: 1. Hindernis 2. Pflock 3. Begrenzungsdraht
» Abb.11: a) Ca. 35 cm b) Eng aneinander (Spalt 0 cm)

*  Gehen Sie wie folgt vor, um mehrere Inseln zu erstellen.
» Abb.12: 1. Begrenzungsdraht 2. Pflock

Erstellen eines Unterbereichs

Bei einem Unterbereich (b) handelt es sich um einen separaten Arbeitsbereich, zu dem kein Pfad fir die automatische Navigation des Mahroboters

von der Ladestation angelegt werden kann. Der Bereich mit der Ladestation ist der Hauptbereich (a).

. Der Mahroboter muss ausgeschaltet und von Hand zwischen dem Hauptbereich und dem Unterbereich bewegt werden.

. Platzieren Sie den Begrenzungsdraht so, dass die Wegbreite zwischen dem Hauptbereich und dem Unterbereich héchstens 10 cm betragt.

»  Der Begrenzungsdraht muss in einer einzigen, durchgehenden Linie um den gesamten Arbeitsbereich ((a) und (b)) herum verlegt werden.

¢ Zum Mahen des Unterbereichs mussen die Einstellungen des Mahroboters geandert werden. Einzelheiten hierzu finden Sie in der
Betriebsanleitung dieses Produkts.

» Abb.13: 1. Begrenzungsdraht 2. Ladestation 3. Hochstens 10 cm

» Abb.13: a) Hauptbereich b) Unterbereich

Installieren des Fuhrungsdrahts

Dieser Fuhrungsdraht fihrt den Mahroboter zur Ladestation. Dieser Draht leitet den Mahroboter auch in Bereiche, in denen der Mahroboter auf-
grund der Topografie usw. weniger haufig arbeitet.

HINWEIS: Es kdnnen bis zu 2 Fihrungsdrahte installiert werden.
HINWEIS: Der Flhrungsdraht darf nicht verzweigt werden.

Bedingungen fiir die Installation des Fithrungsdrahts

Abbildung Bedingung

Verlegen Sie den Fihrungsdraht, wie in der Abbildung gezeigt, mindestens 2 m
gerade von der Ladestation aus. Anderenfalls kann es sein, dass der Mahroboter
nicht zur Ladestation zuriickkehren kann.

a) Mindestens 2 m

- Um ihn in einem Bogen zu verlegen, installieren Sie den Flihrungsdraht in einem
Winkel von ca. 135°. Wenn der Winkel kleiner als 90° ist, kann der Mahroboter
________________________________ eventuell nicht zur Ladestation zuriickkehren.
K T - Achten Sie darauf, dass die gerade diagonale Linie mindestens 50 cm lang ist.
AC) (d) A e ¢ -
- Falls der Fihrungsdraht in einer gebogenen Linie verlegt werden soll, verlegen

Sie ihn so, dass der Biegeradius 1 m oder mehr betragt.

a) Ca. 135° b) Mindestens 50 cm c¢) Mindestens 1 m d) Hochstens 90°
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Abbildung Bedingung

Die Breite des Arbeitsbereichs sollte mindestens 150 cm oder mehr betragen.
Achten Sie darauf, dass der Raum auf der linken Seite des Fiihrungsdrahtes breit
ist, da der Mahroboter durch die linke Seite des Flhrungsdrahtes fahrt und zur
Ladestation zurlickkehrt.

a) Mindestens 100 cm b) Mindestens 50 cm

Stellen Sie sicher, dass der Fihrungsdraht den Begrenzungsdraht nicht kreuzt.

’

| g S L

Installieren des Fiihrungsdrahts

1. Durchschneiden Sie die Schleife (Ose), die Sie vorher an der Verbindungsstelle zwischen Begrenzungsdraht und Fiihrungsdraht gebildet
haben.
» Abb.14: 1. Begrenzungsdraht

2. Fihren Sie den Fiihrungsdraht in die mittlere und die zwei Enden des Begrenzungsdrahts jeweils in die linke und die rechte der drei Offnungen
der mitgelieferten Kupplung ein.
» Abb.15: 1. Kupplung 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

HINWEIS: Fiihren Sie alle drei Drahte bis zum Anschlag ein. |

3. Klemmen Sie die Kupplung mit der Zange zusammen, um die Drahte darin zu fixieren.
» Abb.16

4. Treiben Sie die Pflocke auf beiden Seiten der Verbindungsstelle mit dem Kunststoffhammer ein.
» Abb.17: 1. Pflock

HINWEIS: Achten Sie darauf, dass die Verbindung zwischen dem Fuhrungsdraht und dem Begrenzungsdraht ungefahr 90° betragt.

5. Installieren Sie den Flhrungsdraht, indem Sie Pflocke mit dem Kunststoffhammer bis zur Ladestation eintreiben.

«  Treiben Sie die Pflécke in Abstanden von ca. 1 m ein, aber verwenden Sie einen kleineren Abstand, falls der Fiihrungsdraht Giber dem Boden
schwebt.

. Um ihn in einem Bogen zu verlegen, installieren Sie den Flhrungsdraht in einem Winkel von ca. 135°.
. Installieren Sie den Fuhrungsdraht in einer geraden Linie Uber eine Lange von mindestens 2 m vor der Ladestation.

*  Weitere Informationen zur Installation des Flihrungsdrahtes finden Sie unter ,Bedingungen fiir die Installation des Fiihrungsdrahts" (Seite
52).

» Abb.18: 1. Ladestation 2. Fihrungsdraht

» Abb.18: a)Mindestens 2 m b) Ca. 135°

6. Nachdem Sie den Fiihrungsdraht bis zur Ladestation installiert haben, fiihren Sie ihn durch das Loch an der Unterseite des Turms der

Ladestation zur Rickseite der Ladestation.
» Abb.19: 1. Loch 2. Tower

HINWEIS: Schneiden Sie den Fiihrungsdraht so durch, dass er in einer Lange von mindestens 30 cm aus der Riickseite der Ladestation
hervorsteht.

7. Platzieren und fixieren Sie den Fuhrungsdraht in der Nut in der Mitte des Stationssockels.
» Abb.20: 1. Nut 2. Stationssockel

8. Befestigen Sie ein Verbindungsstlick an der Spitze des Fiihrungsdrahts.
| HINWEIS: Siehe Seite 52 fiir das Verfahren zum Befestigen des Steckers. |

9. Um einen zweiten Fiihrungsdraht zu installieren, wiederholen Sie die Schritte 1 bis 8.
| HINWEIS: Einzelheiten zur Verbindung mit der Ladestation finden Sie unter ,Verbinden der Drdhte mit der Ladestation* (Seite 54). |
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Verlangern eines Drahts

Um einen Draht zu verlangern, verwenden Sie eine mitgelieferte Kupplung, um die zwei Drahte miteinander zu verbinden.
1. Fihren Sie die Drahte jeweils in die linke und die rechte der drei Offnungen der mitgelieferten Kupplung ein.

» Abb.21: 1. Kupplung 2. Draht

HINWEIS: Fihren Sie beide Drahte bis zum Anschlag ein.

HINWEIS: Eine Drahtverlangerung ist zwar méglich, indem die zwei Dréhte in beliebige zwei der drei Offnungen eingefiihrt werden, aber die
Verwendung der linken und rechten Offnung wird empfohlen, um eine gerade Verldngerung zu gewéhrleisten.

2. Klemmen Sie die Kupplung mit der Zange zusammen, um die Drahte darin zu fixieren.
» Abb.22

Sichern der Ladestation

Vergewissern Sie sich, dass das Cabtire-Kabel bis zur Ladestation reicht, und sichern Sie es dann mit den Schraubpflocken (8 Stk) mit Hilfe des
Inbusschlissel 6.
» Abb.23: 1. Inbusschlissel 6 2. Schraubpflock (zur Befestigung der Ladestation) (8 Stk)

Verbinden der Drahte mit der Ladestation

Nachdem Sie die Installation der Drahte abgeschlossen haben, verbinden Sie Begrenzungsdraht, Fihrungsdraht und Cabtire-Kabel mit der
Ladestation.

Verbinden des Begrenzungsdrahts

1. Offnen Sie die Anschlussabdeckung, und entfernen Sie die Drahtabdeckung der Ladestation.
» Abb.24: 1. Anschlussabdeckung 2. Drahtabdeckung

2. Stellen Sie sich hinter der Ladestation auf, und fiihren Sie den von links kommenden Begrenzungsdraht von unten durch den Haken auf der
linken Seite (3 Haken).
» Abb.25: 1. Von links kommender Begrenzungsdraht 2. Haken auf der linken Seite (3 Stellen)

3. Fuhren Sie das Verbindungsstuck an der Drahtspitze in Anschluss R ein.
» Abb.26: 1.Anschluss R 2. Verbindungsstlck des von links kommenden Begrenzungsdrahts

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

4. Fuhren Sie auf gleiche Weise den von rechts kommenden Begrenzungsdraht der Reihe nach von unten durch die Haken auf der rechten Seite
(3 Stellen), und fiihren Sie dann das Verbindungsstiick in Anschluss L ein.
» Abb.27: 1. Anschluss L 2. Verbindungsstiick des von rechts kommenden Begrenzungsdrahts 3. Haken auf der rechten Seite (3 Stellen)

ANMERKUNG: Uberpriifen Sie, dass die Begrenzungsdrihte mit den richtigen Anschliissen verbunden sind. Wenn die
Begrenzungsdrahte mit den falschen Anschliissen verbunden werden, kann der Mahroboter den Arbeitsbereich nicht erkennen.

» Abb.28: 1. Begrenzungsdraht 2. Arbeitsbereich

Verbinden des Fiihrungsdrahts

Fihren Sie den Fiihrungsdraht durch die Haken auf der rechten oder linken Seite (2 Stellen), und befestigen Sie das Verbindungsstiick an der
Drahtspitze an Anschluss G1 oder G2.

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

| HINWEIS: Das Verbindungsstlick des Fuhrungsdrahts kann wahlweise an Anschluss G1 oder G2 befestigt werden.

» Abb.29: 1. Verbindungsstiick des Flihrungsdrahts 2. Anschluss G2 3. Haken auf der rechten Seite (2 Stellen) 4. Kerbe (Fiihrungsdraht nicht
hier durchfiihren)

HINWEIS: Wenn ein zweiter Fiihrungsdraht vorhanden ist, verbinden Sie diesen anhand des gleichen Verfahrens mit dem offenen Anschluss G1
oder G2.

AnschlieBen des Cabtire-Kabels

1. SchlieRen Sie den Stecker des Cabtire-Kabels an die Buchse an.
» Abb.30: 1.Buchse 2. Stecker des Cabtire-Kabels

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

2. Fuhren Sie das Cabtire-Kabel der Reihe nach von oben durch die mittleren Haken (drei Stellen).
» Abb.31: 1. Mittlere Haken (3 Stellen)

3. Bringen Sie die Drahtabdeckung an.

»  Fuhren Sie das Cabtire-Kabel durch die Kerbe in der Drahtabdeckung.
» Abb.32: 1. Drahtabdeckung 2. Kerbe

4. SchlieBen Sie die Anschlussabdeckung, und schlieBen Sie dann den Netzstecker des Netzteils an eine Netzsteckdose an.
» Abb.33: 1.Anschlussabdeckung

5. Prifen Sie nach, dass die Stationsanzeige griin aufleuchtet.

.

Wenn der Begrenzungsdraht ordnungsgemaf verbunden ist, leuchtet die Stationsanzeige griin auf.

«  Wenn eine fehlerhafte Verbindung vorliegt, blinkt die Stationsanzeige rot. Beseitigen Sie Mangel beim Verbindungsteil der Ladestation oder bei
jedem Draht, und Uberprifen Sie die Stationsanzeige dann erneut.
» Abb.34: 1. Stationsanzeige
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Aufladen des Mahroboters

1. Dricken Sie die ,|“-Seite des Ein-/Aus-Schalters des Mahroboters, um die Stromversorgung einzuschalten.
» Abb.35

| HINWEIS: Zum Aufladen des Mahroboters muss die Stromversorgung eingeschaltet werden.

2. Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation an.
» Abb.36

| HINWEIS: Wenn das Aufladen beginnt, blinkt die LED des Mahroboters griin. Nach beendetem Aufladen erlischt die LED.

Ersteinstellung

| HINWEIS: Ziehen Sie vor der Verwendung die Schutzfolie vom Steuerteil ab.

Beim ersten Einschalten des Mahroboters erscheint der unten abgebildete Ersteinstellungsbildschirm auf dem Display. Geben Sie die
Anzeigesprache, Datum und Uhrzeit, den Mahbereich und den PIN-Code ein.

1. Dricken Sie die STOP-Taste des Mahroboters, und 6ffnen Sie die Displayabdeckung.
» Abb.37: 1. Displayabdeckung 2. STOP-Taste

2. Wabhlen Sie die zu benutzende Sprache mit den Tasten E]/E] aus, und driicken Sie die Taste E

» Abb.38

3. Wabhlen Sie die gewlinschten Anzeigeformate fiir Datum und Uhrzeit mit den Tasten @/@E/E aus.

4. Wahlen Sie [Next (Weiter)] mit den Tasten [TF/W/M und driicken Sie die Taste [V,

» Abb.39

5. Betatigen Sie die Tasten E]/E/E/E] zur Auswahl des Elements, und geben Sie Datum und Uhrzeit durch Betatigen der
Tasten ﬂ bis El ein.

6. Wahlen Sie [Verify (Uberpriifen)] mit den Tasten [ {> [4){¥] und driicken Sie die Taste [Y/.

» Abb.40

7. Wabhlen Sie die Flache des Mahbereichs mit den Tasten E/@ aus, und driicken Sie dann die -Taste.
» Abb.41

8. Betétigen Sie die Tasten 0 19 o P Eingabe des PIN-Codes.
» Abb.42

9. Geben Sie den PIN-Code zur Bestatigung erneut ein.
» Abb.43

| HINWEIS: Notieren Sie sich den PIN-Code, und bewahren Sie ihn an einem sicheren Ort auf, damit Sie ihn nicht vergessen kdnnen.

Uberpriifen der Drahtinstallation
| Uberpriifen des Verlassens der Ladestation |

Uberpriifen des Verlassens der Ladestation

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation preferences (Navigationsvoreinstellungen)] > [Mower departing points
(Mé&her-Ausgangspunkte)]

Flhren Sie das nachstehende Verfahren aus, und Uberprifen Sie, dass der Mahroboter die Ladestation verlasst. Beim Verlassen speichert der
Mahroboter die Starke des Magnetfelds der Ladestation, um ein ordnungsgemafRes Andocken zu ermdglichen.

ANMERKUNG: Uberpriifen Sie nach der Installation der Dréhte unbedingt das Verlassen. Anderenfalls kann es vorkommen, dass der Mahroboter
mit niedriger Geschwindigkeit auf dem Fihrungsdraht navigiert oder dass er nicht mit niedriger Geschwindigkeit auf der Ladestation navigiert.

ANMERKUNG: Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation an, bevor Sie die Ausgangsmethode festlegen.

1. Driicken Sie die (& ]-Taste auf dem Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie [Navigation preferences (Navigationsvoreinstellungen)] auf dem Display mit den Tasten E]/E] und drucken Sie die Taste .
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Mower departing points (Maher-Ausgangspunkte)] aus.

Der Menuauswahl-Bildschirm wird angezeigt.

4. Wahlen Sie mit den Tasten E]/E] die Profilnummer der Ausgangsmethode, die Sie einstellen mdchten, und driicken Sie die Taste .

» Abb.44

Das Optionsmenu wird angezeigt.

5. Verwenden Sie die Tastatur, um die gewlinschten Bedingungen in die Optionsformat-Felder einzugeben, die auf dem Bildschirm angezeigt werden.

Option Details

Wire to trace: (Fahrt an Kabel:) Wahlen Sie den Typ des Drahts aus, den der Mahroboter nach Verlassen der Ladestation verfolgen soll.
Betétigen Sie die Tasten m/m um den gewilinschten Drahttyp anzuzeigen. Wahlen Sie [-------- ] aus, wenn
der Mahroboter die Ladestation direkt verlassen soll, ohne einen bestimmten Draht zu verfolgen.

Departure position: Geben Sie die Distanz ein, die der Mahroboter von der Station zurlicklegen soll, bevor er mit der Méharbeit

(Ausgangsposition:) beginnt. Sie kdnnen eine Distanz zwischen 0 und 800 m eingeben.

Probability (Wahrscheinlichkeit) Geben Sie die Wahrscheinlichkeit der Ausfuhrung des eingestellten Profils als Prozentwert ein.

» Abb.45: 1. GroRter Wahrscheinlichkeitswert, der eingegeben werden kann

55 DEUTSCH



HINWEIS: Der grofte Wahrscheinlichkeitswert, der eingegeben werden kann, wird links neben dem Eingabebereich jedes Profils angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein, der kleiner als der Hochstwert ist. Wenn Sie einen Wert eingeben, der den zulassigen Wert Gberschreitet, wird er durch
den Hochstwert ersetzt.

6. Wahlen Sie [Test] aus, und flhren Sie den Testvorgang aus, bevor Sie die Einstellungen registrieren.
Der Mahroboter fahrt entlang des ausgewahlten Drahtes.
Der Mahroboter héalt automatisch an, nachdem die von Ihnen eingegebene Strecke zuriickgelegt wurde.

HINWEIS: Die Bestatigung ist abgeschlossen, falls der Mahroboter von der Ladestation abfahrt und an der vorgesehenen Stelle anhalt.

7. Driicken Sie die STOP-Taste.
Die Displayabdeckung 6ffnet sich.

8. Wabhlen Sie [Yes (Ja)], um die Registrierung vorzunehmen, oder [Nein], um die Registrierung abzubrechen, wenn der Bestatigungsbildschirm
mit der Frage angezeigt wird, ob die Testlauf-Ausgangsmethode registriert werden soll.

Falls Sie [Nein] wahlen, missen Sie die Einstellung noch einmal von vorne beginnen.

Uberpriifen der Installation des Begrenzungsdrahts

Uberpriifen Sie, dass der Begrenzungsdraht korrekt installiert wurde.

1. Halten Sie den Griff des Mahroboters, und bewegen Sie den Mahroboter von Hand, bis er auf den Begrenzungsdraht zeigt.
» Abb.46: 1.Begrenzungsdraht

2. Dricken Sie die STOP-Taste.

Die Displayabdeckung 6ffnet sich.

3. Dricken Sie die Taste , wahlen Sie [Auto mowing (Automatisches Mahen )], und driicken Sie die Taste [Z

4. SchlieRen Sie die Displayabdeckung.

Der Mahroboter startet den Mahvorgang und fahrt zum Begrenzungsdraht.

5. Prufen Sie nach, dass der Mahroboter am Begrenzungsdraht die Richtung wechselt und mit der Mahnavigation fortfahrt.

» Abb.47: 1.Begrenzungsdraht

6. Dricken Sie die STOP-Taste.

Der Mahroboter halt an.

7. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters aus, tragen Sie ihn an einen anderen Ort, und schalten Sie dann den Schalter ein. Prifen
Sie nach, dass der Mahroboter auch an anderen Stellen des Begrenzungsdrahts auf ahnliche Weise arbeitet.
Zuriickfiihren des Mahroboters zur Ladestation

[Startmenli] > [Park (Parken)] > [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)]

Dieses Verfahren ist nicht erforderlich, wenn ein Fiihrungsdraht installiert ist. Fahren Sie mit [Uberpriifen der Installation des Fiihrungsdrahts] fort.
Fihren Sie dieses Verfahren aus, wenn der Mahroboter verwendet wird, ohne einen Fiihrungsdraht zu installieren.

Flhren Sie den Mahroboter zur Ladestation zurtick.

HINWEIS: Standardmafig sucht der Mahroboter bevorzugt nach Signalen vom Fiihrungsdraht und kehrt entsprechend den Signalen des
Fihrungsdrahtes zur Ladestation zuriick. Selbst wenn sich kein Flihrungsdraht in Ihrem Arbeitsbereich befindet, sucht der Mahroboter zunéchst
eine voreingestellte vorrangige Suchzeit lang kontinuierlich nach Signalen vom Fiihrungsdraht. Nachdem die vorrangige Suchzeit abgelaufen ist,
sucht der Mahroboter nach Signalen des Begrenzungsdrahtes und kehrt entsprechend den Signalen des Begrenzungsdrahtes zur Ladestation
zuriick. Falls Sie den Fiihrungsdraht nicht ablegen wollen, empfehlen wir, die vorrangige Suchzeit fiir den Fiihrungsdraht zu andern. Einzelheiten
finden Sie in der Betriebsanleitung unter ,Einstellen des aktiven Suchzeitraums fiir Fihrungssignal®.

1. Driicken Sie die (M) -Taste auf dem Bedienfeld.

Das Untermenu wird angezeigt.
» Abb.48

2. Wabhlen Sie [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)] aus.

Nach Dricken der -Taste wird die Meldung [Close the display cover to return to the charging station. (Displayabdeckung schlieRen, damit
Ruckkehr zur Ladest. méglich ist.)] angezeigt.

3. SchliefRen Sie die Akkuabdeckung.
Priifen Sie nach, dass der Mahroboter zur Ladestation zurtickkehrt.

Uberpriifen der Installation des Fiihrungsdrahts

Uberpriifen Sie, dass der Fiihrungsdraht korrekt installiert wurde.

1. Halten Sie bei ausgeschalteter Stromversorgung den Griff des Mahroboters, und bewegen Sie den Mahroboter von Hand, bis er auf den
Flhrungsdraht zeigt.

» Abb.49: 1. Fuihrungsdraht

2. Driicken Sie die STOP-Taste.

Die Displayabdeckung 6ffnet sich.

3. Dricken Sie die Taste @ wahlen Sie [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)], und driicken Sie die Taste .

4. SchlieBen Sie die Displayabdeckung.

Der Mahroboter startet die Mahnavigation auf den Fuhrungsdraht zu.

5. Prufen Sie nach, dass der Mahroboter in der Nahe des Fihrungsdrahts die Richtung wechselt, am Fihrungsdraht entlang bis zur Ladestation
navigiert und dort andockt.

HINWEIS: Nachdem der Mahroboter den Fihrungsdraht erkannt hat, fahrt er entlang der linken Seite des Flihrungsdrahts.

Damit sind die Uberpriifungen von Installation und Betrieb abgeschlossen. Detaillierte Informationen zur Verwendung dieses Produkts finden Sie in
dessen Betriebsanleitung.
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BEISPIELFALLE

Es folgen mehrere Beispiele von Installationen und Einstellungen im Einsatz.
Bei den in den Abbildungen gezeigten Details handelt es sich lediglich um Beispiele, die verschiedene Dimensionen des Einsatzes aufzeigen, in
denen der jeweilige Fall am besten geeignet ist. Passen Sie die Anordnung lhren Vorstellungen optimal an.

Gartenbereich fiir Anwohner

Ein gemdtlicher Innenhof oder ein kleiner quadratischer Garten hinter Inrem Haus, der von einem kleinen Zaun und Garten- und FuRwegen umge-

> Abb-.50: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs 500 m?
Woéchentliche Arbeitstage und -stunden 6 Stunden an 6 Tagen der Woche

12 Stunden an 3 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [100 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A“ in der Abbildung.
[Ausflihrungsprioritat (%)]

Mussen Einstellungen fiir Unterbereich vorge- Nein
nommen werden?

Tipps zu Installationen und Einstellungen Platzieren Sie die Ladestation am nahen Ende der Mittellinie, die den Mahbereich in zwei gleichgroRe Bereiche
unterteilt, einen oberen und einen unteren.

Installieren Sie einen Flihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den Méhbereich in zwei gleichgrofRe Bereiche unter-
teilt, einen oberen und einen unteren.

Hausgarten mit separatem Bereich fiir Maharbeit

Ein weit offener Vorgarten umgibt das Haus auf zwei Seiten mit einer kleinen separaten Rasenflache neben einem bepflanzten Gartenbereich oder
Gemusebeet.

» Abb.51: 1. Hauptbereich 2. Unterbereich 3. Ladestation 4. Begrenzungsdraht 5. Fiihrungsdraht

Praktische Anleitung
Flache des Mahbereichs Hauptbereich 1.000 m?
Unterbereich 400 m?
Wochentliche Arbeitstage und -stunden Hauptbereich 14 Stunden an 5 Tagen der Woche
Unterbereich 12 Stunden an 2 Tagen der Woche
Ausgangsmethode von Station Hauptbereich Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [70 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt
[Ausfiihrungsprioritét (%)] ,A“in der Abbildung.
Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes des Hauptgartens
und startet den M@hvorgang ab dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [30 %)]. Siehe
Maher-Ausgangspunkt ,B“ in der Abbildung.
Unterbereich Bewegen Sie den Mahroboter im Voraus von Hand vom Hauptbereich zum Unterbereich.
Beginnen Sie dann mit dem manuellen Mahen. Einzelheiten hierzu finden Sie im Abschnitt
,Méahen ohne automatisches Aufladen® in der Betriebsanleitung.
Mussen Einstellungen fiir Unterbereich vorgenommen werden? Ja
Tipps zu Installationen und Einstellungen Platzieren Sie die Ladestation in der Mitte der vorderen Begrenzung des Hauptgartens.

Installieren Sie einen Fihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den Hauptbereich in zwei
gleichgroRe Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Gras- und Rasenflachen auf kleinen Hiigeln

Eine Hiigellandschaft mit einem griinen Rasen in einem Park, auf einem Golfkurs o. A. Der Rasen wéchst mit unterschiedlichen Héhen- und
Schattenbedingungen auf einem oder mehreren sanften oder steilen Hangen mit Sand- und Wassermerkmalen.
» Abb.52: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs 2.500 m*
Wochentliche Arbeitstage und -stunden 24 Stunden an 7 Tagen der Woche
Ausgangsmethode von Station Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [40 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A” in der Abbildung.

[Ausfilhrungsprioritat (%)] Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung eines Endes einer ebenen Rasenflache auf dem Higel und

startet den Mahvorgang ab dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,B“ in der
Abbildung.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes einer leicht abwarts geneigten Rasenflache
und startet den M@hvorgang ab dem Endbereich des Flihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,C*
in der Abbildung.

Mussen Einstellungen fiir Unterbereich vorge- Nein
nommen werden?

Tipps zu Installationen und Einstellungen Platzieren Sie die Ladestation an einem Ende der Mittellinie, die die ebene Rasenflache auf dem Hiigel in zwei
gleichgroRe Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Installieren Sie zwei Fiihrungsdrahte entlang der Mittellinie, die den Mahbereich in zwei gleichgroRe Bereiche unter-
teilt, einen oberen und einen unteren. Einen in Richtung des einen Endes einer ebenen Rasenflache auf dem Hugel,
den anderen in Richtung des fernen Endes einer leicht abwarts geneigten Rasenflache.

Achten Sie unbedingt darauf, einen Begrenzungsdraht auf nahezu ebenen oder méglichst wenig geneigten Flachen
zu installieren.

Verlegen Sie einen Fiihrungsdraht diagonal tber einen Hang, da dies dem Mahroboter das Erklimmen des Hangs
erleichtert.
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Gut entworfener Garten mit mehreren Stellen, die beim Mahen schwer zu erreichen sind

Ein vollstandig umzaunter, anspruchsvoller Gartenbereich, der ein groRes Wohnhaus, Wassermerkmale und eine wilde Sammlung von Pflanzen
und Objekten enthalt. Die gut entworfene Landschaft tragt dazu bei, den Garten schon intakt zu halten, erzeugt aber isolierte Stellen fir die

Rasenpflege.

» Abb.53: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs

2.500 m?

Woéchentliche Arbeitstage und -stunden

24 Stunden an 7 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station
[Ausfiihrungsprioritat (%)]

Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A" in der Abbildung.

Der Maher verlasst die Ladestation in Richtung des Endes der nahen Seite des Arbeitsbereichs und startet den
Méhvorgang etwa zwei Schritte vor dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [20 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt
,B“in der Abbildung.

Der Maher verlasst die Ladestation in Richtung der weit entfernten Ecke des Arbeitsbereichs und startet den

Méhvorgang etwa am Mittelpunkt der Lange des Fiihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,C* in der
Abbildung.

Der Maher verlasst die Ladestation in Richtung der weit entfernten Ecke des Arbeitsbereichs und startet den
Mahvorgang etwa zwei Schritte vor dem Endbereich des Fihrungsdrahts bei [20 %]. Siehe Mé&her-Ausgangspunkt
,D“in der Abbildung.

Mussen Einstellungen fiir Unterbereich vorge-
nommen werden?

Nein

Tipps zu Installationen und Einstellungen

Platzieren Sie die Ladestation zum Schutz der Landschaft und fiir bequemen Zugang zur Stromversorgung hinter
dem Haus.

Installieren Sie zwei Fuhrungsdrahte, um den Mahroboter zu zwei der am schwersten zuganglichen Mahbereiche im
Garten zu fihren. Einen Draht in Richtung des nahen Endes des Gartens, der sich zwischen zwei Gartenobjekten
erstreckt, den anderen Draht in Richtung der weit entfernten Ecke des Gartens, der sich zwischen dem Stellplatz
und den Pflanzen erstreckt.

Achten Sie unbedingt darauf, zwei Fiihrungsdréhte in einem bestimmten Abstand von einem Begrenzungsdraht zu
verlegen, um eine negative Auswirkung auf die Roboternavigation zu vermeiden.

Ein offener, formeller Garten, der durch Hecken, Wildpflanzen, Gartenwege und Gartenobjekte in

unsymmetrische Abschnitte unterteilt wird

Eingebettet in die Mitte eines mit vielen Pflanzen und Baumen gefiillten Waldstiicks, hat ein Gewerbegebiet freie Sicht auf den Hinterhofgarten, der
grob in drei Rasenflachen von unterschiedlicher Gréf3e und Dimension unterteilt ist.
» Abb.54: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs

1.500 m? (Flachenaufteilungsverhaltnis: ca. 55/30/15)

Woéchentliche Arbeitstage und -stunden

14 Stunden an 7 Tagen der Woche

24 Stunden an 4 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station
[Ausfiihrungsprioritat (%)]

Bestimmen Sie die Ausflihrungsprioritaten fur die Maharbeit proportional zu den GréRRen der drei Bereiche.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [55 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A” in der Abbildung.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes des zweitgréf3ten Arbeitsbereichs und star-

tet den Mahvorgang ab dem Endbereich des Fihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt B in der
Abbildung.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes des drittgroRten Arbeitsbereichs und star-

tet den Mahvorgang ab dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [15 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,,C* in der
Abbildung.

Mussen Einstellungen fir Unterbereich vorge-
nommen werden?

Nein

Tipps zu Installationen und Einstellungen

Platzieren Sie die Ladestation am nahen Ende der Mittellinie, die den groRten Mahbereich in zwei gleichgroRe
Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Installieren Sie einen Fiihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den zweitgroRten Mahbereich in zwei gleichgrolRe
Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Installieren Sie einen Flihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den drittgrofRten Mahbereich in zwei gleichgrolle
Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.
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ITALIANO (Istruzioni originali)

Introduzione

Il presente manuale € la Guida alla configurazione del Robot rasaerba. Il presente manuale descrive le procedure per I'installazione della stazione
di ricarica, del filo perimetrale e del filo guida, nonché per I'impostazione iniziale del Robot rasaerba. Accertarsi di leggere le Istruzioni per I'uso di
questo prodotto relativamente alle precauzioni per I'uso.

Informazioni sul Robot rasaerba

Il Robot rasaerba esegue automaticamente il laborioso taglio dell’erba dei prati. Questo prodotto comprende i componenti principali seguenti.

. Robot rasaerba

Questa ¢ 'unita principale che taglia il prato. Viene caricata mediante la stazione di ricarica e taglia automaticamente il prato all’interno dell’a-
rea di lavoro.

Stazione di ricarica

Questo componente carica il Robot rasaerba e fa fluire i segnali nel filo perimetrale e nel filo guida.

Filo perimetrale

Questo filo viene installato intorno al lato piu esterno dell’area di lavoro. Consente al Robot rasaerba di riconoscere I'area di lavoro in cui deve
tagliare il prato.

Filo guida

Questo filo conduce il Robot rasaerba alla stazione di ricarica. Questo filo, inoltre, guida il rasaerba in aree in cui quest’ultimo lavora con minor
frequenza, a causa di motivi topografici, e cosi via.

(L'installazione del filo guida € opzionale.)

» Fig.1: 1. Robot rasaerba 2. Stazione di ricarica 3. Filo perimetrale 4. Filo guida

NOTA: Si consiglia di realizzare un disegno di installazione dell’area di lavoro come nella figura illustrata sopra, prima di eseguire il lavoro di
installazione del filo.

Descrizione dei manuali

Guida alla configurazione

Questo manuale descrive le procedure per l'installazione della stazione di ricarica, del filo perimetrale e del filo guida, nonché per 'imposta-
zione iniziale del Robot rasaerba.

Istruzioni per I'uso di questo prodotto

Questo manuale descrive le funzioni principali, le precauzioni di sicurezza, le varie impostazioni e la manutenzione del Robot rasaerba.

Verifica dei contenuti nella confezione

Stazione di ricarica Alimentatore CA Cavo elettrico “cabtire”
(La forma della spina dell’alimentatore CA varia a
seconda della nazione.)

Cavo elettrico (150 m) Picchetto (per fissare i cavi elettrici) 150 pz Picchetto a vite (per fissare la stazione di ricarica)

W
Vi
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Chiave esagonale 6 (1 pz)

Lama del rasaerba
(in totale 12 pz.: 3 pz. vanno installati, 9 pz. come

Vite (per il fissaggio delle lame del rasaerba)
(in totale 12 pz.: 3 pz. vanno installati, 9 pz. come
ricambi)

&/
&

Y
SO,

AAAN
TYVY

Connettore (5 pz)

Accoppiatore (3 pz)

Istruzioni per 'uso
Guida alla configurazione

LR
SR

(A

—

Calibro di misurazione (ritagliarlo per staccarlo
dall'imballaggio seguendo la fustellatura)

Robot rasaerba

Strumenti necessari per I'installazione

Pinza regolabile

Tronchese

Martello di plastica
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Trasporto del Robot rasaerba

AAWERTIMENTO: Accertarsi che I'Interruttore di accensione del Robot rasaerba sia disattivato.
AAWERTIMENTO: Quando si intende trasportare il Robot rasaerba, afferrarlo esclusivamente per 'impugnatura.
AAWERTIMENTO: Non afferrare il Robot rasaerba con le lame del rasaerba rivolte verso di sé.
AAWERTIMENTO: Non far funzionare il Robot rasaerba mentre altre persone lo stanno toccando.

1. Qualora il Robot rasaerba sia in funzione, premere il pulsante “STOP”.
Lo sportellino del display si apre, e il Robot rasaerba si arresta.
2. Chiudere lo sportellino del display e premere il lato O dell'interruttore di accensione.

3. Afferrare 'impugnatura e sollevare il Robot rasaerba.
» Fig.2: 1.Impugnatura 2. Interruttore di accensione

Preparazione dell’area di lavoro

Eseguire i preparativi seguenti in modo da non ostacolare il taglio automatico del Robot rasaerba.
. Rimuovere rametti, pietre e altri oggetti di dimensioni relativamente grandi dall’area di lavoro.
*  Qualora I'altezza dell’erba superi i 100 mm, tagliarla a tale altezza o a un’altezza inferiore.

. Riempire e appiattire eventuali aree sprofondate o ubicazioni in cui si formino pozze d’acqua.
. Rimuovere la neve, qualora si sia accumulata.

Installazione dell’alimentatore CA

Scegliere un’ubicazione all’'ombra ben ventilata, in cui non cadano gocce di pioggia. Posizionare I'alimentatore CA tenendolo a un’altezza pari o
superiore a 30 cm dal suolo. Si consiglia di fissare I'alimentatore CA a una parete utilizzando delle viti.

| AVVISO: Per evitare che il connettore venga deformato o danneggiato, collegarlo tenendolo diritto, senza inclinarlo.

NOTA: E richiesta una fonte di alimentazione domestica per un’ubicazione all'aperto che non sia esposta alla pioggia.
NOTA: Qualora I'ubicazione di installazione non abbia la forza portante sufficiente, rinforzarla.

NOTA: Dopo aver installato I'alimentatore CA, scollegare la spina di alimentazione dell’alimentatore CA.

NOTA: Non collegare a catena piu cavi elettrici “cabtire”.

» Fig.3: 1.Alimentatore CA 2. Cavo elettrico “cabtire”
» Fig.3: a) 30 cm o piu al di sopra del suolo

Ubicazione della stazione di ricarica

La stazione di ricarica carica il Robot rasaerba e fa scorrere i segnali nel filo perimetrale e nel filo guida.

Condizioni di installazione della stazione di ricarica

AVVISO: Non piegare la base della stazione.

»  Scegliere un’ubicazione possibilmente in piano in prossimita della fonte di alimentazione (entro £5°).

»  Scegliere un’ubicazione che sia protetta dalla luce solare diretta.

. Qualora la stazione di ricarica venga posizionata sul prato, I'erba nell’area in cui deve essere posizionata deve essere tagliata corta.
. Deve essere presente uno spazio di almeno 3 m dal lato posteriore della stazione di ricarica.

» Fig.4: 1. Base della stazione

» Fig.4: a)5° omenob)3 mopiu

Come stabilire la posizione della stazione di ricarica

Stabilire la posizione della stazione di ricarica attenendosi alle condizioni di installazione.

| NOTA: Non fissare la stazione di ricarica. In questa fase, & necessario solo stabilire la posizione della stazione di ricarica.

Installazione del filo perimetrale

. Il filo perimetrale viene installato intorno al lato piu esterno dell’area in cui il Robot rasaerba esegue il lavoro di taglio dell’erba. Installare il filo
perimetrale in modo che racchiuda I'area di lavoro in una singola linea ininterrotta, e collegare entrambe le estremita del filo perimetrale alla
stazione di ricarica.

. Il Robot rasaerba non funziona correttamente, se il filo perimetrale non viene installato correttamente. Accertarsi di installare il filo perimetrale
attenendosi alle istruzioni nel presente manuale.

*  Qualora sia presente un oggetto metallico, ad esempio una barra di acciaio sul suolo, 'oggetto metallico interferisce con il segnale ad anello e
causa I'arresto.

NOTA: E possibile installare il filo perimetrale in due modi: fissandolo con picchetti o interrandolo nel suolo (fino a 20 cm). Le presenti istruzioni
per l'uso illustrano l'installazione utilizzando i picchetti.
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Condizioni di installazione del filo perimetrale

E possibile impostare il superamento perimetro del Robot rasaerba tra 20 e 50 cm. Questo manuale descrive le condizioni allimpostazione predefi-
nita (32 cm). Per i dettagli sull'impostazione, fare riferimento al capitolo “Preferenze di spostamento” nelle istruzioni per I'uso.

_\
A VNN NN

Immagine Condizione
NS ~ ~ Separare di circa 35 cm da ostacoli con un’altezza di 5 cm o piu. (un’area di circa
S 25 cm dall'ostacolo viene lasciata non tosata).

(a)

Utilizzare il calibro di misurazione fornito in dotazione per creare una distanza
appropriata dagli ostacoli (ritagliare il calibro di misurazione per staccarlo dall'im-
ballaggio seguendo la fustellatura).

Separare di circa 30 cm da ostacoli con un’altezza inferiore a 5 cm (un’area di
circa 20 cm dall’ostacolo verra lasciata non tosata).

Separare di circa 10 cm da ostacoli con un’altezza inferiore a 1 cm (non viene
lasciata alcuna area non tosata).

Qualora siano presenti aree in cui il Robot rasaerba non debba entrare, oppure
ostacoli che il Robot rasaerba non debba incontrare, escludere I'area installando il
filo perimetrale intorno a quest’ultima. Per i dettagli, fare riferimento a “Creazione
di un’isola” (pagina 65).

a) Almeno 15 cm b) Almeno 35 cm

Posizionare delle partizioni (ostacoli) con un’altezza di almeno 15 cm intorno alle
aree in cui il Robot rasaerba non debba mai entrare. Inoltre, installare il filo peri-
metrale a una distanza pari o superiore a 35 cm dalla partizione, al fine di evitare il
contatto con quest’ultima (un’area di circa 25 cm verra lasciata non tosata).
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Immagine

Condizione

Non avvolgere in un fascio cavi e fili. In caso contrario, il segnale si intensifiche-
rebbe e il Robot rasaerba non funzionerebbe correttamente.

- La larghezza dell’'area di lavoro deve essere di almeno 150 cm. Il Robot rasaerba
torna alla stazione di ricarica seguendo il filo perimetrale in senso antiorario.

- Accertarsi che il filo perimetrale sia a una distanza di almeno 150 cm dal lato
della stazione di ricarica.

Posizionare il filo perimetrale in modo che la distanza dal filo perimetrale al
Robot rasaerba sia inferiore a 35 m. Qualora la distanza dal filo perimetrale piu
vicino al Robot rasaerba sia superiore a 35 m, il Robot rasaerba non funziona
correttamente.

(b)

1. Stazione di ricarica 2. Filo guida 3. Filo perimetrale

a) 400 m o meno b) 800 m o meno

- La lunghezza massima del percorso che inizia dalla stazione di ricarica, segue il
filo guida, il filo perimetrale e ritorna alla stazione di ricarica, come illustrato nella
figura, deve essere pari o inferiore a 400 m.

- Lo spazio consentito che 'utente puo limitare disponendo il filo perimetrale arriva
a3.500 m”.

- La lunghezza massima del filo perimetrale arriva a 800 m, comprese isole e aree
secondarie.
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Immagine Condizione

- Qualora sia presente un pendio nell’area di lavoro, disporre il filo perimetrale su
un pendio con pendenza inferiore a 8°.

- Qualora si disponga un filo perimetrale su un pendio con pendenza superiore a
8°, disporre un’area con pendenza inferiore a 8° al di sotto del pendio per almeno
1Tm.

- Non ¢ possibile disporre un filo perimetrale su un pendio con pendenza superiore
a 8° nell’'area di lavoro piu esterna.

- Disporre il filo perimetrale a una distanza di 20 cm dal confine tra il pendio e il
terreno in piano.

Quando si intende utilizzare piu stazioni e preparare piu aree di lavoro, installare i
fili perimetrali in modo che siano separati da una distanza pari o superiore a 1 m.

a) 1 mo piub) Menodi1m

Installazione del filo perimetrale

NOTA: Il filo perimetrale dovrebbe venire disteso diritto per 1,5 m o piti da entrambi i lati della stazione di ricarica.

NOTA: Per dettagli quali la distanza di installazione dagli ostacoli, fare riferimento alla sezione “Collegamento dei fili alla stazione di ricarica”
(pagina 67).

1. Applicare il primo picchetto in prossimita della stazione di ricarica utilizzando il martello di plastica, e posizionare il filo perimetrale.
» Fig.5: 1. Stazione diricarica 2. Picchetto

» Fig.5: a) 1,5mo piu

2. Mettere in tensione il filo perimetrale, in modo da non lasciarlo fluttuare dal suolo, quindi applicare il picchetto successivo, lasciando un inter-
vallo di circa 1 m da quello precedente.

NOTA: Qualora il filo perimetrale fluttui, utilizzare un intervallo piu stretto tra i picchetti.

NOTA: Per dettagli quali la distanza di installazione dagli ostacoli, fare riferimento alla sezione “Condizioni di installazione del filo perimetrale”
(pagina 62)

3. Creare un anello (occhiello) di circa 20 cm per lasciare del gioco nel punto di collegamento previsto tra il filo perimetrale e il filo guida, per facili-
tare il collegamento in seguito.
» Fig.6: 1. Punto diraccordo previsto 2. Filo perimetrale 3. Filo guida

NOTA: Il filo guida fa da guida per il Robot rasaerba quando torna alla stazione di ricarica. Per i dettagli sul collegamento con il filo guida, fare rife-
rimento alla sezione “Installazione del filo guida” (pagina 66).

4. Qualora siano presenti aree in cui il Robot rasaerba non debba entrare, oppure ostacoli che il Robot rasaerba non debba incontrare, escludere
I'area installando il filo perimetrale intorno a quest’ultima.

| NOTA: Per i dettagli, fare riferimento a “Creazione di un’isola’ (pagina 65).

5. Dopo aver installato il filo perimetrale fino alla stazione di ricarica, applicare il picchetto in prossimita del lato opposto al picchetto che si trova
nel punto di partenza, utilizzando un martello di plastica.
» Fig.7: 1. Picchetto nel punto di partenza 2. Picchetto nel punto finale

6. Tagliare il filo, lasciando una lunghezza del filo che consenta di collegarlo alla stazione di ricarica.
» Fig.8: 1. Terminale L (sinistro) 2. Terminale R (destro)
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7. Nel punto in cui il connettore pud raggiungere il terminale, allineare il filo perimetrale con la scanalatura del connettore fornito in dotazione,
quindi fissarli assieme saldamente utilizzando la pinza regolabile.
» Fig.9: 1. Filo perimetrale 2. Scanalatura nel connettore

8. Tagliare il filo perimetrale in eccesso utilizzando la tronchese, lasciandone 1 cm a partire dal connettore.
» Fig.10
9. Applicare un connettore all’altro filo perimetrale in modo analogo.

NOTA: Non collegare i connettori alla stazione di ricarica in questa fase. Il collegamento alla stazione di ricarica viene illustrato successivamente,
nella sezione “Collegamento dei fili alla stazione di ricarica” (pagina 67).

Creazione di un’isola

Qualora siano presenti ostacoli quali alberi o rocce, che non possano venire rimossi nell’area di taglio, circondarli con il filo perimetrale per creare

delle isole.
. Installare il filo perimetrale intorno agli ostacoli per creare delle isole. Utilizzare un intervallo stretto tra i picchetti, in modo che la distanza

dall’ostacolo sia di circa 35 cm.
. Installare due linee di filo perimetrale che vadano avanti e indietro dall’isola, a distanza ravvicinata (distanza di O cm). In tal modo, si consente

al Robot rasaerba di attraversare i fili.
— Inserire le due linee di filo perimetrale nello stesso picchetto.

AVVISO: Non consentire alle due linee di filo perimetrale di incrociarsi tra di loro. In caso contrario, il Robot rasaerba si arresta a causa di un
errore.

» Fig.11: 1. Ostacolo 2. Picchetto 3. Filo perimetrale
» Fig.11: a) Circa 35 cm b) A distanza ravvicinata (distanza 0 cm)

*  Creare piu isole nel modo seguente.
» Fig.12: 1. Filo perimetrale 2. Picchetto

Creazione di un’area secondaria

Qualora sia presente un’area di lavoro separata per la quale non sia possibile fornire un percorso che consenta al Robot rasaerba di navigare

automaticamente per raggiungerla dalla stazione di ricarica, tale area di lavoro viene designata come area secondaria (b). L'area con la stazione di

ricarica € I'area principale (a).

. E necessario spegnere il Robot rasaerba e spostarlo a mano tra I'area principale e I'area secondaria.

. Posizionare il filo perimetrale in modo che la larghezza del percorso tra I'area principale e I'area secondaria sia pari o inferiore a 10 cm.

» llfilo perimetrale deve essere disposto in una singola linea ininterrotta intorno all'intera area di lavoro ((a) e (b)).

*  Quando si taglia I'erba nell’area secondaria, € necessario cambiare le impostazioni del Robot rasaerba. Per i dettagli, fare riferimento alle
Istruzioni per I'uso di questo prodotto.

» Fig.13: 1. Filo perimetrale 2. Stazione di ricarica 3. 10 cm o meno

» Fig.13: a)Area principale b) Area secondaria

Installazione del filo guida

Il filo guida conduce il Robot rasaerba alla stazione di ricarica. Questo filo, inoltre, guida il Robot rasaerba in aree in cui quest’ultimo lavora con
minor frequenza, a causa di motivi topografici, e cosi via.

NOTA: E possibile installare fino a 2 fili guida.

NOTA: Non biforcare il filo guida.

Condizioni di installazione del filo guida

Immagine Condizione

Come indicato nella figura, disporre il filo guida ad almeno 2 m in linea retta dalla
stazione di ricarica. In caso contrario, il Robot rasaerba potrebbe non essere in
grado di tornare alla stazione di ricarica.

a)2mo piu

- Quando si intende creare una curva, installare il filo guida a un’angolazione di
circa 135°. Il Robot rasaerba potrebbe non essere in grado di tornare alla stazione
_______________________________ di ricarica, con un’angolazione inferiore a 90°.
,,;Q:;) J(d) —Accertarsi. che la Iineq diqgonale_diritta s_ia lunga almeno 50 cm. ) )
- Qualora sia necessario disporre il filo guida su una linea curva, disporlo in modo
che il raggio di piegatura sia pari o superiore a 1 m.

a) Circa 135° b) Almeno 50 cm c) Aimeno 1 m d) 90° o meno
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Immagine Condizione

La larghezza dell’area di lavoro deve essere di almeno 150 cm. Accertarsi che
lo spazio sul lato sinistro del filo guida sia ampio, poiché il Robot rasaerba passa
attraverso il lato sinistro del filo guida e torna alla stazione di ricarica.

a) Almeno 100 cm b) Almeno 50 cm

Non consentire che il filo guida si incroci con il filo perimetrale.

’

ar \_ _ “\_‘? \___1r ____________ “_\%
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Installazione del filo guida

1. Tagliare I'anello (occhiello) di filo perimetrale creato in precedenza nel punto di collegamento tra il filo perimetrale e il filo guida.
» Fig.14: 1. Filo perimetrale

2. Inserire il filo guida nella porta centrale e i fili perimetrali nelle porte sinistra e destra delle tre porte di collegamento dell’accoppiatore fornito in
dotazione.
» Fig.15: 1. Accoppiatore 2. Filo perimetrale 3. Filo guida

NOTA: Inserire tutti e tre i fili fino in fondo.

3. Serrare I'accoppiatore con la pinza regolabile per fissare i fili.
» Fig.16

4. Applicare i picchetti da entrambi i lati del punto di raccordo utilizzando un martello di plastica.
» Fig.17: 1. Picchetto

| NOTA: Accertarsi che il collegamento tra il filo guida e il filo perimetrale sia a circa 90°.

5. Installare il filo guida applicando i picchetti fino alla stazione di ricarica utilizzando un martello di plastica.

*  Applicare i picchetti a intervalli di circa 1 m, ma utilizzare un intervallo piu stretto, qualora il filo guida fluttui.
*  Quando si intende creare una curva, installare il filo guida a un’angolazione di circa 135°.

. Installare il filo guida in linea retta per almeno 2 m davanti alla stazione di ricarica.

»  Per altre condizioni di installazione del filo guida, fare riferimento a “Condizioni di installazione del filo guida” (pagina 65).
» Fig.18: 1. Stazione diricarica 2. Filo guida

» Fig.18: a)Almeno 2 m b) Circa 135°
6. Al termine dell'installazione del filo guida fino alla stazione di ricarica, far passare il filo guida sul retro della stazione di ricarica attraverso il foro

sul fondo della torre della stazione di ricarica.
» Fig.19: 1. Foro 2. Torre

NOTA: Tagliare il filo guida in modo che circa 30 cm o piu vengano lasciati sporgere dal retro della stazione di ricarica.

7. Inserire e fissare il filo guida nella scanalatura al centro della base della stazione.
» Fig.20: 1. Scanalatura 2. Base della stazione

8. Montare un connettore alla punta del filo guida.

| NOTA: Fare riferimento alla pagina65 per informazioni su come montare il connettore.

9. Quando si intende installare un secondo filo guida, ripetere i passida 1 a 8.

| NOTA: Per i dettagli sul collegamento con la stazione di ricarica, fare riferimento a “Collegamento dei fili alla stazione di ricarica” (pagina 67).
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Prolungamento di un filo

Quando si intende prolungare un filo, utilizzare un accoppiatore fornito in dotazione per collegare i due fili.

1. Inserire i fili nelle porte sinistra e destra delle tre porte di collegamento dell’accoppiatore fornito in dotazione.
» Fig.21: 1.Accoppiatore 2. Filo

NOTA: Inserire entrambi i fili fino in fondo.

NOTA: Il prolungamento dei fili € possibile inserendoli in due qualsiasi porte tra quelle di collegamento, ma si consiglia di utilizzare le porte di
collegamento sinistra e destra, al fine di creare un prolungamento diritto.

2. Serrare I'accoppiatore con la pinza regolabile per fissare i fili.

v
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Fissaggio della stazione di ricarica
Accertarsi che il cavo elettrico “cabtire” possa raggiungere la stazione di ricarica, quindi fissarlo con picchetti a vite (8 pz) utilizzando la chiave esa-

» Fig.23: 1. Chiave esagonale 6 2. Picchetto a vite (per fissare la stazione di ricarica) (8 pz)

Collegamento dei fili alla stazione di ricarica

Al termine dell'installazione dei fili, collegare il filo perimetrale, il filo guida e il cavo elettrico “cabtire” alla stazione di ricarica.

Collegamento del filo perimetrale

1. Aprire lo sportellino dei terminali e rimuovere il coperchio dei fili della stazione di ricarica.
» Fig.24: 1. Sportellino dei terminali 2. Coperchio dei fili

2. Posizionarsiin piedi dietro la stazione di ricarica e far passare il filo perimetrale proveniente da sinistra attraverso il gancio sul lato sinistro (3
ganci), a partire dal basso.
» Fig.25: 1. Filo perimetrale proveniente dal lato sinistro 2. Ganci sul lato sinistro (in tre punti)

3. Inserire il connettore presente sulla punta del filo sul terminale R.
» Fig.26: 1. Terminale R (destro) 2. Connettore del filo perimetrale proveniente dal lato sinistro

AVVISO: Per evitare che il connettore venga deformato o danneggiato, collegarlo tenendolo diritto, senza inclinarlo.

4. Analogamente, far passare il filo perimetrale proveniente dal lato destro attraverso i ganci sul lato destro (in tre punti), in sequenza a partire dal
basso, e inserire il connettore nel terminale L.
» Fig.27: 1. Terminale L (sinistro) 2. Connettore del filo perimetrale proveniente dal lato destro 3. Ganci sul lato destro (in tre punti)

AVVISO: Verificare che i fili perimetrali siano collegati ai terminali corretti. Qualora i fili perimetrali siano collegati ai terminali sbagliati, il
Robot rasaerba non € in grado di riconoscere I'area di lavoro.

» Fig.28: 1. Filo perimetrale 2. Area di lavoro

Collegamento del filo guida

Far passare il filo guida attraverso i ganci sul lato destro o sul lato sinistro (in due punti) e fissare il connettore presente sulla punta del filo al termi-
nale G1 o0 G2.

| AVVISO: Per evitare che il connettore venga deformato o danneggiato, collegarlo tenendolo diritto, senza inclinarlo.

| NOTA: E possibile fissare il connettore del filo guida a uno dei due terminali, G1 o G2.

» Fig.29: 1. Connettore del filo guida 2. Terminale G2 3. Ganci sul lato destro (in due punti) 4. Tacca (non far passare il filo guida attraverso que-
sto punto)

| NOTA: Qualora sia presente un secondo filo guida, collegarlo al terminale aperto, G1 o G2, mediante la stessa procedura.

Collegamento del cavo elettrico “cabtire”

1. Collegare il connettore del cavo elettrico “cabtire” alla presa.
» Fig.30: 1. Presa 2. Connettore del cavo elettrico “cabtire”

| AVVISO: Per evitare che il connettore venga deformato o danneggiato, collegarlo tenendolo diritto, senza inclinarlo.

2. Farpassare il cavo elettrico “cabtire” attraverso i ganci centrali (in tre punti) in sequenza a partire dall’alto.
» Fig.31: 1. Ganci centrali (in tre punti)

3. Montare il coperchio dei fili.

»  Farpassare il cavo elettrico “cabtire” attraverso la tacca nel coperchio dei fili.
» Fig.32: 1. Coperchio dei fili 2. Tacca

4. Chiudere lo sportellino dei terminali e collegare la spina di alimentazione dell’alimentatore CA a una presa elettrica.
» Fig.33: 1. Sportellino dei terminali

5. \Verificare che l'indicatore della stazione si illumini in verde.

.

Se il filo perimetrale € collegato correttamente, I'indicatore della stazione si illumina in verde.

Qualora vi sia un errore di collegamento, I'indicatore della stazione lampeggia in rosso. Rimuovere eventuali anomalie nella parte di collega-
mento della stazione di ricarica per ciascun filo, e controllare di nuovo I'indicatore della stazione.
» Fig.34: 1. Indicatore della stazione
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Carica del Robot rasaerba

1. Premere il lato | dell'interruttore di accensione del Robot rasaerba e accendere quest’ultimo.
» Fig.35

| NOTA: Quando si intende caricare il Robot rasaerba, &€ necessario accenderlo.

2. Agganciare il Robot rasaerba alla stazione di ricarica.
» Fig.36

| NOTA: Quando la carica ha inizio, il LED del Robot rasaerba lampeggia in verde. Quando la carica é stata completata, il LED si spegne.

Impostazione iniziale

| NOTA: Staccare il foglietto protettivo dalla parte di controllo prima dell’'uso.

Quando il Robot rasaerba viene acceso per la prima volta, viene visualizzata la schermata di impostazione iniziale mostrata di seguito. Immettere la
lingua del display, la data e 'ora, I'area di taglio e il codice PIN.

1. Premere il pulsante “STOP” del Robot rasaerba e aprire lo sportellino del display.
» Fig.37: 1. Sportellino del display 2. Pulsante “STOP”

2. Selezionare la lingua da utilizzare con i tasti E]/E] quindi premere il tasto .
» Fig.38
Selezionare i formati di visualizzazione della data e dell’ora desiderati con i tasti E/E/E]/E]
Selezionare [Next (Avanti)] con i tasti [TFFH quindi premere il tasto [7
Fig.39
Premere i tasti @/@E/E per selezionare la voce e immettere la data e I'ora premendo i tasti da ﬂ a ﬂ
Selezionare [Verify (Verifica)] con i tasti E/@/E]/E] quindi premere il tasto .
Fig.40

Selezionare I'area di taglio con i tasti m/m quindi premere il tasto [W
Fig.41

Premere i tasti da lil a El per immettere il codice PIN.
Fig.42

V® yN vo 0 v ®

9. Immettere di nuovo il codice PIN per confermarlo.
» Fig.43

| NOTA: Annotarsi il codice PIN e conservarlo in un luogo sicuro, in modo da non dimenticarlo.

Controllo dell’installazione dei fili

Controllo della partenza dalla stazione di ricarica

[Menu superiore] > [Main menu (Menu principale)] > [Navigation preferences (Preferenze di spostamento)] > [Mower departing points
(Punti di partenza rasaerba)]

Attenersi alla procedura seguente e verificare che il Robot rasaerba parta dalla stazione di ricarica. Nell’operazione di partenza, il Robot rasaerba
salva nella sua memoria la forza del campo magnetico della stazione di ricarica, per consentire un aggancio corretto.

AVVISO: Accertarsi di controllare la partenza dopo aver installato i fili. In caso contrario, il Robot rasaerba potrebbe navigare a velocita lenta sul
filo guida, oppure potrebbe non navigare a velocita lenta sulla stazione di ricarica.

AVVISO: Agganciare il Robot rasaerba alla stazione di ricarica, prima di impostare il metodo di partenza.

1. Premere il pulsante [E sul quadro comandi.

Viene visualizzato il [Main menu (Menu principale)].

2. Selezionare [Navigation preferences (Preferenze di spostamento)] sul display con i tasti m/m quindi premere il tasto m
Viene visualizzato il menu secondario.

3. Selezionare [Mower departing points (Punti di partenza rasaerba)].

Viene visualizzata la schermata di selezione del menu.

4. Selezionare il numero del profilo del metodo di partenza che si desidera impostare con i tasti @/E] quindi premere il tasto [Z
» Fig.44

Viene visualizzato il menu delle opzioni.
5. Utilizzare il tastierino per immettere le condizioni desiderate nei campi di definizione delle opzioni visualizzati sullo schermo.

Opzione Dettagli

Wire to trace: (Cavo da seguire:) Selezionare il tipo di filo che il Robot rasaerba deve seguire dopo essere partito dalla stazione di ricarica.
Utilizzare i tasti m/m per visualizzare il tipo di filo desiderato. Per partire direttamente dalla stazione di

ricarica senza seguire un filo specifico, selezionare [-------- ].
Departure position: (Posizione di Immettere la distanza che il Robot rasaerba deve percorrere dalla stazione prima di iniziare il lavoro di taglio
partenza:) dell’erba. E possibile immettere una distanza compresa tra 0 e 800 m.
Probability (Probabilita) Immettere la probabilita di esecuzione del profilo impostato sotto forma di percentuale.

» Fig.45: 1. Valore massimo di probabilita che pud essere immesso
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NOTA: Il valore massimo di probabilita che puo essere immesso viene visualizzato sulla sinistra dell'area di immissione di ciascun profilo.
Immettere un valore che sia piu piccolo del valore massimo. Qualora si immetta un valore superiore a quello consentito, il valore viene sostituito
con quello massimo.

6. Selezionare [Test] ed eseguire il funzionamento di prova, prima di memorizzare le impostazioni.
Il Robot rasaerba viaggia lungo il filo selezionato.
I Robot rasaerba si arresta automaticamente dopo la distanza immessa.

| NOTA: La conferma si conclude se il Robot rasaerba parte dalla stazione di ricarica e si arresta nel punto designato. |

7. Premere il pulsante “STOP”.
Lo sportellino del display si apre.

8. Quando viene visualizzata la schermata che richiede se memorizzare o meno il metodo di partenza della corsa di prova, selezionare [Yes (Si)]
per memorizzare o [No] per annullare la memorizzazione.

Se si seleziona [No], & necessario avviare di nuovo I'impostazione dall’inizio.

Controllo dell’installazione del filo perimetrale

Controllare che il filo perimetrale sia installato correttamente.

1. Afferrare I'impugnatura del Robot rasaerba e spostarlo a mano, in modo che sia rivolto verso il filo perimetrale.
» Fig.46: 1. Filo perimetrale

2. Premere il pulsante “STOP”.

Lo sportellino del display si apre.

3. Premere il pulsante [E selezionare [Auto mowing (Taglio automatico )], quindi premere il tasto .

4. Chiudere lo sportellino del display.

Il Robot rasaerba inizia il taglio dell’erba e viaggia verso il filo perimetrale.

5. Verificare che il Robot rasaerba cambi direzione al filo perimetrale e continui la navigazione di taglio dell’erba.
» Fig.47: 1. Filo perimetrale

6. Premere il pulsante “STOP”.

Il Robot rasaerba si arresta.

7. Disattivare l'interruttore di accensione del Robot rasaerba e trasportare quest’ultimo in un altro luogo, quindi attivare l'interruttore. Verificare
che il Robot rasaerba funzioni in modo analogo anche in altre ubicazioni del filo perimetrale.

Come far tornare il Robot rasaerba alla stazione di ricarica

[Menu superiore] > [Park (Parcheggio)] > [Stay at charging station (Resta alla stazione di ricarica)]

Questa procedura non & necessaria quando ¢ installato un filo guida. Passare a [Controllo dell’installazione del filo guida). Eseguire questa proce-
dura quando si intende utilizzare il Robot rasaerba senza installare un filo guida.

Ritorno del Robot rasaerba alla stazione di ricarica.

NOTA: Come impostazione predefinita, il Robot rasaerba cerca preferibilmente segnali provenienti dal filo guida, e torna alla stazione di ricarica
in base ai segnali del filo guida. Anche se non & presente alcun filo guida nella propria area di lavoro, il Robot rasaerba innanzitutto continua a
cercare segnali provenienti dal filo guida per un tempo di ricerca prioritaria preimpostato. Quindi, dopo che il tempo di ricerca prioritaria & tra-
scorso, il Robot rasaerba cerca i segnali provenienti dal filo perimetrale, e torna alla stazione di ricarica in base ai segnali del filo perimetrale. Se
non si intende disporre il filo guida, si consiglia di cambiare il tempo di ricerca prioritaria per il filo guida. Per i dettagli, vedere “Impostazione del
periodo di ricerca attiva per il segnale guida” nelle Istruzioni per I'uso.

1. Premere il pulsante [E sul quadro comandi.

Viene visualizzato il menu secondario.

» Fig.48

2. Selezionare [Stay at charging station (Resta alla stazione di ricarica)].

Quando si preme il tasto E viene visualizzato il messaggio [Close the display cover to return to the charging station. (Chiudi il coperchio del
display per tornare alla stazione di ricarica.)].

3. Chiudere il coperchio batterie.
Verificare che il Robot rasaerba torni alla stazione di ricarica.

Controllo dell’installazione del filo guida

Controllare che il filo guida sia installato correttamente.

1. Con I'apparecchio spento, afferrare I'impugnatura del Robot rasaerba e spostarlo a mano, in modo che sia rivolto verso il filo guida.
» Fig.49: 1. Filo guida

2. Premere il pulsante “STOP”.

Lo sportellino del display si apre.

3. Premere il pulsante [E selezionare [Stay at charging station (Resta alla stazione di ricarica)], quindi premere il tasto E

4. Chiudere lo sportellino del display.

Il Robot rasaerba inizia la navigazione di taglio dell’erba verso il filo guida.

5. Verificare che il Robot rasaerba cambi direzione in prossimita del filo guida, navighi lungo il filo guida verso la stazione di ricarica e si agganci a
quest'ultima.

NOTA: Il Robot rasaerba, dopo aver rilevato il filo guida, corre lungo il lato sinistro di quest’ultimo.

Questa operazione completa i controlli di installazione e di funzionamento. Per I'utilizzo dettagliato di questo prodotto, fare riferimento alle Istruzioni
per I'uso di questo prodotto.
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ESEMPI SIGNIFICATIVI

Di seguito sono riportati alcuni esempi di installazioni e impostazioni d’uso.

| dettagli mostrati nelle figure rappresentano solo degli esempi, e servono a illustrare le differenti scale dei campi in cui ciascun esempio potrebbe
essere piu appropriato. Rendere la propria disposizione piu appropriata in base alle proprie preferenze.

Area di un giardino personale di un residente

Un cortile accogliente o un piccolo giardino quadrato sul retro della propria casa, circondato da piccole recinzioni, sentieri e piste.
» Fig.50: 1. Stazione diricarica 2. Filo perimetrale 3. Filo guida

Guida pratica

Area di taglio 500 m?

Giorni e orari di lavoro settimanali 6 ore in 6 giorni della settimana

12 ore in 3 giorni della settimana

Metodo di partenza dalla stazione [priorita di Partenza diretta dalla stazione di ricarica al [100%)]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “A” nella
esecuzione (%)] figura.

Esigenza di creare impostazioni per aree No

secondarie

Suggerimenti per le installazioni e le Posizionare la stazione di ricarica all'estremita vicina della linea mediana che divide I'area di taglio in due aree
impostazioni uguali, superiore e inferiore.

Installare un filo guida lungo la linea mediana che divide I'area di taglio in due aree uguali, superiore e inferiore.

Giardino domestico con un’area di lavoro di taglio dell’erba separata

Ampio giardino anteriore che circonda la casa su due lati, con una piccola area separata di prato accanto a un giardino di piante mature o un orto.
» Fig.51: 1. Area principale 2. Area secondaria 3. Stazione di ricarica 4. Filo perimetrale 5. Filo guida

Guida pratica

Area di taglio area principale 1.000 m?
area secondaria 400 m?
Giorni e orari di lavoro settimanali area principale 14 ore in 5 giorni della settimana
area secondaria 12 ore in 2 giorni della settimana
Metodo di partenza dalla stazione [priorita di area principale Partenza diretta dalla stazione di ricarica al [70%)]. Fare riferimento al punto di partenza del
esecuzione (%)] rasaerba “A” nella figura.

Partenza verso il lato lontano del giardino principale e inizio del taglio dell’erba dall'area di
terminazione del filo guida al [30%)]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “B”
nella figura.

area secondaria Spostare anticipatamente il Robot rasaerba a mano dall’area principale all’area secon-
daria. Quindi, iniziare il taglio del’erba manualmente. Per i dettagli, fare riferimento alle
istruzioni sotto la sezione “Taglio dell’erba senza la ricarica automatica” nelle istruzioni per

l'uso.
Esigenza di creare impostazioni per aree secondarie Si
Suggerimenti per le installazioni e le impostazioni Posizionare la stazione di ricarica al centro del perimetro anteriore del giardino principale.

Installare un filo guida lungo la linea mediana che divide I'area principale in due aree
uguali, sinistra e destra.

Campi di prati d’erba su piccole colline

Paesaggio collinare di un prato verde in un parco, campo da golf, o simili. Il prato cresce con altezze e sfumature di colore diverse, su uno o piu
pendii lievi o ripidi, con presenza di zone di sabbia e acqua.
» Fig.52: 1. Stazione diricarica 2. Filo perimetrale 3. Filo guida

Guida pratica

Area di taglio 2.500 m*

Giorni e orari di lavoro settimanali 24 ore in 7 giorni della settimana

Metodo di partenza dalla stazione [priorita di Partenza diretta dalla stazione di ricarica al [40%)]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “A” nella figura.
esecuzione (%)]

Partenza verso I'estremita di una superficie di prato pianeggiante sulla collina e inizio del taglio dell’erba dall’area di
terminazione del filo guida al [30%)]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “B” nella figura.

Partenza verso I'estremita lontana di una superficie di prato in leggera pendenza in discesa, e inizio del taglio
dell’erba dall’area di terminazione del filo guida al [30%]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “C” nella

figura.
Esigenza di creare impostazioni per aree No
secondarie
Suggerimenti per le installazioni e le Posizionare la stazione di ricarica all’estremita della linea mediana che divide la superficie pianeggiante del prato
impostazioni sulla collina in due aree uguali, sinistra e destra.

Installare due fili guida lungo la linea mediana che divide I'area di taglio in due aree uguali, superiore e inferiore.
Uno verso I'estremita di una superficie di prato pianeggiante sulla collina, e I'altro verso I'estremita lontana di una
superficie di prato in leggera pendenza in discesa.

Accertarsi di installare un filo perimetrale su superfici che siano quasi piane o meno inclinate possibile.

Far passare un filo guida diagonalmente attraverso un pendio, in quanto questo facilita la salita del pendio per il
Robot rasaerba.
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Un giardino ben disegnato con alcuni punti difficili da raggiungere per ottenere un buon lavoro di taglio

dell’erba

Giardino elaborato completamente recintato, contenente un’ampia residenza, zone d’acqua e un ampio assortimento di piante e oggetti. Il paesag-
gio ben progettato aiuta a mantenere il giardino perfettamente intatto nella sua bellezza, ma crea dei punti isolati per la manutenzione del prato.
» Fig.53: 1. Stazione diricarica 2. Filo perimetrale 3. Filo guida

Guida pratica

Area di taglio 2.500 m?

Giorni e orari di lavoro settimanali 24 ore in 7 giorni della settimana

Metodo di partenza dalla stazione [priorita di Partenza diretta dalla stazione di ricarica al [30%]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “A” nella figura.
esecuzione (%)]

Partenza verso I'estremita vicina dell’area di lavoro di taglio dell’erba e inizio del taglio dell’erba un paio di passi
davanti all'area di terminazione del filo guida al [20%]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “B” nella
figura.

Partenza verso I'angolo lontano dell’area di lavoro di taglio dell’erba e inizio del taglio dell’erba approssimativamente
a meta della lunghezza del filo guida al [30%]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “C” nella figura.

Partenza verso I'angolo lontano dell’area di lavoro di taglio dell’erba e inizio del taglio dell’erba un paio di passi
davanti all'area di terminazione del filo guida al [20%)]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “D” nella

figura.
Esigenza di creare impostazioni per aree No
secondarie
Suggerimenti per le installazioni e le Posizionare la stazione di ricarica nel giardino sul retro, per preservare il paesaggio e accedere facilmente all’ali-
impostazioni mentazione elettrica.

Installare due fili guida per condurre il Robot rasaerba a due delle aree di taglio dell’erba meno accessibili nel giar-
dino. Uno verso I'estremita vicina del giardino, facendolo passare tra due oggetti del giardino, e l'altro verso I'angolo
lontano del giardino, facendolo passare tra il parcheggio e le piante.

Accertarsi di far passare i fili guida a una certa distanza da un filo perimetrale, per evitare di influenzare la naviga-
zione robotica.

Giardino aperto formale, suddiviso in sezioni asimmetriche da siepi, piante selvatiche, sentieri e oggetti da

giardino

Una proprieta terriera commerciale, situata nel mezzo di una foresta piena di piante e alberi, con vista senza ostacoli sul giardino sul retro, suddi-
viso approssimativamente in tre aree di prato con dimensioni e scale diverse.
» Fig.54: 1. Stazione diricarica 2. Filo perimetrale 3. Filo guida

Guida pratica

Area di taglio 1.500 m” (rapporto di suddivisione dell’area: circa 55/30/15)
Giorni e orari di lavoro settimanali 14 ore in 7 giorni della settimana

24 ore in 4 giorni della settimana

Metodo di partenza dalla stazione [priorita di Calcolare le priorita di esecuzione per il lavoro di taglio dell’erba in proporzione alle dimensioni delle tre aree.
esecuzione (%)]

Partenza diretta dalla stazione di ricarica al [55%)]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “A” nella figura.

Partenza verso il lato lontano della seconda area di lavoro di taglio dell’erba pit ampia, e inizio del taglio dell’erba
dall’area di terminazione del filo guida al [30%]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “B” nella figura.

Partenza verso il lato lontano della terza area di lavoro di taglio dell’erba piu ampia, e inizio del taglio dell’erba dall’a-
rea di terminazione del filo guida al [15%]. Fare riferimento al punto di partenza del rasaerba “C” nella figura.

Esigenza di creare impostazioni per aree No

secondarie

Suggerimenti per le installazioni e le Posizionare la stazione di ricarica in prossimita dell’estremita della linea mediana che divide 'area di taglio piu
impostazioni ampia in due aree uguali, sinistra e destra.

Installare un filo guida lungo la linea mediana che divide la seconda area di taglio pil ampia in due aree uguali,
sinistra e destra.

Installare un filo guida lungo la linea mediana che divide la terza area di taglio piu ampia in due aree uguali, sinistra
e destra.
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NEDERLANDS (Originele instructies)

Dit document is de montagehandleiding voor de robotmaaier. Deze handleiding beschrijft de procedures voor het monteren van het laadstation, het
monteren van de begrenzingsdraad, het monteren van de begeleidingsdraad, en het maken van de oorspronkelijke stellingen van de robotmaaier.
Verzeker u ervan de gebruiksaanwijzing van dit apparaat te raadplegen voor de voorzorgsmaatregelen voor gebruik.

Over de robotmaaier

De robotmaaier voert het arbeidsintensieve grasmaaien automatisch uit. Dit apparaat bestaat uit de volgende hoofdcomponenten.

. Robotmaaier

Dit is het hoofdapparaat dat het gazon maait. Deze wordt opgeladen door het laadstation en maait automatisch het gazon binnen het
maaigebied.

Laadstation

Dit laadt de robotmaaier en stuurt signalen door de begrenzingsdraad en begeleidingsdraad.

Begrenzingsdraad

Deze draad wordt aangebracht lang de buitenomtrek van het maaigebied. Hierdoor herkent de robotmaaier het maaigebied waarbinnen het
gras moet worden gemaaid.

Begeleidingsdraad

Deze draad begeleidt de robotmaaier naar het laadstation. Deze draad begeleidt de robotmaaier ook naar gebieden waar de robotmaaier min-
der vaak komt als gevolg van topografische redenen, enz.

(De montage van de begeleidingsdraad is optioneel.)

» Fig.1: 1. Robotmaaier 2. Laadstation 3. Begrenzingsdraad 4. Begeleidingsdraad

OPMERKING: Wij adviseren u een montagetekening te maken van de maaigebieden, zoals hierboven aangegeven, voordat u begint met het
monteren van de draden.

Beschrijving van de handleidingen

Montagehandleiding

Dit beschrijft de procedures voor het monteren van het laadstation, het monteren van de begrenzingsdraad, het monteren van de begeleidings-
draad, en het maken van de oorspronkelijke stellingen van de robotmaaier.

Gebruiksaanwijzing van dit apparaat

Hierin worden de belangrijkste functies, de veiligheidsvoorzorgsmaatregelen, de diverse instellingen en het onderhoud van de robotmaaier
beschreven.

De inhoud van de doos controleren

Laadstation Netspanningsadapter Cabtire-kabel
(De vorm van de stekker van de netspanningsadapter
verschilt afhankelijk van het land.)
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Draad (150 m)

Pen voor het bevestigen van de draad (150 stuks)

Schroefpen (voor het bevestigen van het laadstation)
(8 stuks)

4
/4

Inbussleutel 6 (1 stuk)

Maaimes

(in totaal 12 stuks: 3 stuks worden gemonteerd en 9
stuks zijn reserve)

Schroef (voor het bevestigen van het maaimes)
(in totaal 12 stuks: 3 stuks worden gemonteerd en 9
stuks zijn reserve)

EARAA
vYYY

Aansluitklem (5 stuks)

Koppelstuk (3 stuks)

Gebruiksaanwijzing
Montagehandleiding

DR
S

—

Meetlat (scheur deze af langs de geperforeerde lijnen
op de doos)

Robotmaaier
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Benodigde gereedschappen voor de montage

Klemtang Kniptang Kunststof hamer

De robotmaaier dragen

AWAARSCHUWING: Verzeker u ervan dat de aan-uitschakelaar van de robotmaaier uit staat.
A WAARSCHUWING: Houd de robotmaaier niet aan iets anders vast dan de handgreep.
AWAARSCHUWING: Houd de robotmaaier niet vast met de maaimessen naar u toe gericht.
AWAARSCHUWING: Bedien de robotmaaier niet terwijl andere personen deze aanraken.

1. Als de robotmaaier is werking is, drukt u op de "STOP"-knop.
Het displaydeksel gaat open en de robotmaaier stopt.
2. Sluit het displaydeksel en druk op de O-kant van de aan-uitschakelaar.

3. Pak de handgreep vast en til de robotmaaier op.
» Fig.2: 1. Handgreep 2. Aan-uitschakelaar

Het maaigebied voorbereiden

Bereid als volgt voor om het automatisch maaien van de robotmaaier niet te hinderen.

. Verwijder altijd stokken, stenen en andere grote voorwerpen uit het maaigebied.

Als het gras langer is dan 100 mm, maait u het eerst af op die lengte of korter.

Vul eventuele lage plekken of plaatsen waar een waterplas blijft staan op en werk deze glad af.
Verwijder sneeuw in het geval dit zich heeft opgehoopt.

De netspanningsadapter monteren

Kies een goed geventileerde locatie in de schaduw waar geen regendruppels erop vallen. Plaats de netspanningsadapter op een hoogte van 30 cm
of meer boven de grond. Wij adviseren u de netspanningsadapter met schroeven op een muur te monteren.

KENNISGEVING: Om te voorkomen dat de aansluitklem vervormd of beschadigd raakt, sluit u de aansluitklem recht aan zonder hem te
kantelen.

OPMERKING: Een gewoon stopcontact voor een locatie buitenshuis die niet wordt blootgesteld aan regen is vereist.
OPMERKING: Als de montagelocatie onvoldoende draagkracht heeft, moet u deze versterken.

OPMERKING: Nadat de netspanningsadapter is gemonteerd, trekt u de stekker van de netspanningsadapter uit het stopcontact.
OPMERKING: Sluit niet meerdere cabtire-kabels op elkaar aan.

» Fig.3: 1. Netspanningsadapter 2. Cabtire-kabel
» Fig.3: a) 30 cm of meer boven de grond

Het laadstation plaatsen

Het laadstation laadt de robotmaaier en stuurt signalen door de begrenzingsdraad en begeleidingsdraad.

Montagevoorwaarden voor het laadstation

KENNISGEVING: Buig de grondplaat niet.

Kies zo mogelijk een horizontale locatie in de buurt van de stroomvoorziening (+5° of minder).
Kies een locatie de niet is blootgesteld aan direct zonlicht.

Als het laadstation op het gazon wordt geplaatst, moet die locatie eerst kort gemaaid worden.
. Er is een ruimte van 3 meter of meer vanaf de achterkant van het laadstation.

» Fig.4: 1. Grondplaat

» Fig.4: a)5° of minder b) 3 m of meer

e o o
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De locatie van het laadstation bepalen

Bepaal de locatie van het laadstation door te voldoen aan de montagevoorwaarden.
| OPMERKING: Bevestig het laadstation nog niet. In deze stap bepaalt u alleen de locatie van het laadstation.

De begrenzingsdraad monteren

. De begrenzingsdraad wordt gemonteerd langs de buitenrand van het gebied waarbinnen de robotmaaier de maaiwerkzaamheden uitvoert.
Monteer de begrenzingsdraad zodanig dat deze het hele maaigebied omsluit in één enkele ononderbroken lijn, en sluit beide uiteinden van de
begrenzingsdraad aan op het laadstation.

. De robotmaaier zal niet correct werken als de begrenzingsdraad niet correct wordt gemonteerd. Verzeker u ervan de begrenzingsdraad te
monteren aan de hand van de instructies in deze handleiding.

*  Als een metalen voorwerp, zoals een metalen staaf, op de grond ligt, stoort het metalen voorwerp het lussignaal en leidt ertoe dat de robot-
maaier stopt.

OPMERKING: De begrenzingsdraad kan op twee manieren worden gemonteerd: vastzetten met pennen of ingraven in de grond (tot 20 cm diep).
Deze montagehandleiding beschrijft de montage met pennen.

Montagevoorwaarden voor de begrenzingsdraad

U kunt de overschrijding van de begrenzing van de robotmaaier instellen tussen 20 en 50 cm. Deze handleiding beschrijft de omstandighe-
den in de standaardinstellingen (32 cm). Voor verdere informatie over de instelling, raadpleegt u het hoofdstuk "Navigatievoorkeuren" in de
gebruiksaanwijzing.

Afbeelding Voorwaarde
N IR § ~ Houd een afstand van ongeveer 35 cm tot obstakels met een hoogte van 5 cm of
X \ meer. (Een strook van ongeveer 25 cm lang het obstakel blijft ongemaaid.)
= | Gebruik de bijgeleverde meetlat om de geschikte afstand tot de obstakels te bepa-
x len. (Scheur de meetlat af langs de geperforeerde lijnen op de doos.)
~
N ‘ (a)

_\

Houd een afstand van ongeveer 30 cm tot obstakels met een hoogte van minder
dan 5 cm. (Een strook van ongeveer 20 cm langs het obstakel blijft ongemaaid.)

Houd een afstand van ongeveer 10 cm tot obstakels met een hoogte van minder
dan 1 cm. (Geen strook blijft ongemaaid.)

Als er gebieden zijn waar de robotmaaier niet mag binnengaan, of als er obstakels
zijn die de robotmaaier niet mag tegenkomen, schermt u het gebied af door een
begrenzingsdraad eromheen te monteren. Voor verdere informatie raadpleegt u
"Een eiland maken" (pagina 78).
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Afbeelding Voorwaarde

Plaats afscheidingen (obstakels) met een hoogte van 15 cm of meer rondom de
gebieden waar de robotmaaier nooit mag binnengaan. Bovendien monteert u de
begrenzingsdraad op een afstand van 35 cm of meer tot de afscheiding om te
voorkomen dat de robotmaaier de afscheiding raakt. (Een strook van ongeveer 25
cm blijft ongemaaid.)

a) 15 cm of meer b) 35 cm of meer

Wikkel de draad niet op. Als u dit doet kan het signaal worden versterkt en zal de
robotmaaier niet correct werken.

- — - De breedte van het maaigebied moet 150 cm of meer zijn. De robotmaaier keert
—l terug naar het laadstation door de begrenzingsdraad linksom te volgen.

- Verzeker u ervan dat de begrenzingsdraad minstens 150 cm afstand houdt tot de

zijkant van het laadstation.

Plaats de begrenzingsdraad zodanig dat de afstand tussen de begrenzingsdraad
—_———— ey —— —— ———— — —— en de robotmaaier minder is dan 35 meter. Als de afstand van de dichtstbijzijnde
begrenzingsdraad tot de robotmaaier meer is dan 35 meter, zal de robotmaaier
niet correct werken.

&

a) 35 m of minder

76 NEDERLANDS




Afbeelding

Voorwaarde

(b)

1. Laadstation 2. Begeleidingsdraad 3. Begrenzingsdraad
a) 400 m of minder b) 800 m of minder

- De maximale lengte van de route beginnende bij het laadstation, begeleidings-
draad, begrenzingsdraad en weer terug naar het laadstation, zoals aangegeven in
de afbeelding, dient 400 meter of minder te zijn.

- De toegestane oppervlakte die u kunt begrenzen door de begrenzingsdraad te
monteren, is maximaal 3.500 m”.

- De maximumlengte van de begrenzingsdraad is 800 meter, inclusief eilanden en
subgebieden.

A

- Als het maaigebied een hellingshoek heeft, monteert u de begrenzingsdraad
onder een hellingshoek van minder dan 8°.

- Als u een begrenzingsdraad monteert op een helling van meer dan 8°, moet een
gebied van minder dan 8° over een afstand van 1 meter aanwezig zijn onder de
helling.

- U kunt een begrenzingsdraad niet monteren op een helling van meer dan 8° in
het buitenste maaigebied.

- Monteer de begrenzingsdraad op een afstand van 20 cm tot de begrenzing tus-
sen de helling en het vliakke gebied.

a) 1 m of meer b) Minder dan 1 m

Wanneer u meerdere laadstations gebruikt en meerdere maaigebieden voorbe-
reidt, monteert u de begrenzingsdraden zodanig dat deze 1 meter of meer van
elkaar gescheiden zijn.
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De begrenzingsdraad monteren

OPMERKING: De begrenzingsdraad moet vanuit beide zijkanten van het laadstation 1,5 meter of meer recht lopen.
OPMERKING: Voor verdere informatie, zoals de montageafstand tot obstakels, raadpleegt u "De draden aansluiten op het laadstation" (pagina 80).

1. Sla met behulp van een kunststof hamer de eerste pen in de grond nabij het laadstation en bevestig de begrenzingsdraad.
» Fig.5: 1. Laadstation 2. Pen

» Fig.5: a)1,5m of meer

2. Span de begrenzingsdraad zodat deze niet boven de grond zweeft en sla daarna de volgende pen in de grond op een afstand van ongeveer 1
meter vanaf de vorige pen.

OPMERKING: Als de begrenzingsdraad boven de grond zweeft, verkleint u de onderlinge afstand tussen de pennen.

OPMERKING: Voor verdere informatie, zoals de montageafstand tot obstakels, raadpleegt u "Montagevoorwaarden voor de begrenzingsdraad"
(pagina 75).

3.  Vorm een lus (0og) van ongeveer 20 cm om speling te creéren in de begrenzingsdraad op de beoogde locatie waar de begeleidingsdraad later
zal worden aangesloten op de begrenzingsdraad.
» Fig.6: 1. Beoogde aansluitlocatie 2. Begrenzingsdraad 3. Begeleidingsdraad

OPMERKING: Deze begeleidingsdraad begeleidt de robotmaaier wanneer deze terugkeert naar het laadstation. Voor informatie over het aanslui-
ten van de begeleidingsdraad, raadpleegt u "De begeleidingsdraad monteren" (pagina 80).

4. Als er gebieden zijn waar de robotmaaier niet mag binnengaan, of als er obstakels zijn die de robotmaaier niet mag tegenkomen, schermt u
het gebied af door een begrenzingsdraad eromheen te monteren.

OPMERKING: Raadpleeg voor verdere informatie "Een eiland maken" (pagina 78).

5. Nadat de begrenzingsdraad tot aan het laadstation is gemonteerd, slaat u met behulp van een kunststof hamer de laatste pen in de grond
naast de eerste pen aan het begin van de begrenzingsdraad.
» Fig.7: 1. Pen aan het begin 2. Pen aan het eind

6. Knip de begrenzingsdraad door en laat daarbij een draadlengte over om dit aan te kunnen sluiten op het laadstation.
» Fig.8: 1. Aansluitpunt L 2. Aansluitpunt R

7. Op het punt langs de extra draadlengte waarop de aansluitklem het aansluitpunt op het laadstation kan bereiken, lijnt u de begrenzingsdraad
uit met de groef in de aansluitklem. Sluit de aansluitklem en knijp deze krachtig dicht met behulp van een klemtang.
» Fig.9: 1. Begrenzingsdraad 2. Groef in de aansluitklem

8. Knip de overtollige begrenzingsdraad af met behulp van een kniptang op een afstand van ongeveer 1 cm vanaf de aansluitklem.
» Fig.10

9. Bevestig een aansluitklem op dezelfde manier aan het andere uiteinde van de begrenzingsdraad.

OPMERKING: Bevestig de aansluitklemmen nog niet aan het laadstation. De aansluiting op het laadstation wordt verderop beschreven bij "De
draden aansluiten op het laadstation" (pagina 80).

Een eiland maken

Als zich in het maaigebied een obstakel bevindt, zoals een boom of rotspartij, die niet kan worden weggehaald, geleidt u de begrenzingsdraad er

helemaal omheen om een eiland te maken.

. Monteer de begrenzingsdraad rondom een obstakel om een eiland te maken. Gebruik een korte afstand tussen de pennen en zorg ervoor dat
de afstand tot het obstakel ongeveer 35 cmis.

. Monteer de twee begrenzingsdraden die naar en vanaf het eiland lopen dicht tegen elkaar (tussenafstand 0 cm). Hierdoor kan de robotmaaier
de draden oversteken.
— Bevestig de twee begrenzingsdraden aan dezelfde pen.

KENNISGEVING: Zorg ervoor dat de twee begrenzingsdraden elkaar niet kruisen. De robotmaaier zal dan stoppen als gevolg van een fout.
» Fig.11: 1. Obstakel 2. Pen 3. Begrenzingsdraad
» Fig.11: a) Ongeveer 35 cm b) Dicht tegen elkaar (tussenafstand 0 cm)

. U kunt als volgt meerdere eilanden maken.
» Fig.12: 1. Begrenzingsdraad 2. Pen

Een subgebied maken

Als er een afgescheiden maaigebied is waarnaar geen route loopt waarover de robotmaaier vanaf het laadstation automatisch kan navigeren, wordt

dat maaigebied een subgebied (b) genoemd. Het gebied waarin het laadstation zich bevindt, wordt het hoofdgebied (a) genoemd.

. Het is noodzakelijk om de robotmaaier uit te schakelen en de robotmaaier met de hand te verplaatsen tussen het hoofdgebied en het
subgebied.

. Monteer de begrenzingsdraad zodanig dat de breedte cab de route tussen het hoofdgebied en het subgebied 10 cm of minder is.

*  De begrenzingsdraad moet worden gemonteerd in één enkel ononderbroken lijn rondom het gehele maaigebied ((a) en (b)).

*  Voor het maaien van het subgebied moet u de instellingen van de robotmaaier veranderen. Raadpleeg voor meer informatie de gebruiksaan-
wijzing van dit apparaat.

» Fig.13: 1. Begrenzingsdraad 2. Laadstation 3. 10 cm of minder

» Fig.13: a) Hoofdgebied b) Subgebied
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De begeleidingsdraad monteren

De begeleidingsdraad begeleidt de robotmaaier naar het laadstation. Deze draad begeleidt de robotmaaier ook naar gebieden waar de robotmaaier
minder vaak komt als gevolg van topografische redenen, enz.

OPMERKING: Maximaal 2 begeleidingsdraden kunnen worden gemonteerd.
OPMERKING: Maak geen aftakkingen in de begeleidingsdraad.

Montagevoorwaarden voor de begeleidingsdraad

Afbeelding Voorwaarde

Zoals aangegeven in de afbeelding, monteert u de begeleidingsdraad minstens
2 meter recht vanuit het laadstation. De robotmaaier kan mogelijk niet terugkeren
naar het laadstation.

a) 2 m of meer

- Als de begeleidingsdraad een bocht moet maken, monteert u de begeleidings-
draad onder een hoek van ongeveer 135°. De robotmaaier kan mogelijk niet terug-
keren naar het laadstation wanneer de hoek 90° of minder is.

- Verzeker u ervan dat de rechte diagonaallijn minstens 50 cm is.

- Als de begeleidingsdraad in een bocht moet worden gemonteerd, verzekert u
zich ervan dat de cirkelstraal 1 meter of meer is.

De breedte van het maaigebied moet 150 cm of meer zijn. Verzeker u ervan dat de
ruimte aan de linkerkant van de begeleidingsdraad breed is omdat de robotmaaier
langs de linkerkant van de begeleidingsdraad rijdt bij het terugkeren naar het
laadstation.

a) 100 cm of meer b) 50 cm of meer

Zorg ervoor dat de begeleidingsdraad de begrenzingsdraad niet kruist.
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De begeleidingsdraad monteren

1. Knip de lus (0oog) in de begrenzingsdraad door die van tevoren is aangebracht op de locatie waar de begeleidingsdraad moet worden aange-
sloten op de begrenzingsdraad.
» Fig.14: 1. Begrenzingsdraad

2. Steek de begeleidingsdraad in de middelste poort en de begrenzingsdraden in de linker en rechter poorten van het bijgeleverde koppelstuk.
» Fig.15: 1. Koppelstuk 2. Begrenzingsdraad 3. Begeleidingsdraad

OPMERKING: Steel alle drie draden zo ver mogelijk erin.

3. Knijp het koppelstuk dicht met behulp van een klemtang om de draden in het koppelstuk te bevestigen.
» Fig.16

4. Sla met behulp van een kunststof hamer pennen in de grond aan beide zijden van het koppelstuk.
» Fig.17: 1. Pen

OPMERKING: Verzeker u ervan dat de aansluiting tussen de begeleidingsdraad en de begrenzingsdraad ongeveer 90° is.

o

Monteer de begeleidingsdraad door deze met behulp van een kunststof hamer met pennen in de grond te bevestigen tot aan het laadstation.
Gebruik een afstand van ongeveer 1 meter tussen de pennen, maar houd een kortere afstand aan als de begeleidingsdraad boven de grond zweeft.
Als de begeleidingsdraad een bocht moet maken, monteert u de begeleidingsdraad onder een hoek van ongeveer 135°.

Monteer de begeleidingsdraad in een rechte lijn over een afstand van 2 meter of meer recht voér het laadstation.

. Raadpleeg voor overige montagevoorwaarden voor de begeleidingsdraad "Montagevoorwaarden voor de begeleidingsdraad" (pagina 79).
» Fig.18: 1. Laadstation 2. Begeleidingsdraad

» Fig.18: a) 2 m of meer b) Ongeveer 135°

.

.

6. Nadat u klaar bent met het monteren van de begeleidingsdraad tot aan het laadstation, geleidt u de begeleidingsdraad naar de achterkant van
het laadstation door de opening onderaan het opstaande deel van het laadstation.
» Fig.19: 1. Opening 2. Opstaande deel

OPMERKING: Knip de begeleidingsdraad door op het punt waarop nog ongeveer 30 cm uit de achterkant van het laadstation steekt.

7. Leg de begeleidingsdraad op de gleuf door het midden van de grondplaat en druk hem erin.
» Fig.20: 1. Groef 2. Grondplaat

8. Bevestig een aansluitklem aan het uiteinde van de begeleidingsdraad.

| OPMERKING: Raadpleeg pagina 78 voor informatie over het bevestigen van de aansluitklem.

9. Voor het aansluiten van een tweede begeleidingsdraad, herhaalt u de stappen 1 tot en met 8.

| OPMERKING: Raadpleeg voor verdere informatie over het aansluiten op het laadstation "De draden aansluiten op het laadstation" (pagina 80). |

Een draad verlengen

Om een draad te verlengen, sluit u de twee draden op elkaar aan met behulp van een bijgeleverd koppelstuk.
1. Steek de draden in de linker en rechter poorten van de drie aansluitpoorten van het bijgeleverde koppelstuk.
» Fig.21: 1. Koppelstuk 2. Draad

OPMERKING: Steel beide draden zo ver mogelijk erin.

OPMERKING: Het verlengen van draden is mogelijk door ze in twee willekeurige aansluitpoorten te steken, maar wij adviseren u de linker en
rechter aansluitpoort te gebruiken om ze op een rechte manier te verlengen.

2. Knijp het koppelstuk dicht met behulp van een klemtang om de draden in het koppelstuk te bevestigen.
» Fig.22

Het laadstation bevestigen

Verzeker u ervan dat de cabtire-kabel tot aan het laadstation reikt en bevestig deze vervolgens met schroefpennen (8 stuks) met behulp van inbussleutel 6.
» Fig.23: 1. Inbussleutel 6 2. Schroefpen (voor het bevestigen van het laadstation) (8 stuks)

De draden aansluiten op het laadstation

Nadat u klaar bent met het monteren van de draden, sluit u de begrenzingsdraad, begeleidingsdraad en cabtire-kabel aan op het laadstation.

De begrenzingsdraad aansluiten

1. Open de afdekking van de aansluitpunten en verwijder de afdekking van de draden vanaf het laadstation.
» Fig.24: 1.Afdekking van de aansluitpunten 2. Afdekking van de draden

2. Ga achter het laadstation staan en steek de begrenzingsdraad die vanaf de linkerkant komt vanaf de onderkant door de haken aan de linkerkant (3 plaatsen).
» Fig.25: 1. Begrenzingsdraad die vanaf de linkerkant komt 2. Haken aan de linkerkant (3 plaatsen)

3. Bevestig de aansluitklem aan het uiteinde van de draad op aansluitpunt R.
» Fig.26: 1. Aansluitpunt R 2. Aansluitklem van de begrenzingsdraad die vanaf de linkerkant komt

| KENNISGEVING: Om te voorkomen dat de aansluitklem vervormd of beschadigd raakt, sluit u de aansluitklem recht aan zonder hem te kantelen. |

4. Op dezelfde manier, steek de begrenzingsdraad die vanaf de rechterkant komt vanaf de onderkant door de haken aan de rechterkant (3 plaat-
sen) en bevestig de aansluitklem op aansluitpunt L.
» Fig.27: 1. Aansluitpunt L 2. Aansluitklem van de begrenzingsdraad die vanaf de rechterkant komt 3. Haken aan de rechterkant (3 plaatsen)
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KENNISGEVING: Controleer of de begrenzingsdraden zijn aangesloten op de juiste aansluitpunten. Als de begrenzingsdraden zijn aange-
sloten op de verkeerde aansluitpunten, zal de robotmaaier het maaigebied niet herkennen.

» Fig.28: 1. Begrenzingsdraad 2. Maaigebied

De begeleidingsdraad aansluiten

Steek de begeleidingsdraad door de haken aan de rechter- of linkerkant (2 plaatsen) en bevestig de aansluitklem aan het uiteinde van de draad op
aansluitpunt G1 of G2.

| KENNISGEVING: Om te voorkomen dat de aansluitklem vervormd of beschadigd raakt, sluit u de aansluitklem recht aan zonder hem te kantelen. |

| OPMERKING: De aansluitklem van de begeleidingsdraad kan worden bevestigd of aansluitklem G1 of G2.

» Fig.29: 1. Aansluitklem van de begeleidingsdraad 2. Aansluitpunt G2 3. Haken aan de rechterkant (2 plaatsen) 4. Uitsparing (steek de begelei-
dingsdraad niet hierdoor)

| OPMERKING: Als er een tweede begeleidingsdraad is, sluit u deze aan op het vrije aansluitpunt, G1 of G2, volgens dezelfde procedure.

De cabtire-kabel aansluiten

1. Sluit de plug van de cabtire-kabel aan op de aansluiting.
» Fig.30: 1. Aansluiting 2. Plug van de cabtire-kabel

| KENNISGEVING: Om te voorkomen dat de aansluitklem vervormd of beschadigd raakt, sluit u de aansluitklem recht aan zonder hem te kantelen. |

2. Bevestig de cabtire-kabel vanaf de bovenkant in de klemmen in het midden (3 plaatsen).
» Fig.31: 1. Klemmen in het midden (3 plaatsen)

3. Bevestig de afdekking van de draden.

¢ Geleid de cabtire-kabel door de uitsparing in de afdekking van de draden.

» Fig.32: 1. Afdekking van de draden 2. Uitsparing

4. Sluit de afdekking van de aansluitpunten en sluit de stekker van de netspanningsadapter aan op een stopcontact.
» Fig.33: 1.Afdekking van de aansluitpunten

5. Controleer of de laadstationindicator groen brandt.

»  Als de begrenzingsdraad correct is aangesloten, brandt de laadstationindicator groen.

« Als er een verbindingsfout is gemaakt, knippert de laadstationindicator rood. Corrigeer eventuele fouten in de aansluiting op het laadstation of
in elke draad afzonderlijk, en controleer de laadstationindicator opnieuw.
» Fig.34: 1. Laadstationindicator

De robotmaaier opladen

1. Druk op de I-kant van de aan-uitschakelaar van de robotmaaier om hem in te schakelen.
» Fig.35

| OPMERKING: Het is noodzakelijk om de robotmaaier in te schakelen wanneer deze moet worden opgeladen.

2. Koppel de robotmaaier in het laadstation.
» Fig.36

| OPMERKING: Wanneer het opladen begint, knippert de led-lamp van de robotmaaier groen. Nadat het opladen klaar is, gaat de led-lamp uit.

Oorspronkelijke instellingen

| OPMERKING: Trek voor gebruik het beschermvel van het bedieningsgedeelte af.

Wanneer de robotmaaier de eerste keer wordt ingeschakeld, wordt het onderstaande oorspronkelijke instellingenscherm weergegeven. Voer de
displaytaal, datum en tijd, maaigebied en pincode in.

1. Druk op de "STOP"-knop van de robotmaaier en open het displaydeksel.
» Fig.37: 1. Displaydeksel 2. "STOP"-knop

2. Selecteer de taal die u wilt gebruiken met behulp van de toetsen E]E en druk daarna op de toets E
» Fig.38

Selecteer de gewenste weergaven van de datum- en tijdindeling met behulp van de toetsen WM/mm
Selecteer [Next (Volgende)] met behulp van de toetsen E/E]/E]/E] en druk daarna op de toets .
Fig.39
Druk op de toetsen (/> ](2]{~] om het item te selecteren en voer de datum en tijd in door op de toetsen K ot en met B te drukken.
Selecteer [Verify (Controleren)] met behulp van de toetsen W]F]F]F en druk daarna op de toets [7
Fig.40

Selecteer het maaigebied met behulp van de toetsen E]/E] en druk daarna op de toets .
Fig.41

Druk op ﬂ tot en met ﬂ om de pincode in te voeren.
Fig.42

V® yN vO 0 v @

9. Voer de pincode nogmaals in om deze te bevestigen.
» Fig.43

OPMERKING: Noteer de pincode en bewaar deze op een veilige plaats zodat u hem niet vergeet.
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De aansluitingen van de draden controleren

Wegrijden vanuit het laadstation controleren

[Beginmenu] > [Main menu (Hoofdmenu)] > [Navigation preferences (Navigatievoorkeuren)] > [Mower departing points (Startpunten van
maaier)]

Volg de onderstaande procedure en controleer of de robotmaaier wegrijdt uit het laadstation. Bij het wegrijden slaat de robotmaaier de sterkte van
het magnetisch veld van het laadstation op in zijn geheugen om correct koppelen mogelijk te maken.

KENNISGEVING: Verzeker u ervan te controleren of de robotmaaier wegrijdt nadat de draden zijn aangesloten. Anders navigeert de robotmaaier
mogelijk op lage snelheid over de begeleidingsdraad, of navigeert mogelijk niet op lage snelheid op het laadstation.

KENNISGEVING: Koppel de robotmaaier in het laadstation voordat u de manier van wegrijden instelt.

1. Druk op het bedieningspaneel op de @-knop.

Het [Main menu (Hoofdmenu)] wordt weergegeven.

2. Selecteer op het display [Navigation preferences (Navigatievoorkeuren)] met behulp van de toetsen m/m en druk daarna op de toets W]
Het submenu wordt weergegeven.

3. Selecteer [Mower departing points (Startpunten van maaier)].

Het menuselectiescherm wordt weergegeven.

4. Selecteer het profielnummer van de manier van wegrijden die u wilt instellen met behulp van de toetsen F]F en druk op de toets [7

» Fig.44

Het optiemenu wordt weergegeven.

5. Gebruik het toetsenblok en selecteer de gewenste omstandigheden in de optievelden weergegeven op het display.

Optie Beschrijving

Wire to trace: (Te volgen lijn:) Selecteer het t%a draad dat de robotmaaier moet volgen nadat hij is weggereden uit het laadstation. Druk op
de toetsen E]/ om het gewenste type draad weer te geven. Om direct na het wegrijden uit het laadstation
te starten met maaien zonder een specifieke draad te volgen, selecteert u [-------- ].

Departure position: (Startpunt:) Voer de afstand in die de robotmaaier moet wegrijden uit het laadstation voordat hij mag starten met maaien.
U kunt een afstand van 0 tot en met 800 m invoeren.

Probability (Waarschijnlijkheid) Voer de waarschijnlijkheid in procenten in van het uitvoeren van het ingestelde profiel.

» Fig.45: 1. Maximumwaarde van de waarschijnlijkheid die kan worden ingevoerd

OPMERKING: De maximumwaarde van de waarschijnlijkheid die kan worden ingevoerd, wordt voor elk profiel links naast het invoerveld weerge-
geven. Voer een waarde in die lager is dan de maximumwaarde. Als u een hogere waarde invoert dan is toegestaan, zal deze worden vervangen
door de maximumwaarde.

6. Selecteer [Test (Testen)] en voer een testnavigatie uit voordat u de instellingen opslaat.
De robotmaaier rijdt langs de geselecteerde draad.
De robotmaaier stopt automatisch na de afstand die u invoert.

OPMERKING: De bevestiging is voltooid als de robotmaaier het laadstation verlaat en stopt op het opgegeven punt.

7. Druk op de "STOP"-knop.
Het displaydeksel gaat open.

8. Selecteer [Yes (Ja)] om de registratie te registreren of [Nee] om deze te annuleren wanneer het bevestigingsscherm wordt weergegeven dat
vraagt of de manier van wegrijden tijdens de proefnavigatie moet worden geregistreerd.

Als u [Nee] selecteert, moet u het instellen opnieuw uitvoeren vanaf het begin.

De montage van de begrenzingsdraad controleren

Controleer of de begrenzingsdraad correct is gemonteerd.

1. Houd de handgreep van de robotmaaier vast en verplaats de robotmaaier met de hand zodat deze gericht is naar de begrenzingsdraad.
» Fig.46: 1. Begrenzingsdraad

2. Druk op de "STOP"-knop.

Het displaydeksel gaat open.

3. Druk op de toets @ selecteer [Auto mowing (Automatisch maaien )] en druk op de toets .

4. Sluit het displaydeksel.

De robotmaaier start met maaien en rijdt in de richting van de begrenzingsdraad.

5. Controleer of de robotmaaier van richting verandert bij de begrenzingsdraad en verder gaat met de maainavigatie.
» Fig.47: 1. Begrenzingsdraad

6. Druk op de "STOP"-knop.

De robotmaaier stopt.

7. Zetde aan-uitschakelaar van de robotmaaier uit en draag hem naar een andere locatie en zet daarna de schakelaar aan. Controleer of de
robotmaaier op soortgelijke wijze reageert op andere locaties langs de begrenzingsdraad.
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De robotmaaier laten terugkeren naar het laadstation

[Beginmenu] > [Park (Parkeren)] > [Stay at charging station (In laadstation blijven)]

Deze procedure is niet nodig in het geval een begeleidingsdraad is gemonteerd. Ga verder met [De montage van de begeleidingsdraad controle-
ren]. Voer deze procedure uit wanneer de robotmaaier wordt gebruikt zonder dat een begeleidingsdraad is gemonteerd.

Laat de robotmaaier terugkeren naar het laadstation.

OPMERKING: Standaard zoekt de robotmaaier bij voorkeur naar signalen vanaf de begeleidingsdraad en keert hij terug naar het laadstation aan
de hand van de signalen vanaf de begeleidingsdraad. Zelfs als er geen begeleidingsdraad in uw maaigebied is, zal de robotmaaier eerst zoeken
naar signalen vanaf de begeleidingsdraad gedurende een vooraf ingestelde zoektijd. Nadat de voorkeurszoektijd is verstreken, zal de robot-
maaier vervolgens zoeken naar signalen vanaf de begrenzingsdraad en terugkeren naar het laadstation aan de hand van de signalen vanaf de
begrenzingsdraad. Als u de begeleidingsdraad niet wilt monteren, adviseren wij u de voorkeurszoektijd voor de begeleidingsdraad te veranderen.
Raadpleeg voor verdere informatie "De actieve zoekperiode van het begeleidingssignaal instellen" in de gebruiksaanwijzing.

1. Druk op het bedieningspaneel op de m-knop.

Het submenu wordt weergegeven.

» Fig.48

2. Selecteer [Stay at charging station (In laadstation blijven)].

Wanneer op de toets [W wordt gedrukt, wordt het bericht [Close the display cover to return to the charging station. (Sluit het displaydeksel om terug
te plaatsen in laadstation.)] weergegeven.

3.  Sluit het accudeksel.
Controleer of de robotmaaier terugkeert naar het laadstation.

De montage van de begeleidingsdraad controleren

Controleer of de begeleidingsdraad correct is gemonteerd.

1. Terwijl de robotmaaier is uitgeschakeld, houdt u de handgreep van de robotmaaier vast en verplaats de robotmaaier met de hand zodat deze
gericht is naar de begeleidingsdraad.

» Fig.49: 1. Begeleidingsdraad

2. Druk op de "STOP"-knop.

Het displaydeksel gaat open.

3. Druk op de toets @ selecteer [Stay at charging station (In laadstation blijven)] en druk op de toets (v,

4. Sluit het displaydeksel.

De robotmaaier begint de maainavigatie in de richting van de begeleidingsdraad.

5. Controleer of de robotmaaier van richting verandert bij de begeleidingsdraad, langs de begeleidingsdraad navigeert in de richting van het laad-
station en in het laadstation wordt gekoppeld.

OPMERKING: Nadat de robotmaaier de begeleidingsdraad heeft gedetecteerd, zal hij langs de linkerkant van de begeleidingsdraad rijden.

Hiermee zijn de montage- en bedieningscontroles voltooid. Voor een gedetailleerde beschrijving van het gebruik van dit apparaat raadpleegt u de
gebruiksaanwijzing van dit apparaat.

PRAKTIJKVOORBEELDEN

Hier volgen enkele voorbeelden van praktijksituaties en instellingen.

De getoonde informatie in de afbeeldingen dient slechts als voorbeeld en om de verschillende gazonformaten te illustreren waarbij elk voorbeeld
meer geschikt is. Pas de voorbeelden aan aan de hand van uw voorkeuren.

Tuin bij een privéhuis

Een knusse binnentuin of een kleine vierkante tuin achter uw huis omgeven door een laag hekwerk en wandelpaden.
» Fig.50: 1. Laadstation 2. Begrenzingsdraad 3. Begeleidingsdraad

Praktische informatie

Maaigebied 500 m’

Werkdagen en -tijden per week 6 uur op 6 dagen per week

12 uur op 3 dagen per week

Manier van wegrijden uit het laadstation [uitvoe-  Start direct met maaien vanuit het laadstation op [100%]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "A" in de
ringsprioriteit (%)] afbeelding.

Noodzaak om subgebieden in te stellen Nee

Tips voor montage en instellingen Plaats het laadstation aan het dichtstbijgelegen uiteinde van de middenlijn die het maaigebied opdeelt in twee
gelijke voorste en achterste delen.

Monteer een begeleidingsdraad over de middenlijn die het maaigebied opdeelt in twee gelijke voorste en achterste
delen.
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Tuin met een afgescheiden maaigebied

Een grote tuin langs twee kanten van het huis en een klein, afgescheiden gazon naast een border of moestuin.
» Fig.51: 1. Hoofdgebied 2. Subgebied 3. Laadstation 4. Begrenzingsdraad 5. Begeleidingsdraad

Praktische informatie

Maaigebied Hoofdgebied 1.000 m?
Subgebied 400 m?
Werkdagen en -tijden per week Hoofdgebied 14 uur op 5 dagen per week
Subgebied 12 uur op 2 dagen per week
Manier van wegrijden uit het laadstation [uitvoe- Hoofdgebied Start direct met maaien vanuit het laadstation op [70%]. Raadpleeg het startpunt van de
ringsprioriteit (%)] robotmaaier "A" in de afbeelding.

Rijd weg in de richting van het verre uiteinde van het hoofdgebied en start met maaien bij
het koppelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [30%]. Raadpleeg het start-
punt van de robotmaaier "B" in de afbeelding.

Subgebied Verplaats de robotmaaier van tevoren met de hand van het hoofdgebied naar het sub-
gebied. Start vervolgens handmatig het maaien. Raadpleeg voor verdere informatie de
instructies onder "Maaien zonder automatisch opladen" in de gebruiksaanwijzing.

Noodzaak om subgebieden in te stellen Ja

Tips voor montage en instellingen Plaats het laadstation in het midden van de voorste begrenzing van het hoofdgebied.

Monteer een begeleidingsdraad over de middenlijn die het hoofdgebied opdeelt in twee
gelijke linker en rechter delen.

Gazon op een kleine helling

Een gazon in een glooiend landschap van een park, op een golfbaan en soortgelijke situaties. Het gras groeit op verschillende hoogten en
zon-schaduwlocaties op één of meer lichte en steile hellingen met zand- en waterpartijen.
» Fig.52: 1. Laadstation 2. Begrenzingsdraad 3. Begeleidingsdraad

Praktische informatie

Maaigebied 2.500 m?

Werkdagen en -tijden per week 24 uur op 7 dagen per week

Manier van wegrijden uit het laadstation [uitvoe- ~ Start direct met maaien vanuit het laadstation op [40%)]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "A" in de
ringsprioriteit (%)] afbeelding.

Rijd weg in de richting van een uiteinde van een vlak grasoppervlak op de heuvel en start met maaien bij het kop-

pelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [30%]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "B" in de
afbeelding.

Rijd weg in de richting van het verre uiteinde van een licht aflopend grasoppervlak en start met maaien bij het kop-
pelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [30%]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "C" in de

afbeelding.
Noodzaak om subgebieden in te stellen Nee
Tips voor montage en instellingen Plaats het laadstation aan één uiteinde van de middenlijn die het vlakke gazon op de heuvel opdeelt in twee gelijke

linker en rechter delen.

Monteer twee begeleidingsdraden over de middenlijn die het maaigebied opdeelt in twee gelijke voorste en achter-
ste delen. Eén in de richting van het voorste uiteinde van een vlak grasopperviak op de heuvel, en één in de richting
van het achterste uiteinde van een licht aflopend grasoppervlak.

Verzeker u ervan een begrenzingsdraad te monteren rond oppervlakken die bijna vlak of zo min mogelijk hellend zijn.

Monteer een begeleidingsdraad diagonaal over de helling aangezien dit voor de robotmaaier gemakkelijker is om de
helling te beklimmen.

Goed ontworpen tuin met enkele moeilijk bereikbare plaatsen om te maaien

Een volledig omheinde, omvangrijke tuin bij een groot huis met waterpartijen en een grote verscheidenheid aan planten en tuinelementen. Een
goed ontworpen landschap helpt om de tuin mooi te houden, maar creéert geisoleerde delen voor gazononderhoud.
» Fig.53: 1. Laadstation 2. Begrenzingsdraad 3. Begeleidingsdraad

Praktische informatie

Maaigebied 2.500 m?

Werkdagen en -tijden per week 24 uur op 7 dagen per week

Manier van wegrijden uit het laadstation [uitvoe- ~ Start direct met maaien vanuit het laadstation op [30%]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "A" in de
ringsprioriteit (%)] afbeelding.

Rijd weg in de richting van het dichtstbijgelegen uiteinde van het maaigebied en start met maaien enkele stappen
voor het koppelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [20%]. Raadpleeg het startpunt van de robot-
maaier "B" in de afbeelding.

Rijd weg in de richting van de verste hoek van het maaigebied en start met maaien ongeveer halverwege de lengte
van de begeleidingsdraad op [30%)]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "C" in de afbeelding.

Rijd weg in de richting van het verste hoek van het maaigebied en start met maaien enkele stappen véér het kop-
pelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [20%)]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "D" in de

afbeelding.
Noodzaak om subgebieden in te stellen Nee
Tips voor montage en instellingen Plaats het laadstation in de achtertuin om het aanzicht te beschermen en eenvoudige toegang tot een stopcontact.

Monteer twee begeleidingsdraden om de robotmaaier te begeleiden naar de twee minst toegankelijke delen van de
tuin. Eén in de richting van de achterkant van de tuin tussen twee tuinelementen door, en de andere in de richting
van de verste hoek van de tuin tussen de parkeerplaatsen en de planten door.

Verzeker u ervan dat de begeleidingsdraden enige afstand houden tot de begrenzingsdraad om te voorkomen dat
de navigatie van de robotmaaier wordt beinvioed.
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Open, formele tuin opgedeeld in asymmetrische delen door hagen, wilde planten, looppaden en tuinelementen

Gesitueerd middenin een bos vol planten en bomen heeft dit bedrijfspand een ongehinderd uitzicht over de achtertuin die grofweg is opgedeeld in

drie gazons van uiteenlopende grootte.

» Fig.54: 1. Laadstation 2. Begrenzingsdraad 3. Begeleidingsdraad

Praktische informatie

Maaigebied

1.500 m? (verhouding tussen de delen: ongeveer 55/30/15)

Werkdagen en -tijden per week

14 uur op 7 dagen per week

24 uur op 4 dagen per week

Manier van wegrijden uit het laadstation [uitvoe-
ringsprioriteit (%)]

Bepaal de uitvoeringsprioriteiten van de maaiwerkzaamheden in relatie tot de grootte van de drie delen.

Start direct met maaien vanuit het laadstation op [55%]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "A" in de
afbeelding.

Rijd weg in de richting van het verre uiteinde van het op een na grootste maaigebied en start met maaien bij het

koppelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [30%)]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "B" in
de afbeelding.

Rijd weg in de richting van het verre uiteinde van het op twee na grootste maaigebied en start met maaien bij het

koppelstuk aan het uiteinde van de begeleidingsdraad op [15%]. Raadpleeg het startpunt van de robotmaaier "C" in
de afbeelding.

Noodzaak om subgebieden in te stellen

Nee

Tips voor montage en instellingen

Plaats het laadstation aan het dichtstbijgelegen uiteinde van de middenlijn die het grootste maaigebied opdeelt in
twee gelijke linker en rechter delen.

Monteer een begeleidingsdraad over de middenlijn die het op een na grootste maaigebied opdeelt in twee gelijke
linker en rechter delen.

Monteer een begeleidingsdraad over de middenlijn die het op twee na grootste maaigebied opdeelt in twee gelijke
linker en rechter delen.
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ESPANOL (Instrucciones originales)

Introduccion

Este manual es la Guia de preparacion inicial del cortacésped robético. Este manual describe los procedimientos para la instalacion de la estaciéon
de carga, instalacién del cable de delimitacion, instalacién del cable guia y configuracion inicial del cortacésped robodtico. Asegurese de consultar el
manual de instrucciones de este producto para ver las precauciones de utilizacion.

Acerca del cortacésped robético

El cortacésped robético realiza siegas de césped laboriosas automaticamente. Este producto tiene los componentes principales siguientes.

*  Cortacésped robético

Esta es la unidad principal que corta el césped. Se carga en la estacion de carga y corta el césped automaticamente dentro de la zona de
trabajo.

Estacion de carga

Carga el cortacésped roboético y emite sefiales al cable de delimitacién y cable guia.

Cable de delimitacion

Este cable se instala alrededor del perimetro exterior de la zona de trabajo. Permite al cortacésped roboético reconocer la zona de trabajo en la
que cortar el césped.

Cable guia

Este cable dirige el cortacésped robdtico a la estacion de carga. Este cable también dirige el cortacésped a zonas que este siega con menos
frecuencia debido a razones topograficas, etc.

(La instalacion del cable guia es opcional).

» Fig.1: 1. Podadora Robdtica 2. Estacion de carga 3. Cable de delimitacion 4. Cable guia

NOTA: Se recomienda hacer un plano de instalacién de la zona de trabajo como se muestra en la ilustracion de arriba antes de realizar el trabajo
de instalacion de los cables.

Descripcion de los manuales

Guia de preparacion inicial

Describe los procedimientos para la instalacion de la estacién de carga, instalacion del cable de delimitacién, instalacion del cable guia y con-
figuracion inicial del cortacésped robdtico.

Manual de instrucciones de este producto

Describe las funciones principales, las precauciones de seguridad, los distintos ajustes y el mantenimiento del cortacésped robético.

Confirmacién de contenido del paquete

Estacion de carga Adaptador de CA Cable multifilar
(La forma de la clavija del adaptador de CA varia
dependiendo del pais).

Cable (150 m) Estaquilla (para fijar cables) 150 unidades Estaquilla roscada (para fijar la estacion de carga) (8
unidades)

4
/4
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Llave hexagonal de 6 (1 unidad)

Cuchilla de cortacésped
(total 12 unidades: 3 unidades se instalan, 9 unida-
des de repuesto)

Tornillo (para fijar la cuchilla del cortacésped)
(total 12 unidades: 3 unidades se instalan, 9 unida-
des de repuesto)

AAAN
TYVY

Conector (5 unidades)

Acoplador (3 unidades)

Manual de instrucciones
Guia de preparacion inicial

LR
SR

—

Calibre de medicion (Recortar a lo largo de la perfo-
racién del paquete)

Cortacésped robotico

Herramientas necesarias para la instalaciéon

Alicates

Tenazas

Martillo de plastico

T
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Transporte del cortacésped robético

AADVERTENCIA:AsegUrese de que el interruptor de alimentacion del cortacésped robotico esta desactivado.
AADVERTENCIA: Cuando transporte el cortacésped robético, agarrelo solamente por el asa.
AADVERTENCIA: No agarre el cortacésped robotico con las cuchillas de cortacésped orientadas hacia usted.

AADVERTENCIA: No maneje el cortacésped robotico mientras otras personas estén tocandolo.

1. Siel cortacésped robdtico esta en marcha, pulse el boton “STOP” (parar).
La tapa de la pantalla se abrira y el cortacésped robdtico se parara.
2. Cierre latapa de la pantalla y pulse el lado O del interruptor de alimentacion.

3. Agarre el asay levante el cortacésped robotico.
» Fig.2: 1.Asa 2. Interruptor de alimentacién

Preparacion de la zona de trabajo

Prepare de la forma siguiente para no obstruir la siega automatica del cortacésped robotico.
Retire los palos, piedras y otros objetos algo grandes de la zona de trabajo.

Si la altura del césped excede los 100 mm, cortelo hasta esa altura o menos.

Rellene y alise cualquier zona o lugar hundido donde se formen charcos.

Retire la nieve si se ha acumulado.

.
.
.
.

Instalacién del adaptador de CA

Elija un lugar a la sombra bien ventilado donde no gotee agua de lluvia. Coloque el adaptador de CA de manera que quede a una altura de 30 cm o
mas del suelo. Se recomienda fijar el adaptador de CA en una pared utilizando tornillos.

| AVISO: Para evitar que el conector se deforme o se daiie, conéctelo en linea recta sin ladearlo.

NOTA: Se requiere una toma de corriente doméstica para colocacién en exteriores que no esté expuesta a la lluvia.
NOTA: Si el lugar de instalacion carece del suficiente soporte de carga, refuércelo.

NOTA: Después de instalar el adaptador de CA, desenchufe la clavija de alimentacién del adaptador de CA.
NOTA: No conecte juntos varios cables multifilares.

» Fig.3: 1.Adaptador de CA 2. Cable multifilar

» Fig.3: a) 30 cm o mas por encima del suelo

Ubicacion de la estacion de carga

La estacién de carga carga el cortacésped robdtico y emite sefiales al cable de delimitacion y al cable guia.

Condiciones de instalacion de la estacion de carga

AVISO: No doble la base de la estacion.

Elija un lugar lo mas posiblemente nivelado cerca de la toma de corriente (dentro de +5°).

Elija un lugar que esté protegido de la luz solar directa.

Si la estacion de carga se coloca sobre el césped, la zona donde se coloque debera segarse bien corto.
. Debe haber un espacio de 3 m o mas desde el extremo trasero de la estacion de carga.

» Fig.4: 1.Base de la estacion

» Fig.4: a)5° o menos b) 3 momas

Determinacion de la posicion de la estacion de carga

Determine la posicion de la estacion de carga siguiendo las condiciones de instalacion.

| NOTA: No fije la estacién de carga. En este paso solo tiene que decidir la posicion de la estacion de carga.

Instalacion del cable de delimitacion

. El cable de delimitacion se instala alrededor del perimetro exterior de la zona donde el cortacésped robotico va a segar el césped. Instale el
cable de delimitacion de forma que circunde la zona de trabajo formando una linea Unica ininterrumpida y conecte ambos extremos del cable
de delimitacion a la estacion de carga.

»  Elcortacésped robético no funcionara debidamente si el cable de delimitacion no esta instalado correctamente. Asegurese de instalar el cable
de delimitacion siguiendo las instrucciones de este manual.

»  Sihay un algun objeto metalico tal como una barra metdlica en el terreno, el objeto metalico interferira con la sefial de bucle y ocasionara una
parada.

NOTA: Hay dos formas de instalar el cable de delimitacidn; fijandolo con estaquillas o enterrandolo en el suelo (hasta a 20 cm). Este manual de
instrucciones explica la instalacion utilizando estaquillas.
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Condiciones de instalacion del cable de delimitacion

Puede establecer el limite sobrepasado del cortacésped robdtico entre 20 - 50 cm. Este manual describe las condiciones en base al ajuste prede-
terminado (32 cm). Para mas detalles sobre el ajuste, consulte el capitulo "Preferencias de navegacion” en el manual de instrucciones.

Imagen Condicion

N RO ~ Separelo unos 35 cm de obstaculos que tengan una altura de 5 cm o mas. (Un
espacio de unos 25 cm desde obstaculo sera dejado sin segar).

Utilice el calibre de medicion suministrado para dejar una distancia apropiada
desde los obstaculos. (Recorte el calibre de medicion a lo largo de la perforacion

del paquete).

il

Separelo unos 30 cm de obstaculos que tengan una altura de menos de 5 cm. (Un
espacio de unos 20 cm desde el obstaculo sera dejado sin segar).

Separelo unos 10 cm de obstaculos que tengan una altura de menos de 1 cm. (No
se dejara espacio sin segar).

Si hay zonas en las que el cortacésped roboético no deba entrar u obstaculos con
los que el cortacésped robdtico no se deba topar, excluya las zonas instalando el
cable de delimitacion alrededor de ellas. Consulte "Creacion de una isla" (pagina
92) para ver detalles.

Coloque particiones (obstaculos) de una altura de 15 cm o mas alrededor de las
zonas en las que el cortacésped robético no deba entrar nunca. Ademas, instale
el cable de delimitacion a una distancia de 35 cm o mas de la particion para evitar
el contacto con la particion. (Un espacio de unos 25 cm sera dejado sin segar).

a) 15 cm o mas b) 35 cm o mas
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Imagen

Condicion

No enrolle cables de alimentacion y otros cables. Silo hace, puede que la sefial
se intensifique y el cortacésped robético no funcionara debidamente.

- La anchura de la zona de trabajo debera ser de al menos 150 cm o mas. El
cortacésped robdtico retorna a la estaciéon de carga siguiendo el cable de delimita-
cioén en direccion hacia la izquierda.

- Asegurese de que el cable de delimitacion esta a 150 cm por lo menos del cos-
tado de la estacion de carga.

Coloque el cable de delimitaciéon de manera que la distancia desde el cable de
delimitacion hasta el cortacésped robético sea menos de 35 m. Si la distancia
desde el cable de delimitacion mas cercano hasta el cortacésped robotico es de
mas de 35 m, el cortacésped robdtico no funcionara debidamente.

(b)

1. Estacién de carga 2. Cable guia 3. Cable de delimitacion

a) 400 m o menos b) 800 m o menos

- La longitud méaxima de la ruta comenzando desde la estacion de carga, cable
guia, cable de delimitacién y vuelta a la estacién de carga como se muestra en la
ilustraciéon debera ser de 400 m o menos.

- El espacio permitido que puede limitar tendiendo el cable de delimitacién es de
hasta 3.500 m”.

- La longitud maxima del cable de delimitacion es de hasta 800 m incluyendo las
islas y zonas secundarias.
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Imagen Condicion

- Si hay una pendiente en la zona de trabajo, tienda el cable de delimitacién en
una pendiente de menos de 8°.

- Si tiende el cable de delimitacién en una pendiente de mas de 8°, abarque una
zona de menos de 8° por debajo de la pendiente de al menos 1 m.

- No puede tender el cable de delimitacién en una pendiente de mas de 8° en la
zona de trabajo exterior.

- Tienda el cable de delimitacion alejado 20 cm de la delimitacion entre la pen-
diente y la parte plana.

Cuando utilice varias estaciones y prepare varias zonas de trabajo, instale los
cables de delimitacién de manera que estén separados a una distancia de 1 m o
mas.

a) 1 m o mas b) Menos de 1 m

Instalacion del cable de delimitacion

NOTA: El cable de delimitacion debera ser extendido en linea recta a 1,5 m o mas de ambos lados de la estacion de carga.
NOTA: Para detalles tales como la distancia de instalacion desde obstaculos, consulte “Conexién de los cables a la estacion de carga” (pagina 94).

1. Clave la primera estaquilla cerca de la estacion de carga utilizando un martillo de plastico y coloque el cable de delimitacién.
» Fig.5: 1. Estacion de carga 2. Estaquilla

» Fig.5: a)1,5momas

2. Tense el cable de delimitacion para no dejar que flote sobre el suelo, y después clave la siguiente estaquilla dejando un intervalo de 1 m apro-
ximadamente desde la anterior.

NOTA: Si el cable de delimitacion flota, utilice un intervalo entre estaquillas mas estrecho.

NOTA: Para detalles tales como la distancia de instalacion desde obstaculos, consulte “Condiciones de instalacién del cable de delimitacion”
(pagina 89).

3. Haga un bucle (ojal) de unos 20 cm para proveer una holgura en el cable de delimitacion en el sitio de conexidn planeado para el cable de
delimitacion y el cable guia con objeto de facilitar la posterior conexién.
» Fig.6: 1. Sitio de conexion planeado 2. Cable de delimitacion 3. Cable guia

NOTA: El cable guia dirige el cortacésped robético cuando este retorna a la estacion de carga. Para mas detalles sobre la conexién con el cable
guia, consulte “Instalacion del cable guia” (pagina 93).

4. Sihay zonas en las que el cortacésped robotico no deba entrar u obstaculos con los que el cortacésped robdtico no se deba topar, excluya las
zonas instalando el cable de delimitacion alrededor de ellas.

NOTA: Para mas detalles, consulte “Creacion de una isla” (pagina 92).

5. Después de instalar el cable de delimitacion hasta la estacion de carga, clave una estaquilla cerca del lado opuesto de la estaquilla del punto
de inicio utilizando un martillo de plastico.
» Fig.7: 1. Estaquilla en el punto de inicio 2. Estaquilla en el punto final

6. Corte el cable, dejando una longitud que se pueda conectar a la estacién de carga.
» Fig.8: 1. Terminal L 2. Terminal R

7. En el punto donde el conector pueda llegar hasta el terminal, alinee el cable de delimitacion con la ranura del conector suministrado y después
unalos firmemente utilizando unos alicates.
» Fig.9: 1. Cable de delimitacion 2. Ranura del conector
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8. Corte el exceso del cable de delimitacion utilizando unas tenazas dejando 1 cm del mismo desde el conector.
» Fig.10

9. Coloque el conector al otro cable de delimitacion de la misma manera.

NOTA: No conecte los conectores a la estacion de carga ahora. La conexion con la estacion de carga se explica mas adelante en “Conexién de
los cables a la estacion de carga” (pagina 94).

Creacion de unaisla

Si en la zona de siega hay obstaculos tales como arboles o rocas que no se puedan retirar, circindelos con el cable de delimitacion para crear

islas.

. Instale el cable de delimitacién alrededor de los obstaculos para crear islas. Utilice un intervalo estrecho entre estaquillas de manera que la
distancia desde el obstaculo sea de unos 35 cm.

. Instale dos lineas del cable de delimitaciéon muy juntas (holgura 0 cm) de ida y vuelta desde la isla. Esto permitira al cortacésped robotico atra-
vesar los cables.
— Inserte las dos lineas del cable de delimitaciéon en la misma estaquilla.

AVISO: No deje que las dos lineas del cable de delimitacion se crucen entre si. El cortacésped robético se parara debido a un error.
» Fig.11: 1. Obstaculo 2. Estaquilla 3. Cable de delimitacion
» Fig.11: a) Unos 35 cm b) Muy juntos (holgura 0 cm)

e Cree varias islas de la forma siguiente.
» Fig.12: 1. Cable de delimitacion 2. Estaquilla

Realizacion de una zona secundaria

Si hay una zona de trabajo separada a la que no se pueda proveer un sendero que permita al cortacésped robético navegar automaticamente
desde la estacion de carga, esa zona de trabajo se designara como zona secundaria (b). La zona en la que esta la estacion de carga es la zona

principal (a).
. Es necesario desconectar la alimentacion del cortacésped robotico y mover el cortacésped robético a mano entre la zona principal y la zona
secundaria.

*  Coloque el cable de delimitacion de manera que la anchura de la ruta entre la zona principal y la zona secundaria sea de 10 cm o menos.

. El cable de delimitacion debera ser tendido formando una linea Unica ininterrumpida alrededor de toda la zona de trabajo ((a) y (b)).

«  Cuando siegue la zona secundaria, sera necesario cambiar los ajustes del cortacésped robético. Para mas detalles, consulte el manual de
instrucciones de este producto.

» Fig.13: 1. Cable de delimitacion 2. Estacion de carga 3. 10 cm o menos

» Fig.13: a) Zona principal b) Zona secundaria

Instalacién del cable guia

El cable guia dirige el cortacésped robdtico a la estacion de carga. Este cable también dirige el cortacésped robético a zonas que este siega con
menos frecuencia debido a razones topograficas, etc.

NOTA: Se pueden instalar hasta 2 cables guia.
NOTA: No ramifique el cable guia.

Condiciones de instalacion del cable guia

Imagen Condicion

Como se muestra en la figura, tienda el cable guia al menos 2 m en linea recta
desde la estacién de carga. El cortacésped robdtico podria no poder retornar a la
estacion de carga.

a)2mo mas

- Cuando haga una curva, instale el cable guia en un angulo de unos 135°. Es
posible que el cortacésped roboético no pueda retornar a la estacion de carga en
_ un angulo de menos de 90°.
/"'(c) J(d) -A_segt]rese de que la linea diagonal recta es de al menos 50 cm.
\ - Si el cable guia se va a tender en una linea curva, tiéndalo de manera que el
radio de la curvatura sea de 1 m o mas.

a) Unos 135° b) 50 cm o méas c) 1 m o mas d) 90° o menos
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Imagen Condicion

La anchura de la zona de trabajo debera ser de al menos 150 cm o mas.
Asegurese de que el espacio del lado izquierdo del cable guia sea amplio porque
el cortacésped robético pasa a través del lado izquierdo del cable guia y retorna a
la estacion de carga.

a) 100 cm o mas b) 50 cm o mas

No deje que el cable guia atraviese el cable de delimitacion.

’

| g S L

Instalacién del cable guia

1. Corte el bucle (ojal) del cable de delimitaciéon hecho con antelacién en el sitio de conexion del cable de delimitacion y el cable guia.
» Fig.14: 1. Cable de delimitacion

2. Inserte el cable guia en el punto de conexion central y los cables de delimitacion en los puntos de conexion izquierdo y derecho de los tres
puntos de conexion del acoplador suministrado.
» Fig.15: 1.Acoplador 2. Cable de delimitacién 3. Cable guia

NOTA: Inserte a tope los tres cables.

3. Prense el acoplador con unos alicates para fijar los cables.
» Fig.16

4. Clave las estaquillas en ambos lados del punto de conexion utilizando un martillo de plastico.
» Fig.17: 1. Estaquilla

NOTA: Asegurese de que la conexion entre el cable guia y el cable de delimitacion sea aproximadamente de 90°.

5. Instale el cable guia clavando las estaquillas hasta la estacion de carga utilizando un martillo de plastico.

*  Clave las estaquillas a intervalos de 1 m aproximadamente, pero utilice un intervalo mas estrecho si el cable guia flota.
*  Cuando haga una curva, instale el cable guia en un angulo de unos 135°.

. Instale el cable guia en linea recta de 2 m o mas enfrente de la estacion de carga.

. Para otras condiciones de instalacién del cable guia, consulte “Condiciones de instalacién del cable guia” (pagina 92).
» Fig.18: 1. Estacion de carga 2. Cable guia

» Fig.18: a)2 m o mas b) Unos 135°
6. Cuando termine de instalar el cable guia hasta la estacién de carga, pase el cable guia por detras de la estacion de carga a través del agujero

de la parte inferior de la torre de la estacion de carga.
» Fig.19: 1.Agujero 2. Torre

NOTA: Corte el cable guia de manera que queden sobrantes unos 30 cm o mas por la parte trasera de la estacion de carga.

7. Inserte y fije el cable guia en la ranura del centro de la base de la estacion.
» Fig.20: 1. Ranura 2. Base de la estacion

8. Coloque un conector en la punta del cable guia.

| NOTA: Consulte la pagina 91 para ver como colocar el conector.

9. Cuando instale un segundo cable guia, repita los pasos 1 al 8.

| NOTA: Para ver detalles de la conexion con la estacion de carga, consulte “Conexién de los cables a la estacion de carga” (pagina 94).
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Alargamiento de un cable

Cuando alargue un cable, utilice un acoplador suministrado para conectar los dos cables.

1. Inserte los cables en los puntos de conexion izquierdo y derecho de los tres puntos de conexién del acoplador suministrado.
» Fig.21: 1.Acoplador 2. Cable

NOTA: Inserte a tope ambos cables.

NOTA: El alargamiento del cable se puede hacer insertando en cualquiera de los dos puntos de conexion, pero se recomienda utilizar los puntos
de conexién izquierdo y derecho a fin de alargar de manara directa.

2. Prense el acoplador con unos alicates para fijar los cables.

v
L
Q@
N
N

Sujecion de la estacion de carga

Asegurese de que el cable multifilar llega hasta la estacion de carga y después sujétela con las estaquillas roscadas (8 unidades) utilizando la llave
hexagonal de 6.
» Fig.23: 1. Llave hexagonal de 6 2. Estaquilla roscada (para fijar la estacion de carga) (8 unidades)

Conexion de los cables a la estacion de carga

Cuando termine la instalacion de los cables, conecte el cable de delimitacion, el cable guia y el cable multifilar a la estacion de carga.

Conexion del cable de delimitacion

1. Abrala tapa de terminales y retire la tapa de los cables de la estacion de carga.
» Fig.24: 1. Tapa de terminales 2. Tapa de los cables

2. Pongase detras de la estacion de carga y pase el cable de delimitacion proveniente del lado izquierdo a través del gancho del lado izquierdo
(3 ganchos) desde la parte inferior.
» Fig.25: 1. Cable de delimitacion proveniente del lado izquierdo 2. Ganchos del lado izquierdo (tres lugares)

3. Inserte el conector de la punta del cable en el terminal R.
» Fig.26: 1. Terminal R 2. Conector del cable de delimitacion proveniente del lado izquierdo

AVISO: Para evitar que el conector se deforme o se dafe, conéctelo en linea recta sin ladearlo.

4. De la misma manera, pase el cable de delimitacién proveniente del lado derecho a través de los ganchos del lado derecho (tres lugares) en
orden desde la parte inferior e inserte el conector en el terminal L.
» Fig.27: 1. Terminal L 2. Conector del cable de delimitacion proveniente del lado derecho 3. Ganchos del lado derecho (tres lugares)

AVISO: Compruebe que el cable de delimitacion esta conectado a los terminales correctos. Si el cable de delimitacion esta conectado a
los terminales incorrectos, el cortacésped robético no podra reconocer la zona de trabajo.

» Fig.28: 1. Cable de delimitacion 2. Zona de trabajo

Conexion del cable guia

Pase el cable guia a través de los ganchos del lado derecho o lado izquierdo (dos lugares) y coloque el conector de la punta del cable al terminal
G10G2.

| AVISO: Para evitar que el conector se deforme o se daie, conéctelo en linea recta sin ladearlo.

| NOTA: El conector del cable guia se puede colocar en cualquiera de los terminales G1 o G2.

» Fig.29: 1. Conector del cable guia 2. Terminal G2 3. Ganchos del lado derecho (dos lugares) 4. Muesca (No pase el cable guia a través de
aqui)

| NOTA: Si hay un segundo cable guia, conéctelo al terminal abierto G1 o G2 mediante el mismo procedimiento.

Conexion del cable multifilar

1. Conecte el conector del cable multifilar al enchufe hembra.
» Fig.30: 1. Enchufe hembra 2. Conector del cable muiltifilar

| AVISO: Para evitar que el conector se deforme o se daie, conéctelo en linea recta sin ladearlo.

2. Pase el cable multifilar a través de los ganchos del centro (tres lugares) en orden desde la parte superior.
» Fig.31: 1. Ganchos del centro (tres lugares)

3. Coloque la tapa de los cables.

*  Pase el cable multifilar a través de la muesca de la tapa de los cables.
» Fig.32: 1. Tapa de los cables 2. Muesca

4. Cierre la tapa de terminales y conecte la clavija de alimentacion del adaptador de CA a una toma de corriente.
» Fig.33: 1. Tapa de terminales

5. Compruebe que el indicador de la estacién se ilumina en verde.

.

Si el cable de delimitacion esta conectado correctamente, el indicador de la estacion se iluminara en verde.

«  Sihay un error de conexion, el indicador de la estacion parpadeara en rojo. Remedie cualquier anormalidad en la parte de conexion de la
estacion de carga o en cada cable, y compruebe el indicador de la estacion de nuevo.
» Fig.34: 1. Indicador de la estacion
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Carga del cortacésped robético

1. Pulse el lado | del interruptor de alimentacién del cortacésped robético y conecte la alimentacion.
» Fig.35

| NOTA: Es necesario conectar la alimentacion cuando se carga el cortacésped robético.

2. Acople el cortacésped robdtico a la estacion de carga.
» Fig.36

| NOTA: Cuando comience la carga, el LED del cortacésped robotico parpadeara en verde. Cuando se complete la carga, el LED se apagara.

Configuracion inicial

| NOTA: Pele la lamina protectora de la parte de control antes de utilizar.

Cuando se conecta la alimentacién del cortacésped robético por primera vez, aparece la pantalla de configuracion inicial mostrada abajo.
Introduzca el idioma de pantalla, la fecha y hora, la zona de siega y el cddigo PIN.

1. Pulse el botén “STOP” (parar) del cortacésped robético y abra la tapa de la pantalla.
» Fig.37: 1. Tapa de la pantalla 2. Boton “STOP” (parar)

2. Seleccione el idioma a usar con las teclas E/E] y pulse la tecla E
» Fig.38
Seleccione el formato de visualizacion de fecha y hora deseado con las teclas E]/E/E/E
Seleccione [Next (Siguiente)] con las teclas F]FFH y pulse la tecla v,
Fig.39
Pulse las teclas E]/@E/E para seleccionar el elemento e introduzca la fecha y hora pulsando las teclas ﬂ al ﬂ
Seleccione [Verify (Verificar)] con las teclas E/@/E]E y pulse la tecla .
Fig.40

Seleccione la zona a segar con las teclas [ﬂ/[T y pulse la tecla m
Fig.41

Pulse las teclas El al ﬂ para introducir el codigo PIN.
Fig.42

V® yN vo o0 v ®

9. Introduzca el codigo PIN otra vez para confirmar.
» Fig.43

| NOTA: Anote el cédigo PIN y manténgalo en un lugar seguro para no olvidarlo.

Comprobacion de la instalacion de los cables

Comprobacion de la salida desde la estacion de carga

[Menu superior] > [Main menu (Menu principal)] > [Navigation preferences (Preferencias de navegacion)] > [Mower departing points
(Puntos de salida del cortacésped)]

Siga el procedimiento de abajo y compruebe que el cortacésped robético sale de la estacion de carga. En la operacion de salida, el cortacésped
robotico guarda la potencia del campo magnético de la estacion de carga en su memoria para permitir el acoplamiento correcto.

AVISO: Asegurese de comprobar la salida después de instalar los cables. De lo contrario, el cortacésped roboético puede que navegue a baja
velocidad sobre el cable guia o que no navegue a baja velocidad sobre la estacion de carga.

AVISO: Acople el cortacésped robético a la estacion de carga antes de configurar el método de salida.

1. Pulse el botén @ en el panel de control.

Aparece el [Main menu (Menu principal)].

2. Seleccione [®l[Navigation preferences (Preferencias de navegacion)] en la pantalla con las teclas mm y pulse la tecla [W
Aparece el submenu.

3. Seleccione [Mower departing points (Puntos de salida del cortacésped)].

Aparece la pantalla de seleccién de menu.

4. Seleccione el numero de perfil del método de salida que quiera establecer con las teclas EE y pulse la tecla .

» Fig.44

Aparece el menu de opciones.

5. Utilice el teclado e introduzca las condiciones deseadas en los campos de formato de opciones visualizados en la pantalla.

Opcién Detalles

Wire to trace: (Cable trazar:) Seleccione el tipo de cable que el cortacésped robético va a seguir después de salir de la estacién de carga.
Utilice las teclas m > para visualizar el tipo de cable deseado. Para salir directamente de la estacién de
carga sin seguir un cable especifico, seleccione [-------- ].

Departure position: (Posicion de Introduzca la distancia que el cortacésped robotico se va a desplazar desde la estacion antes de empezar a

salida:) segar. Puede introducir una distancia de 0 a 800 m.

Probability (Probabilidad) Introduzca la probabilidad de ejecucion del perfil establecido en forma de porcentaje.

» Fig.45: 1. Valor de probabilidad maximo que se puede introducir
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NOTA: El valor de probabilidad maximo que se puede introducir se visualizara a la izquierda del area de introduccion de cada perfil. Introduzca
un valor que sea menor que el valor maximo. Si introduce un valor por encima del valor permitido, sera reemplazado con el valor maximo.

6. Seleccione [Test (Prueba)] y ejecute la operacion de prueba antes de registrar los ajustes.
El cortacésped robotico se desplaza a lo largo del cable seleccionado.
El cortacésped robético se detiene automaticamente después de recorrer la distancia que usted ha introducido.

NOTA: La confirmacién terminara si el cortacésped robético sale de la estacion de carga y se detiene en el punto designado.

7. Pulse el boton “STOP” (parar).
La tapa de la pantalla se abre.

8. Seleccione [Yes (Si)] para registrar o [No] para cancelar el registro cuando se visualice la pantalla de confirmacion preguntandole si quiere
registrar el método de salida del recorrido de prueba.

Si selecciona [No], necesitara comenzar el ajuste desde el principio otra vez.

Comprobacion de la instalacion del cable de delimitacion

Compruebe que el cable de delimitacién esta instalado correctamente.

1. Sujete el cortacésped robotico por el asa y muévalo con la mano de manera que quede orientado hacia el cable de delimitacion.
» Fig.46: 1. Cable de delimitacion

2. Pulse el boton “STOP” (parar).

La tapa de la pantalla se abre.

3. Pulse el boton , seleccione [Auto mowing (Corte automatico )] y pulse la tecla v,

4. Cierre la tapa de la pantalla.

El cortacésped robotico empezara a segar y se desplazara hacia el cable de delimitacion.

5. Compruebe que el cortacésped roboético cambia de direccion al llegar al cable de delimitacion y que continia navegando mientras siega.
» Fig.47: 1. Cable de delimitacién

6. Pulse el boton “STOP” (parar).

El cortacésped robdtico se para.

7. Desactive el interruptor de alimentacion del cortacésped robotico y transportelo a otro sitio, y después active el interruptor. Compruebe que el
cortacésped robdético funciona de forma similar incluso en otras ubicaciones del cable de delimitacion.

Retorno del cortacésped robotico a la estacion de carga

[Menu superior] > [Park (Aparcamiento)] > [Stay at charging station (Permanecer en la estacion de carga)]

Este procedimiento no es necesario cuando hay instalado un cable guia. Proceda con [Comprobacién de la instalacién del cable guia]. Realice
este procedimiento cuando utilice el cortacésped robatico sin instalar un cable guia.

Retorne el cortacésped robdtico a la estacion de carga.

NOTA: De forma predeterminada, el cortacésped robético preferentemente busca las sefiales del cable guia y retorna a la estacién de carga de
acuerdo con las sefales del cable guia. Aunque en su zona de trabajo no haya ningun cable guia, el cortacésped robético primero continuara
buscando las sefiales del cable guia durante un tiempo de busqueda prioritario predeterminado. Una vez que el tiempo de busqueda prioritario
ha transcurrido, el cortacésped robético busca entonces sefiales del cable de delimitacion y retorna a la estacion de carga de acuerdo con las
sefiales del cable de delimitacién. Si no quiere tender el cable guia, recomendamos cambiar el tiempo de busqueda prioritario para el cable guia.
Para mas detalles, consulte "Ajuste del periodo de busqueda activa para la sefial guia" en el manual de instrucciones.

1. Pulse el botén @ en el panel de control.

Aparece el submenu.

» Fig.48

2. Seleccione [Stay at charging station (Permanecer en la estacion de carga)].

Cuando se pulse la tecla , aparecera el mensaje [Close the display cover to return to the charging station. (Cierre la tapa de la pantalla para
volver a la estacion de carga.)].

3. Cierre la tapa de la bateria.
Compruebe que el cortacésped robdtico retorna a la estacién de carga.

Comprobacion de la instalacion del cable guia

Compruebe que el cable guia esta instalado correctamente.

1. Con la alimentacion desconectada, sujete el cortacésped robético por el asa y muévalo con la mano de manera que quede orientado hacia el
cable guia.

» Fig.49: 1. Cable guia

2. Pulse el boton “STOP” (parar).

La tapa de la pantalla se abre.

3. Pulse el boton @ seleccione [Stay at charging station (Permanecer en la estacion de carga)], y pulse la tecla .

4. Cierre la tapa de la pantalla.

El cortacésped robotico empezara a segar navegando hacia el cable guia.

5. Compruebe que el cortacésped robético cambia de direccidn cerca del cable guia, que navega a lo largo del cable guia hacia la estacion de
carga, y que se acopla con la estacion de carga.

NOTA: Después de que el cortacésped roboético detecte el cable guia, se desplazara a lo largo del lado izquierdo del cable guia.

Esto completa las comprobaciones de instalacion y funcionamiento. Para el uso detallado de este producto, consulte el manual de instrucciones de
este producto.
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CASOS PUNTUALES

Aqui se muestran algunos ejemplos de instalaciones y configuraciones que se utilizan.
Los detalles mostrados en las figuras son solo ejemplos y sirven para ilustrar las diferentes escalas de campo donde cada caso puede resultar mas
apropiado. Haga su arreglo mas apropiado de acuerdo con sus preferencias.

Zona de jardin personal para un residente

Un patio acogedor o un pequefio jardin cuadrado en el patio trasero de su casa, rodeado de un cercado pequefio, veredas y senderos.
» Fig.50: 1. Estacion de carga 2. Cable de delimitacién 3. Cable guia

Guia practica

Zona de siega 500 m?

Dias y horas de trabajo semanales 6 horas de 6 dias de la semana

12 horas de 3 dias de la semana

Método de salida desde la estacion [prioridad de Sale directamente de la estacion de carga a [100%)]. Consulte el punto de salida "A" del cortacésped en la figura.
ejecucion (%)]

Es necesario crear ajustes de zona secundaria  No

Consejos para la instalacion y los ajustes Coloque la estacion de carga en el extremo cercano de la mitad de la linea que divide la zona de siega en dos
zonas superior e inferior iguales.

Instale el cable guia a lo largo de la mitad de la linea que divide la zona de siega en dos zonas superior e inferior
iguales.

Jardin de casa con una zona a segar separada

Un jardin frontal amplio abierto que rodea la casa en dos laterales con una zona de césped pequeia separada junto a un jardin maduro con plan-
tas o pequefio huerto de vegetales.
» Fig.51: 1. Zona principal 2. Zona secundaria 3. Estacion de carga 4. Cable de delimitacion 5. Cable guia

Guia practica

Zona de siega zona principal 1.000 m?
zona secundaria 400 m?
Dias y horas de trabajo semanales zona principal 14 horas de 5 dias de la semana
zona secundaria 12 horas de 2 dias de la semana
Método de salida desde la estacion [prioridad de zona principal Sale directamente de la estacion de carga a [70%]. Consulte el punto de salida "A" del
ejecucion (%)] cortacésped en la figura.

Sale hacia el extremo lejano del jardin principal y comienza a segar desde el area de
terminacién del cable guia a [30%]. Consulte el punto de salida "B" del cortacésped en la
figura.

zona secundaria Mueva el cortacésped robdético a mano desde la zona principal a la zona secundaria
previamente. Después comience a segar manualmente. Consulte las instrucciones bajo
"Segar sin carga automatica" en el manual de instrucciones para mas detalles.

Es necesario crear ajustes de zona secundaria Si

Consejos para la instalacion y los ajustes Coloque la estacion de carga en el centro del limite frontal del jardin principal.

Instale el cable guia a lo largo de la mitad de la linea que divide la zona principal en dos
zonas izquierda y derecha iguales.

Campos de césped en pequenas colinas

Un paisaje de colinas de césped verde en un parque, campo de golf o similares. El césped tiene diferentes alturas y matices en una o mas pen-
dientes suaves y pronunciadas con algunos rasgos de arena y agua.
» Fig.52: 1. Estacion de carga 2. Cable de delimitacion 3. Cable guia

Guia practica

Zona de siega 2.500 m?

Dias y horas de trabajo semanales 24 horas de 7 dias de la semana

Método de salida desde la estacion [prioridad de  Sale directamente de la estacion de carga a [40%]. Consulte el punto de salida "A" del cortacésped en la figura.
ejecucion (%)]

Sale hacia el extremo de una superficie de césped nivelada de una colina y comienza a segar desde el area de
terminacion del cable guia a [30%]. Consulte el punto de salida "B" del cortacésped en la figura.

Sale hacia el extremo lejano de una superficie de césped inclinada ligeramente en la cuesta y comienza a segar
desde el area de terminacion del cable guia a [30%]. Consulte el punto de salida "C" del cortacésped en la figura.

Es necesario crear ajustes de zona secundaria  No

Consejos para la instalacion y los ajustes Coloque la estacion de carga en el extremo de la mitad de la linea que divide la superficie nivelada de césped de
una colina en dos zonas izquierda y derecha iguales.

Instale dos cables guia a lo largo de la mitad de la linea que divide la zona de siega en dos zonas superior e inferior
iguales. Uno hacia el extremo de una superficie nivelada de césped de la colina, y el otro hacia el extremo lejano de
una superficie de césped inclinada ligeramente en la cuesta.

Asegurese de instalar el cable de delimitacién en superficies que sean casi planas o con la menos pendiente
posible.

Tienda el cable guia en diagonal a través de una pendiente dado que esto facilitara al cortacésped robético escalar
la pendiente.
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Un jardin bien disefado con algunos puntos de dificil acceso para realizar el trabajo de segado

Una zona elaborada de jardin completamente cercada que contiene una residencia grande, un estanque de agua y una gran variedad de plantas y

objetos. El buen disefo del paisaje ayuda a mantener el jardin bellamente intacto, pero crea puntos aislados para el mantenimiento del césped.
» Fig.53: 1. Estacion de carga 2. Cable de delimitacion 3. Cable guia

Guia practica

Zona de siega

2.500 m?

Dias y horas de trabajo semanales

24 horas de 7 dias de la semana

Método de salida desde la estacion [prioridad de
ejecucion (%)]

Sale directamente de la estacién de carga a [30%]. Consulte el punto de salida "A" del cortacésped en la figura.

Sale hacia el extremo cercano de la zona a segar y comienza a segar unos cuantos pasos antes de la zona de
terminacion del cable guia a [20%]. Consulte el punto de salida "B" del cortacésped en la figura.

Sale hacia la esquina lejana de la zona a segar y comienza a segar alrededor de la mitad de la longitud del cable
guia a [30%)]. Consulte el punto de salida "C" del cortacésped en la figura.

Sale hacia la esquina lejana de la zona a segar y comienza a segar unos cuantos pasos antes de la zona de termi-
nacion del cable guia a [20%]. Consulte el punto de salida "D" del cortacésped en la figura.

Es necesario crear ajustes de zona secundaria

No

Consejos para la instalacion y los ajustes

Coloque la estacion de carga en el patio trasero para proteger el paisaje y tener facil acceso al suministro de
corriente.

Instale dos cables guia para dirigir el cortacésped robético a dos de las zonas de siega menos accesibles del jardin.

Uno hacia el extremo cercano del jardin pasando entre dos objetos del jardin, y el otro hacia la esquina distante del
jardin pasando entre el aparcamiento y las plantas.

Asegurese de tender los cables guia separados a cierta distancia del cable de delimitacion para evitar que afecte a
la navegacion del robot.

Jardin formal abierto subdividido en secciones asimétricas mediante cercos de setos, plantas silvestres,

senderos y objetos de jardin.

Asentada en medio del bosque y llena con muchas plantas y arboles, una finca comercial tiene una vista despejada por encima del jardin del patio
trasero, en la que hay subdivididas aproximadamente tres zonas de césped de diferentes tamafios y escalas.
» Fig.54: 1. Estacion de carga 2. Cable de delimitacion 3. Cable guia

Guia practica

Zona de siega

1.500 m? (Relacion de division de zonas: aprox. 55/30/15)

Dias y horas de trabajo semanales

14 horas de 7 dias de la semana

24 horas de 4 dias de la semana

Método de salida desde la estacion [prioridad de
ejecucion (%)]

Clasifique las prioridades de ejecucion para el trabajo de segado en proporcién a los tamafios de las tres zonas.

Sale directamente de la estacion de carga a [55%]. Consulte el punto de salida "A" del cortacésped en la figura.

Sale hacia el extremo lejano de la segunda zona mas grande a segar y comienza a segar desde el area de termina-
cién del cable guia a [30%]. Consulte el punto de salida "B" del cortacésped en la figura.

Sale hacia el extremo lejano de la tercera zona mas grande a segar y comienza a segar desde el area de termina-
cién del cable guia a [15%]. Consulte el punto de salida "C" del cortacésped en la figura.

Es necesario crear ajustes de zona secundaria

No

Consejos para la instalacion y los ajustes

Coloque la estacion de carga en el extremo cercano de la mitad de la linea que divide la zona de siega mas grande
en dos zonas izquierda y derecha iguales.

Instale un cable guia a lo largo de la mitad de la linea que divide la segunda zona de siega mas grande en dos
zonas izquierda y derecha iguales.

Instale un cable guia a lo largo de la mitad de la linea que divide la tercera zona de siega mas grande en dos zonas
izquierda y derecha iguales.
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PORTUGUES (Instrugdes originais)

Introducao

Este manual é o guia de configuragdo do cortador de relva robético. Este manual descreve os procedimentos para a instalagéo da estagéo de car-
regamento, a instalagao do fio de limite, a instalagéo do fio-guia e a definigao inicial do cortador de relva robético. Certifique-se de que consulta o
manual de instrugdes deste produto relativamente as precaugdes de utilizagéo.

Sobre o cortador de relva roboético

O cortador de relva robotico efetua o trabalhoso corte de relva de forma automatica. Este produto tem os seguintes componentes principais.

*  Cortador de relva roboético

Esta é a principal unidade que corta a relva. E carregada através da estagdo de carregamento e corta automaticamente a relva na area de
trabalho.

Estacao de carregamento

Esta carrega o cortador de relva robético e passa sinais para o fio de limite e o fio-guia.

Fio de limite

Este fio esta instalado em torno do lado mais extremo da area de trabalho. Permite que o cortador de relva roboético reconhega a area de tra-
balho na qual ira cortar a relva.

Fio-guia

Este fio conduz o cortador de relva robético para a estagdo de carregamento. Este fio também guia o cortador de relva para areas em que o
cortador de relva funciona menos frequentemente devido a motivos topograficos, etc.

(Ainstalagéo do fio-guia é opcional.)

» Fig.1: 1. Robo Cortador de Grama a Bateria 2. Estacao de carregamento 3. Fio de limite 4. Fio-guia

NOTA: Recomenda-se que efetue um desenho de instalagcdo da area de trabalho conforme ilustrado acima antes de efetuar o trabalho de insta-
lacéo dos fios.

Descrigcao dos manuais

Guia de configuragao

Este descreve os procedimentos para a instalagéo da estagéo de carregamento, a instalagédo do fio de limite, a instalagéo do fio-guia e a defi-
nigao inicial do cortador de relva robético.

Manual de instrugdes deste produto

Este descreve as principais fungdes, as precaugdes de seguranga, varias definicdes e a manutencao do cortador de relva robético.

Confirmar o conteudo existente na embalagem

Estagéo de carregamento Adaptador CA Cabo flexivel com revestimento em borracha
(A forma da ficha do adaptador CA difere em funcgédo
do pais.)

Fio (150 m) Estaca (para fixagéo de fios) 150 unidades Estaca de parafuso (para a fixagédo da estagao de
carregamento) (8 unidades)

4
/4
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Chave hexagonal 6 (1 unidade) Lamina do cortador de relva Parafuso (para a fixagdo da lamina do cortador de
(um total de 12 unidades, estando 3 unidades instala- relva)
das e sendo 9 unidades sobressalentes) (um total de 12 unidades, estando 3 unidades instala-
das e sendo 9 unidades sobressalentes)

AAAL
AR

Conector (5 unidades) Acoplador (3 unidades) Manual de instrugdes

\\\

Guia de configuragéo

Instrumento de medicéo (Corte ao longo da perfura-  Cortador de relva roboético
¢do da embalagem)

Ferramentas necessarias para a instalacao

Alicate Pinca Martelo de plastico
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Transportar o cortador de relva robético

AAVISO: Certifique-se de que o interruptor de alimentagao do cortador de relva robético esta desligado.
AAVISO: Segure apenas o punho quando transportar o cortador de relva robético.
AAVISO: N&o segure o cortador de relva roboético com as laminas do cortador de relva voltadas para si.

AAVISO: Nao utilize o cortador de relva robético enquanto outras pessoas estiverem a tocar no mesmo.

1. Se o cortador de relva robético estiver a operar, prima o botdo "STOP".
A tampa do visor abre e o cortador de relva robotico para.
2. Feche a tampa do visor e prima o lado O do interruptor de alimentagao.

Segure o punho e levante o cortador de relva robaético.
» Fig.2: 1. Punho 2. Interruptor de alimentagao

Lad

Preparar a area de trabalho

Prepare da seguinte forma para nao obstruir o corte de relva automatico do cortador de relva robético.
. Retire os paus, as pedras e outros objetos maiores da area de trabalho.

Se a altura da relva for superior a 100 mm, corte-a para essa altura ou menos.

Encha e alise quaisquer areas fundas ou locais onde se formem pogas.

Remova a neve se esta se tiver acumulado.

o o

.

Instalar o adaptador CA

Escolha um local com sombra e bem ventilado onde as gotas de chuva ndo caiam. Coloque o adaptador CA mantendo uma altura de 30 cm ou
mais em relagdo ao solo. Recomenda-se que fixe o adaptador CA na parede utilizando parafusos.

| OBSERVAGAO: Para evitar que o conector fique deformado ou danificado, ligue o conector a direito sem o inclinar.

NOTA: E necessaria uma fonte de alimentagado doméstica para uma localizag&o exterior que ndo esteja exposta a chuva.
NOTA: Se a localizagao de instalagéo carecer de uma for¢a de suporte de carga suficiente, reforce-a.

NOTA: Apés instalar o adaptador CA, desligue a ficha de alimentagéo do adaptador CA.

NOTA: Nao encadeie os coédigos de cabos flexiveis com revestimento em borracha plurais.

» Fig.3: 1.Adaptador CA 2. Cabo flexivel com revestimento em borracha
» Fig.3: a) 30 cm ou mais acima do solo

Colocar a estagao de carregamento

A estagéo de carregamento carrega o cortador de relva robético e passa sinais para o fio de limite e o fio-guia.

Condigoes de instalagao da estagdo de carregamento

OBSERVACAO: Nzo dobre a base da estagao.

. Escolha um local aceitavelmente nivelado perto da fonte de alimentacéo (no espaco de +5°).

. Escolha um local que esteja protegido da luz solar direta.

Se a estagdo de carregamento for colocada na relva, a area onde é colocada deve ter a relva cortada curta.
. Existe um espago de 3 m ou mais a partir da extremidade traseira da estacéo de carregamento.

» Fig.4: 1.Base da estagéo

» Fig.4: a)5° ou menos b) 3 m ou mais

Determinar a posi¢ao da estagao de carregamento

Determine a posicao da estacao de carregamento seguindo as condigbes de instalagao.

| NOTA: Nao fixe a estagéo de carregamento. Apenas tem de decidir a posi¢éo da estagao de carregamento neste passo.

Instalar o fio de limite

O fio de limite é instalado em torno do lado mais extremo da area onde o cortador de relva robético ira executar o trabalho de corte de relva.
Instale o fio de limite de modo que envolva a area de trabalho numa linha Unica e continua e ligue as duas extremidades do fio de limite a
estacao de carregamento.

O cortador de relva robético néo ira funcionar adequadamente se o fio de limite ndo estiver corretamente instalado. Certifique-se de que ins-
tala o fio de limite seguindo as instrugdes neste manual.

Se existir um objeto metalico como uma barra de ago no solo, o objeto metalico interfere com o sinal de lago e provoca uma paragem.

.

.

.

NOTA: Existem duas formas de instalar o fio de limite; fixando com estacas ou enterrando no solo (até 20 cm). Este manual de instrugdes explica
a instalagéo utilizando estacas.
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Condigoes de instalagao do fio de limite

Pode definir a sobreposigéo de limite do cortador de relva robdtico para um valor entre 20 e 50 cm. Este manual descreve as condiges na defini-
¢éao predefinida (32 cm). Para obter informagdes sobre a definigao, consulte o capitulo "Preferéncias de navegacéo" no manual de instrugoes.

Imagem Condicao

Separe em cerca de 35 cm em relagéo aos obstaculos com uma altura de 5 cm ou
mais. (Uma area de cerca de 25 cm em relagdo ao obstaculo sera deixada com a
relva por cortar.)

Utilize o instrumento de medicéo fornecido para criar uma distancia apropriada
em relagdo aos obstaculos. (Corte o instrumento de medigdo ao longo da perfura-
¢ao da embalagem.)

NS N

/

/

(a)

_\
A VNN NN

Separe em cerca de 30 cm em relagédo aos obstaculos com uma altura inferior a
5 cm. (Uma area de cerca de 20 cm em relagdo ao obstaculo sera deixada com a
relva por cortar.)

Separe em cerca de 10 cm em relagé@o aos obstaculos com uma altura inferior a 1
cm. (Nenhuma area sera deixada com a relva por cortar.)

Se existirem areas em que o cortador de relva robético ndo deva entrar ou obs-
taculos com que o cortador de relva robético ndo se deva deparar, exclua a area
instalando o fio de limite em torno dessas areas. Consulte a secgao "Criar uma
ilha" (pagina 105) para obter mais informagdes.

Coloque partigdes (obstaculos) com uma altura de 15 cm ou mais em torno das
areas em que o cortador de relva robético nunca deva entrar. Além disso, instale
o fio de limite a 35 cm ou mais da partigdo para evitar o contacto com a particdo.
(Uma area de cerca de 25 cm sera deixada com a relva por cortar.)

a) 15 cm ou mais b) 35 cm ou mais
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Imagem

Condicao

Nao agrupe cabos com fios. Se o fizer, pode intensificar o sinal e o cortador de
relva roboético néo ira funcionar de forma adequada.

|
|
L

- Alargura da area de trabalho deve ser de, no minimo, 150 cm ou mais. O corta-
dor de relva robético retorna a estagdo de carregamento seguindo o fio de limite
para a esquerda.

- Certifique-se de que o fio de limite estd, no minimo, a 150 cm da lateral da esta-
¢ao de carregamento.

&

Coloque o fio de limite para que a distancia do fio de limite até ao cortador de
relva roboético seja inferior a 35 m. Se a distancia do fio de limite mais préximo até
ao cortador de relva robético for superior a 35 m, o cortador de relva robético ndo
ira funcionar de forma adequada.

(b)

1. Estacao de carregamento 2. Fio-guia 3. Fio de limite

a) 400 m ou menos b) 800 m ou menos

- O comprimento maximo do percurso a partir da estagédo de carregamento, fio-
-guia, fio de limite e parte de tras na estagéo de carregamento conforme ilustrado
na figura deve ser de 400 m ou menos.

- (2) espago admissivel que pode limitar colocando o fio de limite é de até 3.500
m-.

- O comprimento maximo do fio de limite é de até 800 m incluindo as ilhas e as
subareas.
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Imagem Condicao

- Se existir uma inclinagéo na area de trabalho, coloque o fio de limite numa incli-
nacgdo de menos de 8°.

- Se colocar um fio de limite numa inclinacdo de mais de 8°, coloque uma area de
menos de 8° abaixo da inclinagdo por, no minimo, 1 m.

- Nao pode colocar um fio de limite numa inclinagdo de mais de 8° na area de
trabalho mais extrema.

- Coloque o fio de limite a 20 cm do limite entre a inclinagéo e a area plana.

Quando utilizar varias esta¢des e preparar varias areas de trabalho, instale os fios
de limite de modo a ficarem separados por uma distancia de 1 m ou mais.

a) 1 m ou mais b) Inferiora 1 m

Instalar o fio de limite

NOTA: O fio de limite deve ser estendido a direito a 1,5 m ou mais de ambos os lados da estagao de carregamento.

NOTA: Para obter informagdes como, por exemplo, a disténcia de instalagdo em relagdo aos obstaculos, consulte a secgéo "Ligar os fios a esta-
¢ao de carregamento" (pagina 107).

1. Crave a primeira estaca perto da estagao de carregamento utilizando um martelo de plastico e coloque o fio de limite.
» Fig.5: 1. Estacédo de carregamento 2. Estaca

» Fig.5: a) 1,5 m ou mais

2. Tensione o fio de limite de modo que n&o o deixe a flutuar em relacéo ao solo e, em seguida, crave a estaca seguinte deixando um intervalo
de cerca de 1 m em relagao a estaca anterior.

NOTA: Se o fio de limite flutuar, utilize um intervalo mais reduzido entre as estacas.

NOTA: Para obter informagdes como, por exemplo, a distancia de instalagdo em relagdo aos obstaculos, consulte a secgéo "Condigbes de insta-
lac&o do fio de limite" (pagina 102)

3. Crie um lago (ilhd) de cerca de 20 cm para proporcionar uma folga no fio de limite no local de ligagédo planeado entre o fio de limite e o fio-guia
para facilitar uma posterior ligagéo.
» Fig.6: 1. Local de ligacado planeado 2. Fio de limite 3. Fio-guia

NOTA: O fio-guia orienta o cortador de relva roboético quando volta a estagéo de carregamento. Para obter informagdes sobre a ligagéo ao fio-
-guia, consulte a secgao "Instalar o fio-guia" (pagina 106).

4. Se existirem areas em que o cortador de relva robotico ndo deva entrar ou obstaculos com que o cortador de relva robotico néo se deva depa-
rar, exclua a area instalando o fio de limite em torno dessas areas.

NOTA: Para obter mais informacgdes, consulte a seccao "Criar uma ilha" (pagina 105).

5. Apos instalar o fio de limite até a estacédo de carregamento, crave a estaca perto do lado oposto da estaca no ponto inicial utilizando um mar-
telo de plastico.
» Fig.7: 1. Estaca no ponto inicial 2. Estaca no ponto final

6. Corte o fio, deixando um comprimento de fio que possa ser ligado a estacdo de carregamento.
» Fig.8: 1. Terminal L 2. Terminal R
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7. No ponto em que o conector consegue alcangar o terminal, alinhe o fio de limite com a ranhura do conector fornecido e, em seguida, ligue-os
firmemente utilizando um alicate.
» Fig.9: 1. Fio de limite 2. Ranhura no conector

8. Corte 0 excesso do fio de limite utilizando uma pinga e deixando 1 cm do mesmo em relagdo ao conector.
» Fig.10

9. Prenda um conector ao outro fio de limite da mesma maneira.

NOTA: Nao ligue os conectores a estagédo de carregamento desta vez. A ligagao a estagéo de carregamento € explicada posteriormente na sec-
¢ao "Ligar os fios a estagdo de carregamento” (pagina 107).

Criar uma ilha

Se existirem obstaculos como, por exemplo, arvores ou rochas que nao possam ser removidos na area do corte de relva, cerque-os com o fio de

limite para criar ilhas.

. Instale o fio de limite em torno dos obstaculos para criar ilhas. Utilize um intervalo reduzido entre as estacas de modo que a distancia em rela-
¢ao ao obstaculo seja de cerca de 35 cm.

. Instale duas linhas do fio de limite para tras e para a frente a partir da posigéo de proximidade (folga de 0 cm) da ilha. Tal ira permitir que o
cortador de relva robético percorra os fios.
— Insira as duas linhas de fio de limite na mesma estaca.

OBSERVAGAO: N&o permita que as duas linhas de fio de limite se cruzem entre si. O cortador de relva robético ira parar devido a um erro.
» Fig.11: 1. Obstaculo 2. Estaca 3. Fio de limite
» Fig.11: a) Cerca de 35 cm b) Posigéo de proximidade (folga de 0 cm)

*  Crie varias ilhas da maneira a seguir explicitada.
» Fig.12: 1. Fio de limite 2. Estaca

Criar uma subarea

Se existir uma area de trabalho separada para a qual ndo seja possivel proporcionar um percurso que permita ao cortador de relva robético nave-

gar automaticamente a partir da estagédo de carregamento, essa area de trabalho é designada como subarea (b). A area com a estacgéo de carre-

gamento é a area principal (a).

. E necessario desligar a alimentagdo do cortador de relva robético e mover o cortador de relva robético manualmente entre a area principal e a
subarea.

. Coloque o fio de limite de modo que a largura do percurso entre a area principal e a subarea seja de 10 cm ou menos.

» O fio de limite deve ser colocado numa linha Unica e continua em torno de toda a area de trabalho ((a) e (b)).

*  Quando cortar a relva na subarea, é necessario alterar as definigdes do cortador de relva robodtico. Para obter informacdes, consulte o manual
de instrugdes deste produto.

» Fig.13: 1. Fio de limite 2. Estacdo de carregamento 3. 10 cm ou menos

» Fig.13: a) Area principal b) Subarea

Instalar o fio-guia

O fio-guia conduz o cortador de relva robético para a estagédo de carregamento. Este fio também guia o cortador de relva robotico para areas em
que o cortador de relva robético funciona menos frequentemente devido a motivos topograficos, etc.

NOTA: E possivel instalar até 2 fios-guia.
NOTA: Nao ramifique o fio-guia.

Condigoes de instalagao do fio-guia

Condicao

Conforme apresentado na figura, cologue o fio-guia no minimo a 2 m a direito a
partir da estacédo de carregamento. O cortador de relva robético pode nédo conse-
guir voltar a estagéo de carregamento.

a) 2 m ou mais

- Quando efetuar uma curva, instale o fio-guia num angulo de cerca de 135°. O
cortador de relva robético pode ndo conseguir voltar a estacéo de carregamento
_______________________________ num angulo inferior a 90°.
y "(c) J(d) - Certifique-se de que a linha diagonal a direito é de, no minimo, 50 cm.
\ - Se o fio-guia tiver de ser colocado numa linha curva, coloque-o de modo que o
raio de curvatura seja de 1 m ou mais.

a) Cerca de 135° b) 50 cm ou mais c) 1 m ou mais d) 90° ou menos
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Imagem Condicao

Alargura da area de trabalho deve ser de, no minimo, 150 cm ou mais.
Certifique-se de que o espago no lado esquerdo do fio-guia € amplo porque o
cortador de relva robético passa através do lado esquerdo do fio-guia e volta a
estacdo de carregamento.

a) 100 cm ou mais b) 50 cm ou mais

Nao deixe o fio-guia atravessar o fio de limite.

’

| g S L

Instalar o fio-guia

1. Corte o lago (ilho) do fio de limite efetuado antecipadamente no local de ligagéo entre o fio de limite e o fio-guia.
» Fig.14: 1. Fio de limite

2. Insira o fio-guia na porta central e os fios de limite nas portas esquerda e direita das trés portas de ligagdo do acoplador fornecido.
» Fig.15: 1. Acoplador 2. Fio de limite 3. Fio-guia

NOTA: Insira os trés fios até ao fim.

3. Prenda o acoplador com o alicate para fixar os fios.
» Fig.16

4. Crave as estacas em ambos os lados do ponto de ligagéo utilizando um martelo de plastico.
» Fig.17: 1. Estaca

| NOTA: Certifique-se de que a ligacao entre o fio-guia e o fio de limite é de, aproximadamente, 90°.

5. Instale o fio-guia cravando as estacas até a estacdo de carregamento utilizando um martelo de plastico.

*  Crave as estacas em intervalos de cerca de 1 m, mas utilize um intervalo mais reduzido se o fio-guia flutuar.
*  Quando efetuar uma curva, instale o fio-guia num angulo de cerca de 135°.

. Instale o fio-guia numa linha reta por 2 m ou mais a frente da estagao de carregamento.

. Para ficar a saber outras condigdes de instalagéo do fio-guia, consulte a secgéo "Condigdes de instalagdo do fio-guia" (pagina 105).
» Fig.18: 1. Estacéo de carregamento 2. Fio-guia

» Fig.18: a)2 m ou mais b) Cerca de 135°
6. Quando terminar a instalagdo do fio-guia até a estagao de carregamento, passe o fio-guia para a parte de tras da estagéo de carregamento

através do orificio na parte inferior da torre da estagédo de carregamento.
» Fig.19: 1. Orificio 2. Torre

| NOTA: Corte o fio-guia de modo que cerca de 30 cm ou mais seja deixado a estender a partir da parte de tras da estagao de carregamento.

7. Insira e fixe o fio-guia na ranhura no centro da base da estagéo.
» Fig.20: 1. Ranhura 2. Base da estagéo

8. Prenda um conector na ponta do fio-guia.

| NOTA: Consulte a pagina 104 para saber como prender o conector.

9. Quando instalar um segundo fio-guia, repita dos passos 1 até ao 8.

NOTA: Para obter informagdes sobre a ligacdo a estagao de carregamento, consulte a secgao "Ligar os fios a estagdo de carregamento" (pagina
107).
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Estender um fio

Quando estender um fio, utilize um acoplador fornecido para ligar os dois fios.

1. Insira os fios para a esquerda e para a direita das trés portas de ligagdo do acoplador fornecido.
» Fig.21: 1.Acoplador 2. Fio

NOTA: Insira ambos os fios até ao fim.

NOTA: A extenséo de fio é possivel inserindo em qualquer uma das duas portas de ligagéo, mas recomenda-se que utilize as portas de ligacéo
esquerda e direita para estender de forma reta.

2. Prenda o acoplador com o alicate para fixar os fios.

v
L
Q@
N
N

Fixar a estacao de carregamento

Certifique-se de que o cabo flexivel com revestimento em borracha consegue chegar a estagao de carregamento e, em seguida, fixe-o com esta-
cas de parafuso (8 unidades) utilizando a chave hexagonal 6.
» Fig.23: 1. Chave hexagonal 6 2. Estaca de parafuso (para a fixagdo da estacdo de carregamento) (8 unidades)

Ligar os fios a estagao de carregamento

Quando acabar de instalar os fios, ligue o fio de limite, o fio-guia e o cabo flexivel com revestimento em borracha a estagao de carregamento.

Ligar o fio de limite

1. Abra a tampa de terminal e remova a tampa de fio da estagédo de carregamento.
» Fig.24: 1. Tampa de terminal 2. Tampa de fio

2. Fique atras da estagéo de carregamento e passe o fio de limite proveniente da esquerda pelo gancho no lado esquerdo (3 ganchos) a partir
de baixo.
» Fig.25: 1. Fio de limite proveniente do lado esquerdo 2. Ganchos do lado esquerdo (trés pontos)

3. Insira o conector na ponta do fio no terminal R.
» Fig.26: 1. Terminal R 2. Conector do fio de limite proveniente do lado esquerdo

OBSERVACAO: Para evitar que o conector fique deformado ou danificado, ligue o conector a direito sem o inclinar.

4. Do mesmo modo, passe o fio de limite proveniente do lado direito pelos ganchos do lado direito (trés pontos) por ordem a partir de baixo e
insira o conector no terminal L.
» Fig.27: 1. Terminal L 2. Conector do fio de limite proveniente do lado direito 3. Ganchos do lado direito (trés pontos)

OBSERVAGCAO: Verifique se os fios de limite estdo ligados aos terminais adequados. Se os fios de limite estiverem ligados aos terminais
errados, o cortador de relva robético ndo podera reconhecer a area de trabalho.

» Fig.28: 1. Fio de limite 2. Area de trabalho

Ligar o fio-guia

Passe o fio-guia pelos ganchos do lado direito ou do lado esquerdo (dois pontos) e prenda o conector na ponta do fio no terminal G1 ou G2.

| OBSERVACAO: Para evitar que o conector fique deformado ou danificado, ligue o conector a direito sem o inclinar.

| NOTA: O conector do fio-guia pode ser preso no terminal G1 ou G2.

» Fig.29: 1. Conector do fio-guia 2. Terminal G2 3. Ganchos do lado direito (dois pontos) 4. Entalhe (N&o passe o fio-guia por aqui)

| NOTA: Se existir um segundo fio-guia, ligue-o ao terminal aberto G1 ou G2 através do mesmo procedimento.

Ligar o cabo flexivel com revestimento em borracha

1. Ligue o conector do cabo flexivel com revestimento em borracha a tomada.
» Fig.30: 1.Tomada 2. Conector do cabo flexivel com revestimento em borracha

| OBSERVAGAO: Para evitar que o conector fique deformado ou danificado, ligue o conector a direito sem o inclinar.

2. Passe o cabo flexivel com revestimento em borracha pelos ganchos centrais (trés pontos) por ordem a partir do topo.
» Fig.31: 1. Ganchos centrais (trés pontos)

3. Prenda a tampa de fio.

»  Passe o cabo flexivel com revestimento em borracha pelo entalhe na tampa de fio.
» Fig.32: 1. Tampa de fio 2. Entalhe

4. Feche atampa de terminal e ligue a ficha de alimentagdo do adaptador CA a uma saida de alimentagéo.
» Fig.33: 1. Tampa de terminal

5. Verifique se o indicador de estagédo acende a verde.

.

Se o fio de limite estiver ligado de forma adequada, o indicador de estagao acende a verde.

Se existir um erro de ligacao, o indicador de estagao pisca a vermelho. Elimine quaisquer anomalias na parte de ligagéo da estagéo de carre-
gamento ou em cada um dos fios, e volte a verificar o indicador de estagao.
» Fig.34: 1. Indicador de estacéo
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Carregar o cortador de relva robético

1. Prima o lado | do interruptor de alimentagéo do cortador de relva robético e ligue a alimentagao.
» Fig.35

| NOTA: E necessario ligar a alimentagéo quando carregar o cortador de relva robético.

2. Acople o cortador de relva robotico com a estacdo de carregamento.
» Fig.36

NOTA: Quando o carregamento comega, o LED do cortador de relva robético pisca a verde. Quando o carregamento estiver concluido, o LED
desliga-se.

Definig¢ao inicial

| NOTA: Retire a folha de protegéo da parte de controlo antes da utilizagéo.

Quando a alimentagao do cortador de relva robético for ligada pela primeira vez, surge o ecra de defini¢éo inicial apresentado abaixo. Introduza o
idioma de apresentacéo, a data e hora, a area do corte de relva e o cédigo PIN.

1. Prima o botdo "STOP" do cortador de relva robético e abra a tampa do visor.
» Fig.37: 1. Tampa do visor 2. Botéo "STOP"

2. Selecione o idioma a usar com as teclas E/E e prima a tecla E

» Fig.38

3. Selecione os formatos de apresentagéo pretendidos de data e hora com as teclas E/E/E/E]
4. Selecione [Next (Seguinte)] com as teclas (> lfafv e prima a tecla v.

» Fig.39

5. Prima as teclas @/@E/E para selecionar o item e introduza a data e hora premindo as teclas lil a El
6. Selecione [Verify (Verificar)] com as teclas E@EIE e prima a tecla [Z

» Fig.40

7. Selecione a area do corte de relva com as teclas [T/[T e prima a tecla [7

» Fig.41

8. Prima as teclas lil a El para introduzir o cédigo PIN.

» Fig.42

9. Volte a introduzir o cédigo PIN para confirmagéo.
» Fig.43

| NOTA: Anote o cdédigo PIN e mantenha-o num local seguro para que ndo o esquega.

Verificar a instalagao dos fios

Verificar a partida da estagao de carregamento

[Menu superior] > [Main menu (Menu Principal)] > [Navigation preferences (Preferéncias de navegagado)] > [Mower departing points
(Pontos de partida do corta-relva)]

Siga o procedimento abaixo e verifique se o cortador de relva roboético parte da estacdo de carregamento. Na operacéo de partida, o cortador de
relva robotico guarda a intensidade do campo magnético da estagao de carregamento na sua meméria para permitir o acoplamento adequado.

OBSERVACAO: Certifique-se de que verifica a partida ap6s instalar os fios. Caso contrério, o cortador de relva robético pode navegar a baixa
velocidade no fio-guia ou pode néo navegar a baixa velocidade na estagéo de carregamento.

OBSERVACAO: Acople o cortador de relva robético com a estagéo de carregamento antes de definir o método de partida.

1. Prima o botao @ no painel de controlo.

Surge o [Main menu (Menu Principal)].

2. Selecione [Navigation preferences (Preferéncias de navegacao)] no visor com as teclas [Tm e prima a tecla [W
Surge o submenu.

3. Selecione [Mower departing points (Pontos de partida do corta-relva)].

Surge o ecra de selegcdo de menu.

4. Selecione o numero de perfil do método de partida que pretende definir com as teclas B/E e prima a tecla .

» Fig.44

Surge o menu de opgoes.

5. Utilize o teclado e introduza as condi¢des pretendidas nos campos de formato de opgao apresentados no ecra.

Opcéo Detalhes

Wire to trace: (Fio a rastrear:) Selecione o tipo de fio que o cortador de relva robético deve seguir apds a partida da estagédo de carrega-
mento. Utilize as teclas | ¢ F para apresentar o tipo de fio pretendido. Para partir diretamente da estagao
de carregamento sem seguir um fio especifico, selecione [-------- ].

Departure position: (Posi¢ao de Introduza a distancia que o cortador de relva roboético se deve mover da estagéo antes de iniciar o trabalho

partida:) de corte de relva. Pode introduzir uma distancia de 0 a 800 m.

Probability (Probabilidade) Introduza a probabilidade de execugao do perfil definido como uma percentagem.

» Fig.45: 1. Valor de probabilidade maximo que pode ser introduzido
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NOTA: O valor de probabilidade maximo que pode ser introduzido sera apresentado a esquerda da area de entrada de cada perfil. Introduza um
valor que seja inferior ao valor maximo. Se introduzir um valor além do valor permitido, este sera substituido pelo valor maximo.

6. Selecione [Test (Testar)] e execute a operagao de teste antes de registar as defini¢des.
O cortador de relva roboético desloca-se ao longo do fio selecionado.
O cortador de relva roboético para automaticamente apés a distancia que introduzir.

NOTA: A confirmacéo é concluida se o cortador de relva robético parte da estagéo de carregamento e para no ponto designado.

7. Prima o botéo "STOP".
A tampa do visor abre.

8. Selecione [Yes (Sim)] para registar ou [Nao] para cancelar o registo quando for apresentado o ecra de confirmacao a perguntar se pretende
registar o método de partida do teste de funcionamento.

Se selecionar [Nao], tem de voltar a comecar a definicdo desde o inicio.

Verificar a instalagao do fio de limite

Verifique se o fio de limite esta corretamente instalado.

1. Segure o punho do cortador de relva robético e mova manualmente o cortador de relva robético de modo que fique voltado para o fio de limite.
» Fig.46: 1. Fio de limite

2. Prima o botdo "STOP".

Atampa do visor abre.

3. Prima o botédo , selecione [Auto mowing (Corte automatico )] e prima a tecla v,

4. Feche atampa do visor.

O cortador de relva robotico inicia o corte de relva e desloca-se em direcao ao fio de limite.

5. Verifique se o cortador de relva robético altera a diregéo no fio de limite e continua a navegacéo do corte de relva.
» Fig.47: 1. Fio de limite

6. Prima o botéo "STOP".

O cortador de relva robético para.

7. Desligue o interruptor de alimentacao do cortador de relva robético e transporte-o para outro local e, em seguida, ligue o interruptor. Verifique
se o cortador de relva robético funciona do mesmo modo mesmo noutros locais do fio de limite.

Restituir o cortador de relva robético a estagado de carregamento

[Menu superior] > [Park (Estacionar)] > [Stay at charging station (Permanecer na estagao de carregamento)]

Este procedimento ndo é necessario quando esté instalado um fio-guia. Prossiga para a secgéo [Verificar a instalagdo do fio-guia). Execute este
procedimento quando utilizar o cortador de relva roboético sem instalar um fio-guia.

Restitua o cortador de relva robético a estacao de carregamento.

NOTA: Por predefinicédo, o cortador de relva robético procura preferencialmente sinais do fio-guia e volta a estagao de carregamento de acordo
com os sinais do fio-guia. Mesmo que ndo exista qualquer fio-guia na sua area de trabalho, o cortador de relva robético continua primeiro a pro-
curar sinais do fio-guia durante um tempo de procura de prioridade predefinido. Apds o tempo de procura de prioridade ter decorrido, o cortador
de relva robético procura depois sinais do fio de limite e volta a estagdo de carregamento de acordo com os sinais do fio de limite. Se ndo pre-
tender pousar o fio-guia, recomendamos que altere o tempo de procura de prioridade para o fio-guia. Para obter mais informagdes, consulte a
secgao "Definir o periodo de pesquisa ativa para o sinal de guia" no manual de instrugdes.

1. Prima o botéo @ no painel de controlo.

Surge o submenu.

» Fig.48

2. Selecione [Stay at charging station (Permanecer na estacdo de carregamento)].

Quando a tecla é premida, surge a mensagem [Close the display cover to return to the charging station. (Feche a tampa do visor para voltar a
estacao de carregamento.)].

3. Feche atampa da bateria.
Verifique se o cortador de relva robético volta a estacdo de carregamento.

Verificar a instalagao do fio-guia

Verifique se o fio-guia esta corretamente instalado.

1. Com a alimentagao desligada, segure o punho do cortador de relva robético e mova manualmente o cortador de relva robético de modo que
fique voltado para o fio-guia.

» Fig.49: 1. Fio-guia

2. Prima o botdo "STOP".

Atampa do visor abre.

3. Prima o botéo @ selecione [Stay at charging station (Permanecer na estacéo de carregamento)] e prima a tecla .

4. Feche a tampa do visor.

O cortador de relva robético inicia a navegagao do corte de relva em direcéo ao fio-guia.

5. Verifique se o cortador de relva robotico altera a diregao perto do fio-guia, navega ao longo do fio-guia em diregéo a estacéo de carregamento
e acopla com a estagao de carregamento.

NOTA: Apos o cortador de relva robético detetar o fio-guia, este vai funcionar ao longo do lado esquerdo do fio-guia.

Esta agao conclui as verificagdes de instalacdo e operagao. Para a utilizagcdo detalhada deste produto, consulte o0 manual de instrugdes deste
produto.
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EXEMPLOS TIPICOS

Eis alguns exemplos de instalagcdes e ambientes em uso.
Os detalhes apresentados nas figuras sdo apenas exemplos e ilustram as escalas de campo diferentes em que cada exemplo pode ser mais ade-
quado. Efetue a disposigao mais adequada de acordo com as suas preferéncias.

Area de jardim pessoal para uma residéncia

Um patio acolhedor ou um pequeno jardim quadrado no quintal da sua casa, cercado por uma pequena cerca, caminhos e trilhos.
» Fig.50: 1. Estacdo de carregamento 2. Fio de limite 3. Fio-guia

Orientagao pratica

Area do corte de relva

500 m?

Dias e horas uteis semanais

6 horas em 6 dias da semana

12 horas em 3 dias da semana

Método de partida da estacao [prioridade de
execucdo (%)]

Partida diretamente da estagdo de carregamento a [100%)]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "A" na
figura.

Necessidade de criar ambientes de subarea

Nao

Dicas para instalagcdes e ambientes

Coloque a estagao de carregamento na extremidade imediata da meia linha que divide a area do corte de relva em
duas areas iguais superior e inferior.

Instale um fio-guia ao longo da meia linha que divide a area do corte de relva em duas areas iguais superior e
inferior.

Jardim residencial com uma area de trabalho de corte de relva separada

Um jardim da frente aberto que cerca a casa em dois lados com uma pequena area separada de relva ao lado de um jardim de plantagdo madura

ou um campo de legumes.

» Fig.51: 1. Area principal 2. Subarea 3. Estagdo de carregamento 4. Fio de limite 5. Fio-guia

Orientagao pratica

Area do corte de relva

area principal 1.000 m?

subarea 400 m?

Dias e horas uteis semanais

area principal 14 horas em 5 dias da semana

subarea 12 horas em 2 dias da semana

Método de partida da estagao [prioridade de
execucdo (%)]

area principal Partida diretamente da estagdo de carregamento a [70%]. Consulte o ponto de partida do

cortador de relva "A" na figura.

Partida em diregdo a extremidade mais distante do jardim principal e inicio do corte de
relva da area de terminagéo do fio-guia a [30%]. Consulte o ponto de partida do cortador
de relva "B" na figura.

subarea Mova de antemao e manualmente o cortador de relva robético da area principal até a
subarea. Em seguida, inicie manualmente o corte de relva. Consulte as instrugdes na
secgdo "Cortar a relva sem carregamento automatico" no manual de instrugdes para obter

mais informacodes.

Necessidade de criar ambientes de subarea

Sim

Dicas para instalacdes e ambientes

Coloque a estagao de carregamento no centro do limite frontal do jardim principal.

Instale um fio-guia ao longo da meia linha que divide a area principal em duas areas iguais
esquerda e direita.

Campos de relva em pequenas colinas

Uma paisagem de colina de um relvado verde num parque, campo de golfe ou em outros semelhantes. A relva cresce com diferentes alturas e tons
numa ou em mais encostas suaves e ingremes com alguns elementos de areia e de agua.
» Fig.52: 1. Estagéo de carregamento 2. Fio de limite 3. Fio-guia

Orientacgao pratica

Area do corte de relva

2.500 m*

Dias e horas uteis semanais

24 horas em 7 dias da semana

Método de partida da estagéo [prioridade de
execucao (%)]

Partida diretamente da estagdo de carregamento a [40%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "A" na
figura.

Partida em diregéo a uma extremidade de uma superficie de relva nivelada na encosta e inicio do corte de relva da
area de terminacéo do fio-guia a [30%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "B" na figura.

Partida em diregdo a extremidade mais distante de uma superficie de relva ligeiramente inclinada no declive e inicio
do corte de relva da area de terminagéo do fio-guia a [30%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "C" na
figura.

Necessidade de criar ambientes de subarea

Néo

Dicas para instalagdes e ambientes

Coloque a estagao de carregamento numa extremidade da linha de meio caminho que divide a superficie de relva
nivelada na encosta em duas areas iguais esquerda e direita.

Instale dois fios-guia ao longo da linha de meio caminho que divide a area do corte de relva em duas areas iguais
superior e inferior. Um em diregdo a uma extremidade de uma superficie de relva nivelada na encosta, e o outro em
diregéo a extremidade mais distante de uma superficie de relva ligeiramente inclinada no declive.

Certifique-se de que instala um fio de limite em superficies que estéo praticamente planas ou o menos inclinadas
possivel.

Passe um fio-guia diagonalmente sobre uma inclinagdo uma vez que tal facilita ao cortador de relva robético subir a
inclinacao.
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Um jardim bem concebido com alguns locais dificeis de alcangar para efetuar o trabalho de corte de relva

Uma éarea de jardim elaborada totalmente vedada que contém uma grande residéncia, fontes de agua e uma ampla variedade de plantas e objetos.
A paisagem bem concebida ajuda a manter o jardim elegantemente intacto, mas cria locais isolados para a manutengéo da relva.
» Fig.53: 1. Estagéo de carregamento 2. Fio de limite 3. Fio-guia

Orientacgao pratica

Area do corte de relva

2.500 m?

Dias e horas uteis semanais

24 horas em 7 dias da semana

Método de partida da estagao [prioridade de
execugao (%)]

Partida diretamente da estagdo de carregamento a [30%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "A" na
figura.

Partida em diregéo a extremidade do lado mais proximo da area de trabalho de corte de relva e inicio do corte de
relva em alguns avancgos antes da area de terminacéo do fio-guia a [20%)]. Consulte o ponto de partida do cortador
de relva "B" na figura.

Partida em diregéo ao canto mais distante da area de trabalho de corte de relva e inicio do corte de relva a cerca de
metade do comprimento do fio-guia a [30%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "C" na figura.

Partida em diregdo ao canto mais distante da area de trabalho de corte de relva e inicio do corte de relva em alguns
avancos antes da area de terminacéo do fio-guia a [20%)]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "D" na
figura.

Necessidade de criar ambientes de subarea

Nao

Dicas para instalagcdes e ambientes

Coloque a estagao de carregamento no quintal para uma protecdo do cenario e facil acesso a fonte de alimentacgao.

Instale dois fios-guia para conduzir o cortador de relva robético para as duas das areas do corte de relva menos
acessiveis no jardim. Um em direcédo a extremidade mais proxima do jardim passando entre dois objetos de jardim,
e o outro em direcdo ao canto mais distante do jardim passando entre o estacionamento e as plantas.

Certifique-se de que passa os fios-guia a uma certa distancia de um fio de limite para evitar afetar a navegagao
robdtica.

Jardim formal aberto subdividido em sec¢6es assimétricas por cercas vivas, plantas selvagens, caminhos e

objetos de jardim

Estabelecido no meio da floresta repleta de plantas e arvores, um imovel comercial tem uma vista desobstruida sobre o jardim de quintal, o qual
esta aproximadamente subdividido em trés areas de relva em diferentes tamanhos e escalas.
» Fig.54: 1. Estacdo de carregamento 2. Fio de limite 3. Fio-guia

Orientacgao pratica

Area do corte de relva

1.500 m? (Relag&o de divisdo da area: aprox. 55/30/15)

Dias e horas uteis semanais

14 horas em 7 dias da semana

24 horas em 4 dias da semana

Método de partida da estagéo [prioridade de
execucdo (%)]

Classifique as prioridades de execugao para o trabalho de corte de relva em proporgao aos tamanhos das trés
areas.

Partida diretamente da estacéo de carregamento a [55%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "A" na
figura.

Partida em diregéo a extremidade mais distante da segunda maior area de trabalho de corte de relva e inicio do
corte de relva da area de terminacéo do fio-guia a [30%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "B" na
figura.

Partida em diregéo a extremidade mais distante da terceira maior area de trabalho de corte de relva e inicio do
corte de relva da area de terminagéo do fio-guia a [15%]. Consulte o ponto de partida do cortador de relva "C" na
figura.

Necessidade de criar ambientes de subarea

Néao

Dicas para instalagbes e ambientes

Coloque a estagdo de carregamento na extremidade imediata da linha de meio caminho que divide a maior area do
corte de relva em duas areas iguais esquerda e direita.

Instale um fio-guia ao longo da linha de meio caminho que divide a segunda maior area do corte de relva em duas
areas iguais esquerda e direita.

Instale um fio-guia ao longo da linha de meio caminho que divide a terceira maior area do corte de relva em duas
areas iguais esquerda e direita.
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EAAHNIKA (Apxikég odnyigg)

Eicaywyn

AuTo TO eyxelpidio gival o Odnydg dIapdPEWaONG yia To POUTIOTIKO XAOOKOTITIKG. To TTapdv £yxeIpidIo TrEpIypAPEl TIG DIAdIKATIES yIa TNV EYKATAGTOON
TOU GTaBPOU POPTIONG, TNV TOTTOBETNGN TOU GUPHATOG 0pIoBETNONG, TNV TOTTOBETNON TOU CUPPATOG 0dRYNONG Kal TNV apxIKr) pUBUICH TOU POUTIOTI-
KoU xAookoTrTIkoU. BeBaiwBeite va eAéyeTe To Eyyxeipidio 0dnylwv autol Tou TTPOIGVTOG YIa TIG TIPOQUAAEEIG KaTd TN XproN.

NMAnpo@opieg yia To POUTTOTIKO XAOOKOTTTIKO

To POPTTOTIKO XAOOKOTITIKO EKTEAEI TO KOUPAGTIKO KOUPEUQ TOU YKAZOV auTouaTa. AuTd TO TTPOoidV dIaBéTel Ta akdAouBa KUPIa CUCTATIKA PEEN.

. Pop1roTiké XAOOKOTITIKO

AuTA gival n kUpia povada TTou KoupeUel To ykaddv. GoprieTal atrd Tov aTabué gopTiong Kai KOUPEUE aUTOPATA TO YKAZOV EVTOG TNG TIEPIOXNG EPYATITG.
ZTa0u6G POPTIONG

DopTiCel TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKG KaIl TrEPVAEI GAPATA OTO CUPHA 0pIoBETNONG Kal TO UPUA 0dRyNoNG.

ZUpHa opiwv

AuTO TO oUpua gykaBioTaTal yUpw atrd TNV €EWTEPIKN TTAEUPA TNG TTEPIOXNG EPYaTiag. ETITPETTEI 0TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO VA avayVwpilel
TNV TTEPIOYXT EPYATiag oTnv oTroia Ba KoupEwel To yKadov.

Zuppa odnynong

AuTO TO CUpUa 0BNYEi TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OTOV OTABUO POPTIONG. AUTO TO CUPHA ETTIONG KOBOBNYEI TO XAOOKOTITIKO O€ TTEPIOXEG OTIG
OTT0iEG TO XAOOKOTITIKO AEITOUPYEI AlyOTEPO TUXVA AOYW TOTTOYPAPIKWYV AOYWV, KTA.

(H To1r08£TNON TOU CUPPATOG 0BHYNONG Eival TTPOAIPETIKN).

» Eik.1: 1. PoptoTiké xAooKOTITIKO 2. ZTaBudG popTiong 3. ZUppa opiwv 4. ZUpua odriynong

NMAPATHPHZH: ZuvioTtdral va dnuioupynoeTe éva oxedIAypappa eYKATAaTAoNG TNG TTEPIOXNG EPYOTIAg OTTWG ATTEIKOVICETAI AVWTEPW TTPIV EKTEAE-
OETE TIG EPYACIEG EYKATAOTAONG KAAwdiou.

Mepiypagn Twyv gyxeipidiwv

e 08nyog diapuéppwaong

Mepiypdoer Tig dladikaoieg yia TNV eykatdoTaon Tou oTadpol opTIoNg, TNV TOTTOBETNON TOU GUPUATOG OPI0BETNONG, TNV TOTTOBETNON TOU GUpP-
HaTOG 08r)yNONG KAl TNV apXIKr) pUBUICT TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU.

Eyxeipidio odnyiwv yia autd To TPoiov

Mepiypdgel Tig KUPIEG AEITOUPYIEG, TIG TIPOPUAGEEIS yia TNV ac@dAcia, Tig dIdPopeg PUBUICEIS Kal TIG EPYATiEG CUVTAPNONG TOU POUTTOTIKOU
XAOOKOTITIKOU.

Emiefaiwon Tou TTEPIEXOMEVOU TG CUCKEUATIOG

ZT0BuOG POPTIONG Tpo@odoTik6 evaAAaagaduevou pelPaTog KaAwdio cabtire
(To oxfipa Tou BUoPATOG TOU TPOPODSOTIKOU EVOAAACD-
adpevou peUPaTOG SIOPEPEl aVAAOYa UE TN XWPA).

>Uppa (150 m) Meipog (yia T oTepéwaon kaAwdiwv) 150 Tepdyia Bidwtd¢g mreipog (yia oTepéwan Tou oTaBpol oépTI-
ang) (8 Tepaxia)

4
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KA€18i dAev 6 (1 Tepdayio)

Adpa XAOOKOTITIKOU
(ouvoAika@ 12 Tepdyia, 3 Tepdyia eykabioTwvral, 9

Bida (yia TN oTepéwaon TG Adpag XAOOKOTITIKOU)
(ouvoAika@ 12 Tepdyia, 3 Tepdayia eykabioTwvral, 9
TEPAXIO EPEDPIKA)

TEPAXIO EPEDPIKA)

NI
S|

AAAN
TYVY

>0vdeopog (5 Tepdyia)

ugeukTPaG (3 TEPAXIO)

Eyxelpidio odnyiwv
0dnydg dlapdpPewang

LR
SR

(A

—

MetpnTig (KOwTe katd prkog Tng didTrpnong ato T
ouokeuaaoia)

PopuTtroTikd XAOOKOTITIKO

EpyaAcgia TTou atraiTouvTal Yid THV £YKATAOTOON

Mévoa

ToiuTmida KoTmg

AaaTixévio oeupi
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MeTag@opd TOu POUTTOTIKOU XAOOKOTTITIKOU

AI‘IPOEIAOHOIH}.'H: BeBaiwbeite 6T 0 d1AKATITNG PEUPATOG TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU gival KAEIOTAG.
AI‘IPOEIAOHOIH}.'H: Na KpaTdTe pévo Tn XeIpoAaBr) OTav JETAPEPETE TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO.
AI‘IPOEIAOHOIH}.'H: Mnv KpaTATE TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKO HE TIG AGHEG XAOOKOTITIKOU OTPAUMEVEG TTPOG TO HEPOG OOG.

AI‘IPOEIAOHOIH}.'H: Mnv BéteTe TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKG O€ AgiToupyia evw GAAa dTopa To ayyidouv.

1. Av 10 popTTOTIKG XAOOKOTITIKO BPioKETOI O€ AITOUpYia, TTATAOTE TO KOUMTTI « STOP».
To kaTtrdkl 086vNG avoiyel Kal TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO GTAUATAEI.
2. KAegioTe 10 KATTAKI 006VNG Kal TTaTAoTE TNV TTAeUpd O TOu BIOKOTITN PEUPATOG.

3.  KpatoTe Tn XEIPOAARH] KOl GNKWOTE TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKO.
» Eik.2: 1. XeipoAaBn 2. AlakdTITNG PEUPATOG

MposToIpaoia TG TTEPIOXNG EPYATING

KavTe TIG £EAG TTPOETOINACIEG VIO VO PNV EUTTOBICETE TNV QUTOUATN XAOOKOTTH|) TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU.
AtropakpuveTe KAadIG, TTETPEG Kal GAAa peydAa avTIKEiJeva aTrd TNV TTEPIOXN EpYaACiag.

Av 10 yKalov eival upnAdtepo atrdé 100 mm, KOWTE TO OE AUTO TO PAKOG I HIKPOTEPO.

[epioTe KAl 101WOTE TUXOV BUBICHEVES TTEPIOKEG I onuEia 6TTou oXnuaTifovTal AGKKOUBEG.
ATTOPOKPUVETE TO XIOVI OV EXEI CUCCWPEUTEI.

.
.
.
.

EykatdoTaon Tou Tpo@odoTIKOU EVAAAAOCOCOHEVOU PEULATOG

EmAEETE Eva KaAd agpilOpevo PEPOG UTTO OKIG OTTOU eV TTEPTEI N BPOoxH. TOTTOBETAOTE TO TPOPOBOTIKO EVOAAAGOOUEVOU PEUPATOG BIATNPWVTAG TO
og Uwog 30 cm 1) TTEPICOOTEPO aTTO TO £80POG. ZUVIOTATAI VO OTEPEWOETE TO TPOPOBOTIKO EVAAAACTOUEVOU PEUPATOG OTOV TOIXO XPNOIMOTTOIWVTAG

Bideg.
| EIAOIMOIHZH: Na va atmro@eux0ei n Tapapop@won i {nuid Tou CuvOECHOU, CUVOEDTE TOV OUVOEOHO iOg1a, XWPig va Tou SiveTe KAioN.

MAPATHPHZH: ATraiteital oIKiakr NAEKTPIKN TTApoxr) yia eEwTEPIKN TOTTOBETia TTou dev ekTiBETAI GTN BPOXN.
NMAPATHPHZH: Av o1 ToTroBe0ieg eykaTtdoTaong dev SI0BETOUV ETTAPKA AVTOXT POpPTiou, eVIOXUOTE TIG.

MAPATHPHZH: MeTd Tnv eyKaTAOTAON TOU TPOPOBOTIKOU EVOANATOONEVOU PEUPATOG, ATTOOUVOEDTE TO PIG OTTO TO TPOPOBOTIKO EVOAAACOOUEVOU
PEUUOTOG.
MAPATHPHZH: Mnv dévete pe aluaida TToAAG kaAwdia cabtire.

» Eik.3: 1. TpopodoTiké evaAhaccduevou peupaTog 2. KaAwdio cabtire

» Eik.3: a) 30 cm n repioodTEPO TTAVW aTTO TO £30POG

EvToTTIoNOG TOU OTABOU OpPTIONG

O oT1aBuO6G POPTIONG POPTICEI TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKG KaIl TTEPVAEI GHPATA OTO OUPPA 0pI0BETNONG KAl TO GUPUa 0dRynong.

MpoiTroBéoeig eykaTdoTAONG TOU OTABHOU POPTIONG

EIAOINMOIHZH: Mnv kauTrTeTe T BAon otabpou.

. EmAéETE éva mBavo 106TTEd0 PEPOG KOVTA O€ NAEKTPIKN TTaPOXH (EVTOG £5°).

. EmAéCTE éva pépog To oTToio TTpooTaTEVUETAl ATTO TNV GPETN NAIOBOAR.

. Av 0 0TaBu6 PopTIoNG ToTToBETNOET OTO YKALOV, N TTEPIOKA TOTTOBETNONG Ba TTPETTEl VO £XEI KOUPEUTET TTOAU KOVTAL.
. YTapxel Wwpog 3 m 1) TEPICoOTEPO ATTO TO TTHOW YEPOG TOU OTABUOU POPTIONG.

» Eik.4: 1.Bdon otabuou

» Eik.4: a)5° i Aiyotepo b) 3 m i repioadtepo

KaBopiopog Tng 0€ong Tou oTaBHOU POpTIONG

KaBopioTe Tn B€0n Tou oTABPOU POPTIONG AKOAOUBWVTAG TIG TTPOUTTOBECEIG EYKATAOTOONG.

| NMAPATHPHZH: Mnv oTepewoeTe Tov 0TaBPS @OPTIONG. Z€ aUTO TO BAUA, TTPETTEI VA ATTOPACITETE POV Tn B€0n Tou oTaBuoU GOPTIoNG. |

EykardoTaon Tou CUPHATOG OpiwV

*  To oupua opioBETNONG eykaBioTaTal yUpw atrd TNV €§WTATN TTAEUPA TNG TTEPIOXNG OTTOU TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO B0 EKTEAETEI TIG EPYATIES
XA0OKOTIAG. ToTroBETAOTE TO CUPHA OPIOBETNONG HE TPOTTO WOTE VA TTEPIKAEIEI TNV TTEPIOXN £PYATIOG PE MIa povadikr|, adIGAKOTIN ypAuA Kal va
ouvdéovTal Kai Ta dU0 GKPa TOu CUPHATOG 0PIBETNONG UE TOV OTABUO POPTIONG.

¢ To poptroTikd XAOOKOTITIKO dev Ba AsiIToupyei CWOTA av To GUPUA Opiwv OeV £xEl EyKATAOTABEI owaoTd. BeBaiwbeite va eykaTaoTACETE TO CUPHA
opiwv akoAoUBWVTAG TIG 0dNnYieg OTO TTAPOV EYXEIPIDIO.

. Edv uttdpyxel £va HETAAAIKO QVTIKEIUEVO OTTWG MIa aToGAIvn pARS0 GTO £€80@0G, TO METOAAIKO QVTIKEIUEVO TTapEUPaivel Pe TO arjpa Bpdxou Kai
TTPOKaAET SIaKOTTT.

MAPATHPHZH: Ymrdpyxouv dUo TpOTTol VO £YKATACTHOETE TO CUPUA OPiwV: N OTEPEWOT PE TTEIPOU 1) TO BAWIYOo aTo £5agog (UéExPl 20 cm). To eyxel-
pidIo 0dNYIWV E§NYEi TNV EYKATAGTACN PE TN XPNON TTEIpWV.
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MpoiToBéoeig eyKATACTACNG TOU CUPHATOG OpPiwV

Mrropeite va puBpioeTe Tnv UTTEPRACN 0pI0BETNONG TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU peTagu 20 kai 50 cm. Z10 TTapdv eyxeipidlo Teplypa@ovTal ol
ouvOnkeg oTnv TTPOETIAeypEVN pUBUIoN (32 cm). MNa AeTTTOPEPEIEG OXETIKA PE T pUBUION, avaTpéSTe OTO KEPAAaIo «[poTiuroeIg TTAORynong» oTo

EYXEIPIOIO 0BNYIWV.
Eikéva Mpoimoébeon
N R ~ ~ Meivete amméaTaon tepitou 35 cm pakpid améd eumodia he UPog 5 cm A TePITao-
S Tepo. (Mia Trepioxn TTepiTTou 25 cm aTré 1o EUTTOBI0 eV Ba KOUPEUTEI).

_\
A VNN NN

(a)

XPNOIUOTIOINOTE TOV TIOPEXOMEVO UETPNTH YIA VO HETPATETE TNV KATAAANAN aTréd-
aTtoon atoé Ta epTrodia. (KowTe Tov ueTpnTA KOTd MAKOG TG didTpnang até Tn
oguokeuaaia).

Meivete o€ amméoTaon Tepitrou 30 cm PaAKPIG aTTd EPTIOdIA PE VYOG HIKPOTEPO ATTO
5 cm. (Mia repioxr Tepitrou 20 cm atrd 1o €PTTEdI0 dEV B KOUPEUTE).

Meivete o€ améoTaon epitmou 10 cm pakpid atrd ePTTOdIa e VYOG HIKPOTEPO aTTd
1 cm. (Kapia mrepioxn dev Ba peivel akoUpeuTn).

Edv uttdipyouv TTEPIOXEG OTIG OTTOIEG TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OEV TTPETTEI Val
€I0ENDEI 1) EPTTODIA TTOU TO POUTTOTIKG XAOOKOTITIKO DEV TTIPETTEI VO OUVAVTATEI,
e€aIp€0TE TNV TTIEPIOYKN TOTTOBETWVTAG TO GUPHA 0PI0BETNONG YUPW OTTO QUTAV.
AvaTpé€te oTnv TTapdypao «Anuioupyia vnoioU» (oehida 118) yia AeTTTOPEPEIEG.

a) 15 cm ) TepiccdTEPO b) 35 cm 1) TTEPICOOTEPO

TotroBeTAOTE dlaXWPIOTIKG (UTTOBIa) Uwoug 15 cm A dvw yUpw atTd TIG TTEPIOKES
OTIG OTTOIEG TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKG dev TTPETTEl TTOTE va €10€AB€I. ETNITTAéOV,
£YKATAOTAOTE TO OUPPA OPI0BETNONG o€ aTréoTacn 35 cm A TTEPITTATEPO POKPIG
atré 10 SIAXWPICTIKG, TTPOKEIMEVOU VO ATTOPEUXOEI N ETTAPN PE TO SIAXWPIOTIKO.
(Mia Trepioxn epitTou 25 cm Ba peivel akoUpeuTn).
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Eikova

Mpoiumoébeon

Mnv pacgevete kKaAwdia kal cUppata. EAv 1o KAVETE QUTO, TO CHPOTA PTTOPET val
Yivouv TTIO éVTOVQ KaI TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO VO PNV AEITOUPYEI CWOTA.

- To TAGTOG TNG TTEPIOXAG EPYaTiag Ba TTpETTel va gival TouAdxioTov 150 cm A
TEPIOTOTEPO. To POUTTOTIKO XAOOKOTITIKG ETTIOTPEPEI OTOV OTABUO POPTIONG OKO-
AouBwvTag To aUPHA OPIOBETNONG aPICTEPOOTPOPA.

- BeBaiwBeite 611 TO 0Uppa 0ploBETNONG BpiokeTal o€ aTrdoTacn TouhdyioTov 150
cm atré TNV TTAeupd Tou aTaBUOU POPTIONG.

ToTroBeTAOTE TO GUPPA OPIOBETNONG PE TPOTTO WATE N ATTOGTACN PETAEU TOU OUP-
HaTog opI0BETNONG KAl TOU POUTIOTIKOU XAOOKOTITIKOU Va gival HIkpoTEPN a1 35
m. Eav n amméoTaon atmd 1o kovTivéTepo oUpa oploBETNONG HEXP! TO POUTTOTIKO
XAOOKOTITIKG gival peyaAlitepn atmd 35 m, T0 pOUTIOTIKG XAOOKOTITIKO dev Ba Ael-
TOUpYEi CWOTA.

—— 7]
|
2 — ! ________________________ ®
| | |
N | o |
3

1. Z1aBpdg @opTIoNnG 2. ZUppa 0dAynang 3. ZUpua opiwv
a) 400 m r} Aiyétepo b) 800 m A Aiydtepo

- To péyioTo PAKOG TG dIadPOoung, EEKIVWVTAG aTTd Tov 0TaBud PopTIoNnG, To GUPUA
0dnynong, 1o cUpua oploBETNONG Kal Eavd THiow aTov OTABPO POPTIONG, OTTWG
areikovi¢etal aTnv eikéva, Ba pémel va eival 400 m A pikpdTePo.

- O eMTPETTOUEVOG XWPOG TTOU UTTOPEITE VA TTEPIOPICETE TOTTOBETWVTAG TO CUPHA
0pI0BETNONG PTAVE! PEXPI 3.500 mP.

- To péyioTo HAKOG TOU OUPPATOG OPI0BETNONG PTAVEl pEXPI 800 m, cupTrepIAapBa-
VOUEVWY TWV VNOIWV Kol SEUTEPEUOUTWV TTEPIOKWIV.
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Eikova Mpoiumoébeon

- Edv umrdpxel pia kKAion atnv Tepioxn epyaciag, TOTToBeTAOTE TO CUPUA OPIOBETN-
ang o€ KAion pikpdTepn ato 8°.

- Eav TotroBetAoETE éva oUppa 0p10BETNONG O€ KAion peyaAlTtepn atd 8°, ToTrobe-
TAOTE O€ pIa TTEPIOXN MIKPOTEPN aTTé 8° KATW aT1rd TNV KAioN yia TOUAdxIoTov 1 m.

- Agv ptropeite va ToTroBeTroETE £va aUpUa oploBETNoNG o€ KAion peyaAuTepn ammod
8° oTNV TTI0 ATTOMAKPUOPEVN EEWTEPIKN TTEPIOXN EPYOTIAG.

- TotroBeTrOTE TO CUPPA OPI0BETNONG O€ atrdaTacn 20 cm pakpid aTrd To 6pIo
peTagl TNG KAIONG Kal TG ETTITTESNG TTEPIOXNG.

0X£G EpYaaiag, EYKATOOTAOTE Ta GUPHATA OPiwV PE TPATTO WOTE va diayxwpiovTtal

‘Otav xpnoiyoTrolgite TTOAATTAOUG OTaBPOUG Kal TTPOETOINAZETE TIOAAATTAEG TTEPI-
® (b) amé améoTacn 1 m ) TePICTATEPO.

a) 1 m ) TepIooodTEPO b) AlydTEPO TG 1 M

EykardoTaon Tou cUpUATOG Opiwv

MAPATHPHZXH: To oUppa opiwv Trpétrel va eTTekTabei euBeia katd 1,5 m | mepioodTePO atrd TIG dUO TTAEUPEG TOU GTABHOU POPTIONG.

MAPATHPHZH: lNa AeTrTopépeieg OTTwG n améaTacn TomobETnang amé eutrodia, avatpéSTe aTNV TTAPAYPAPOo «2ZUVOEDN TwWV TUPUATWY UE TOV
orabuéd eoprions» (oehida 120).

1. OdnyAOTE TOV TTPWTO TTEIPO KOVTA OTOV OTABUO POPTIONG XPNOIPOTTOIVTAG EVa AACTIXEVIO OQUPI KOl TOTTOBETHOTE TO CUPHA OPiwV.
» Eik.5: 1. Z100p6g @opTiong 2. Meipog

» Eik.5: a) 1,5 mn mepiooodTepo

2. TeviwoTe T0 OUPHA OPIOBETNONG WWGTE VA PNV KPEUETAI GTO £DAPOG Kal, OTN OUVEXEID, TOTTOBETATTE TOV ETTOPEVO TTEIPO APrVOVTAG HETODIA-
oTNUA TTEPITTOU 1 M aTTd TO TTPONYOUUEVO.

MAPATHPHZH: Av 10 gUppa opiwv KpEPETAl, XPNOIUOTIOIROTE MIKPOTEPO PHECOBIAOTNHA PETAEU TTEIpWIV.
MAPATHPHZXH: lNa Aemrmopépeieg 6mwg n amdoTacn Tomobémang amod epmodia, avatpégTe aTnv mapdypago «Tpolimobéacis eykardataong tou alpuarog opiwvy (aehida 115)

3.  AnpioupynaoTe évav Bpdxo (kpiko auvdeong) Tepitrou 20 cm yia va TTapEXETE PTTOTIKO OTO GUPUA OPiwV OTNV TIPOYpapuaTiopévn 6€on ouvoe-
ongG Tou GUPUATOG 0PIV - GUPPATOG 08 YNONG YIa EUKOAN aUVOEDT apyodTEPQ.
» Eik.6: 1. Tllpoypapuatiopévn Béon olvdeong 2. ZUpua opiwv 3. ZUpua odrynong

NMAPATHPHZH: To cUppa 0drjynong kabodnyei To pOUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OTAV ETTICTPEPEI GTOV OTABUOS QOPTIONG. [Na AETITOUEPEIEG OXETIKA YE TN
ouUvdeon Tou oUppaTog 0dAynong, avaTpEéSTe oTnV TTapdypago «Eykardaraon Tou oupuarog 00nynons» (oehida 119).

4. EAQv uttdpyouV TTEPIOXEG OTIG OTTOIEG TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKG dev TTPETTEI VA EICEABEI ) EUTTOSIA TTOU TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OV TTPETTEI VA
OUVOVTAOEL, EEAIPETTE TNV TTEPIOXT TOTTOBETWVTAG TO CUPHA 0pI0BETNONG YUpwW aTré AuThVv.

MAPATHPHZH: lNa AeTrTopépeieg, avaTpEETe oTnV TTOPAYypapo «Anuioupyia vnoiouy (oehida 118).

5. Metd TNV eyKaTdoTOON TOU CUPPATOG OPiWV PEXPI TOV OTABUO OPTIONG, TOTTOBETAOTE évav TTEIPO KOVTA OTNV aTTéVAVTI TTAEUPG TOU TTEIPOU GTO
ONMEIO EKKIVNONG XPNOIMOTIOIWVTAG £Va AACTIXEVIO OQUI.
» Eik.7: 1.MMeipog aTo onpeio ekkivnong 2. MNeipog a1o anueio AREng

6. Kowrte 10 oUppa, aQrvovTag apkeTd AKOG CUPHATOG TTOU UTTOPET va ouvdeDEi aToV OTABUO POPTIONG.
» Eik.8: 1. Akpodéktng L 2. Akpodékng R

7. X710 Oneio OTTOU 0 CUVOECHOG UTTOPEI VA PTACEI TOV AKPOBEKTN, EUBUYPAUUIOTE TO CUPUA OPIWV HE TO AUAAKI TOU TTOPEXOPEVOU GUVOETHOU Kal,
OTn OUVEXEIQ, BECPEUOTE T OTABEPA XPNOIPOTTOILVTAG TTEVOQ.
» Eik.9: 1. Z0ppa opiwv 2. AUNGKI OTOV OUVOECHO
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8. KowrTe 10 TTapATTaviolo cUpua opiwv XPNOIPOTTOIWVTAG TNV TOIPTTIOA KOTTAG agrjvovTag améotacn 1 cm arrd Tov cUVOETHO.
» Eik.10
9. ZuvdéoTe £vav oUVOEOHO OTO GAAO OUPUA OpiwV PE TOV idIo TPOTTO.

NMAPATHPHZH: Mnv ouvdéeTe TOUG OUVOEGHOUG PE TOV OTABUS @OpTIoNG auTr TN oTIyur. H oUvdeon pe Tov otabud @épTiong eEnyeital apydTtepa
aTnV TTAPAYPaAPo «Z0vOEoN TwV CUPLATWY UE ToV aTaBud @oprians» (oelida 120).

Anpioupyia vnoiou

Av uttdpyouv eutrodia, OTTwG SEvTpa f BPaxia, TTou dev UTTOPOUV Va OTTOPOKPUVBOUV aTrd TNV TTEPIOXT) XAOOKOTTAG, TTEPITUAIETE Ta e oUpUA opiwyv

yia va dnUIoupynoeTe vnaold.

. EykaTaoTAOTE TO OUPHA Opiwv YUpw aTTd Ta UTTOdIA VI VO SNUIOUPYAOETE VNOIA. XPNOIPOTIOINOTE PIKPO HECOBIAOTNHA YETAEU TTEIPWYV, WOTE
n améaTtacn améd 1o eYrodio va gival Tepitrou 35 cm.

. EykaTaotAoTE BUO0 YpauuéG aTTé oUpHa opiwv TTPOG Kal atrd To vnai, KovTa PeTagu Toug (didkevo 0 cm). AuTo Ba eTTITPETTEI GTO POUTTOTIKO XAOO-
KOTITIKO va diacidel Ta ouppaTa.
— Eioaydyete 11 dU0 ypappég Tou oUPPATOG Opiwy OTOV idIO TTEIPO.

EIAOIMOIHZH: Mnv ag@AveTe TiG OU0 YpappEG TOU OUPPATOG OpiwV va SlaoTaupwBoUv. To pouTToTIKO XAOOKOTITIKG Ba aTapaTAOEI AOYyWw
o@AAPaToG.

» Eik.11: 1. Epmodio 2. Meipog 3. ZUppa opiwv

» Eik.11: a) lNMepimou 35 cm b) Kovtd petagu toug (didkevo 0 cm)

e AnpioupynoTe TTOAOTTAG vNOI1d OTTWG TTEPIYPAPETAI OTN CUVEXEIQ.
» Eik.12: 1. ZUppa opiwv 2. MNeipog

Anpioupyia deutepeloucag TTEPIOXNAS

Av UTTAPXEI MIO EEXWPIOTH TTEPIOXN EPYATIOG TTPOG TNV OTToia dev PTTOPET va dnuioupynBei pia S1adpour) TTOU ETTITPETTEI GTO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO

va TTAonynBei autépaTa g auTr)v atmd Tov oTabud eOPTIONG, AUTH N TTEPIOXT Epyaciag emanuaivetal wg deutepedouca Trepioxn (b). H Tepioxn pe

ToV 0TABPO POPTIONG Eival n KUpIa TTEPIOXA ().

. Eival amrapaitnto va atmevepyoTroIfoeTe TNV IOXU TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU KAl VA PHETAPEPETE TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO UE TO XEPI METAEU
NG KUPIOG TTEPIOXNG KAl TNG OeUTEPEUOUCAG TTEPIOXNG.

*  TomoBeTAoTE TO CUPUA OPIOBETNONG PE TPOTTO WOTE TO TTAATOG BIAdPOMNG HETAEU TNG KUPIOG TTEPIOKNG KAl TNG OEUTEPEUOUCAG TTEPIOXNG VA Eival
10 cm 1 pIKPOTEPO.

e To oUppa opiwv TTPETTEI va TOTTOBETNOET PE pia povadikh, adiGKoTIn Yypauun yUpw a1té oAGKANPN TNV TTEpIoxr) epyaaiag ((a) kai (b)).

*  Ortav KoupeUeTe TN deUTEPEUOUTA TTEPIOXN, Eival ATTAPAITNTO VO GAAGEETE TIG PUBUICEIG TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU. Mo AETITOPEPEIEG, ava-
Tp€ETE 0TO EYXEIpidio 0dnyiwv autou Tou TTPoidVTOG.

» Eik.13: 1. ZUppa opiwv 2. Z1aBuog eopTiong 3. 10 cm f Aiyotepo

» Eik.13: a) Kupia repioxn b) Asutepelouoa trepioxn

EykardoTaon Tou cUppaTOG 00QYyNoNg

To oUppa 0drynong kaBodnyei TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO GTOV aTABUO (popTIong. AuTd To oUppa £TTIONG KABOdNYEi TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO O€
TTEPIOKEG OTIG OTTOIEG TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO AgIToupyei AiyOTEPO GUXVE AOYW TOTTOYPAPIKWY AGYWV, KTA.

MAPATHPHZH: M1ropouUv va eykataataboulv péxpl 2 guppata odrynong.
NMAPATHPHZH: Mnv dnuioupyeite S1akAadWOEIG PE TO GUPUa 08 ynong.

MpoitmoBéoeig eyKATAOTAONG TOU CUPHATOG 0BYNOoNG

Eikéva Mpoimoébeon

‘Omrwg aTreikovieTal oTnV €IKdvVa, TOTTOBETAOTE TO oUpUa 0dynong TouAdyxioTov
2 m o€ euBeia atré Tov oTabud POPTIONG. To POUTIOTIKG XAOOKOTITIKO EVOEXETAI VO
UNV PTTOpPEi va ETTIOTPEWEI OTOV OTABPS POPTIONG.

O

a) 2 m ) TTEPIOCOTEPO

- Otav dnpioupyeite pia KAPTTUAN, EYKATAGTAOTE TO GUPPa 08rynong utrd ywvia
TepiTTou 135°. To POUTTOTIKG XAOOKOTITIKO EVOEXETAI VO NV UTTOPET VO ETTIOTPEWEI
aTov 0TaBud POPTIoNG UTTO Ywvia PIkpoTePNn atrd 90°.

- BeBaiwBeite 611 n diaywvia gubeia eivar TouAdyiotov 50 cm.

- EGv 10 oUppa 0dAynong TPOKEITal va TOTTOBETNOEI 0€ KAUTTUAWTH ypauur, TOTTo-
O€TAOTE TO PE TPOTTO WOTE N AKTIVA KAPWYNG va gival 1 m A peyaAuTepn.

a) Mepitrou 135° b) 50 cm 1| TTepioadTEPO €) 1 M ) TrepIoadTeEPO d) 90° Ay
NiyoTepo
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Eikova Mpoiumoébeon

To TTAGTOG TNG TTEPIOXNG Epyaaiag Ba TTpéTrel va gival TouhdyioTov 150 cm 1y yeya-
AUTEPO. BeBaiwbeite 0TI 0 XWPOG 0TV apIoTePr) TTAEUPG TOu cUPPATOG 08HYNONG
eival TTAQTUG €TTEIBA TO POUTTOTIKG XAOOKOTITIKO TTEPVAEI ATTO TNV APIGTEPH TTAEUP
TOU oUPPATOG 0dAYNONG Kal ETTICTPEPEI OTOV OTABPOS POPTIONG.

a) 100 cm n repioadTepo b) 50 cm ) TepiIoodTEPO

Mnv agrjvete 1o oUppa 0drynong va d1acyi¢el To cUPUA Opiwv.

’

| g S L

EykardoTaon Tou cUpuaTog odiynong

1.  Koéyrte Tov Bpdxo (Kpiko alvdeong) Tou cUPHATOG OPiwV TTOU EYIVE TTPONYOUNEVWG GTO ONUEio oUvOETNG TOU CUPUATOG OPiwY - CUPUATOG

odriynong.
» Eik.14: 1. ZUppa opiwv

2. Eicaydyete T0 0Upa 0dAyNong oTnv KeVTPIKr BUpa Kal Ta gUpHaATa opiwv oTnV apioTeph Kal 8e¢id BUpa Twv TPILYV Bupwv oUVSETNG TOU TTOPE-
XOMEVOU OUCEUKTAPA.
» Eik.15: 1. Zuleuktrpag 2. ZUppa opiwv 3. ZUpua 0driynong

MAPATHPHZH: EicaydyeTe Kal Ta Tpio oUpuaTa HEXPI TEPUAL.

3. Zuo@ifTte TOV OULEUKTAPO HE TNV TTEVOQ VIO VO OTEPEWOETE TA GUPUATA.
» Eik.16

4. TomoBeTAOTE TOUG TTEIPOUG KAl OTIG SUO TTAEUPEG TOU OnuEiou oUVOEDNG XPNOIMOTIOIVTAG EVa AAOTIXEVIO CQUPI.
» Eik.17: 1. Teipog

NMAPATHPHZH: BeBaiwBeite 611 n oUvdeon petagu Tou oUppartog odriynong Kai Tou cUppaTtog oploBETNoNG eival epitrou 90°.

5. EykaTaooTroTe To oUppa 08rynong TOTTOBETWVTAG TOUG TTEIPOUG HEXPI TOV OTABUS QOPTIONG XPNOIUOTTOILVTAG £va AAGTIXEVIO OQUI.

*  TOTOBETAOTE TOUG TTEIPOUG O€ PETOBIATTAATA TTEPITTOU 1 M, AAAd XPNOIUOTIOINOTE MIKPOTEPO HETOBIAATNHA AV TO GUPUA 00ryNONG KPEUETAI.
e Otav dnuIoupyEiTe pIa KAPTTUAN, EYKATAOTHOTE TO oUPPa 0drynong utrd ywvia epitmou 135°.

. EykaTtaoTtAoTe T0 oUppa 0dAynong o€ eubeia ypauun yia 2 m A TEPICCOTEPO UTTPOCTA OTTO TOV GTABUO GOPTIONG.

. Ma dAAeg ouvBnkeg ToTTOBETNONG OUPUATOG 0BHYNCNG, AVATPEETE OTNV TTapdypa@o «[1polmobéaeis eykaTtdoTaons Tou aUpuaTog odnynong»
(oehida 118).
» Eik.18: 1. Z1aBuog @oépTiong 2. ZUpua 0dAynong

» Eik.18: a)2 m ) mepioodTepo b) Mepitrou 135°
6. Otav TEAEIWOETE PE TNV EYKATACTACN TOU GUPUATOG 08ryNoNG PEXP! TOV OTABUO @OPTIONG, TTEPACTE TO UPUA 0OAYNONG OTO oW PEPOG TOU

oTaBPoU POPTIoNG PECW TNG OTING OTO KATW PEPOG TOU TTUPYOU OTABUOU GOPTIONG.
» Eik.19: 1. Omn 2. Mupyog

NMAPATHPHZH: Kéyrte 10 oUppa 0dfjynong waoTe Trepitrou 30 cm 1} TTEPICCOTEPO TTOPAPEVEI VA ETTEKTEIVETE OTTO TO TTIOW PEPOG TOU OTABUOU
POpTIONG.

7. EicaydayeTe KOl OTEPEWOTE TO CUPHA 0BMYNONG OTO AUAGKI OTO KEVTPO TNG BAong oTabuou.
» Eik.20: 1. Auldki 2. Badon otaBuou

8. ZuvdéaTe Tov oUvOEOPO OTO GKPO TOU CUPHATOG 08rYNaNG.

MAPATHPHZXH: Avatpé¢rte atn oehida117 yia Tov TpdTT0 0UVOECNG TOU OCUVOECHOU.

9. Ortav eykaBIoTaTE £Va dEUTEPO GUPUA 0BYNONG, ETTaVAAGRETE Ta BrpaTa 1 £éwg 8.

MAPATHPHZH: lNa AeTrTopépeieg OXETIKA JE TN oUVOEDN WE TOV OTABPO QOPTIONG, AVATPELTE TNV TTAPAYPAPO «ZUVOEDT) TWV CUPUATWY UE TOV
oTabud edépriong» (oelida 120).
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ETrékTaon Evog cUPHATOG

Otav emrekTeiVETE éva GUPUA, XPNOIMOTIOINCTE £évav TTAPEXOPEVO CULEUKTAPA yIa va ouvd£TETe Ta dUO oUpuaTa.

1. Eicaydyere Ta oUppaTa 0T apIoTEPA Kal OEEIG TwV TPIWV BUPWV CUVOECNG TOU TTAPEXOPEVOU OUCEUKTHPA.
» Eik.21: 1. Zuleuktripag 2. Z0pua

MAPATHPHZH: EicaydyeTe kai Ta dU0 cUpUaTa HEXPI TEPUO.

NMAPATHPHZH: H erékTtaon ocUppaTtog gival duvaTr PE el0aywyn o€ oTTolecdnTroTe dU0 BUpeg oUvdEoNG, AAAd GUVIOTATAI VO XPNOIMOTIOINCETE TV
apioTepn Kai Tn Oe€1d BUpa oUVEEDNG, TTPOKEINEVOU VA ETTEKTEIVETE O€ eUBEia.

2.  Xuo®ifTe TOV OUCEUKTAPA PE TNV TTEVOQ IO VO OTEPEWOETE Ta oUPUATA.
» Eik.22

Ac@AAion Tou oTaOUOU POPTIONG

BeBaiwbeite 611 TO KOAWDIO cabtire ptropei va Tdcel oToV OTABUO POPTIONG Kal, OTN CUVEXEIQ, A0@AAIOTE TO JE Toug BIdwTOUG Treipoug (8 Tepdyia)
XPNOIMOTTOIWVTAG TO KAEIDI GAeV 6.
» Eik.23: 1. KAe1di dAev 6 2. BIdwTdG TTEipog (yia aTepéwan Tou oTabuoU épTiong) (8 Tepdxia)

20vOEoN TWV CUPHATWYV HE TOV OTOBUOS @OpTIONG

‘O1av TEAEIWOETE TNV EYKATAOTAON TWV CUPPATWY, CUVOEDTE TO GUPUA OPI0BETNONG, TO cUpPa 0dryNong Kal To KaAwdio cabtire pe Tov oTaBud
PoOPTIONG.

20vde0n TOU CUPHATOG OpiwV

1. AvoifTe TO KEAUPPO AKPODEKTWYV KAl OQAIPEDTE TO KAAUPUO GUPHATOG TOU OTaBPOU QOPTIoNG.
» Eik.24: 1. KdAuppa akpodekTwv 2. KdAuppa oUpuatog

2.  Z100¢ite Tiow aTd TOV OTABPSG POPTIONG Kal TTEPACTE TO GUPUA OPIWV TTOU €PXETAI ATTO Ta APIOTEPA PECT ATTO TA TTIACTPAKIA OTNV APICTEPN
TAEUPA (3 TIOoTPAKIA) OTTO TO KATW PEPOG.
» Eik.25: 1. To gUppua opiwv €pxeTal atrd TNV aploTepr TTAeUpd 2. ApIoTEPA TTIACTPAKIA (TPia onuEia)

3. Eicaydyete Tov 0UVOEGHO GTO AKPO TOU GUPUATOG OTOV aKPOdEKTN R.
» Eik.26: 1. Akpodéktng R 2. O gUvdeop0og Tou CUPHATOG OPiwV EPXETAI OTTO TNV ApIOTEPH TTAEUPE

EIAOIMOIHZH: Tha va atro@euxBei n rapapop@won N {nMid Tou CUVSECUOU, CUVSECTE TOV OUVSETHO iola, XWPig va Tou SiveTe KAion.

4. TMopopoiwg, TTEPETTE To oUPUa Opiwv TTou EpXeTal atrd Tn de€id TTAeupd péoa atrd Ta Oe€Id TaoTPAKIA (Tpia onueia), HE TN OEIPG EEKIVWOVTAG
atrd 70 KATW PEPOG, KAl EI0QYAYETE TOV OUVOECHO OTOV OKPODEKTN L.
» Eik.27: 1.AkpodékTng L 2. O oUvdeapog Tou oUpUaTOg opiwy EpxeTal atrd Tn de€id TTAeupd 3. Ae€id TIaoTpdKia (Tpia onueia)

EIAOIMOIHZH: EAéygTe OTI Ta OUpHATA OPI0BETNONG Eival ouvSeSEPéva OTOUG CWOTOUG aKPOdEKTEG. EQV Ta oUppata opioBETNONG gival
ouvOedEPEVA PE TOUG AGBOG OKPOBEKTEG, TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OEV Ba UTTOPEI va avayvwpioel TNV TTEPIOXA EPYOTiag.

» Eik.28: 1. ZUppa opioBétnong 2. MNepioxn epyaciag

20vdeaon Tou CUPHATOG 0BYNoNG

MepdoTe To oUppa 0drynong péoa atod Ta 8eId ) aploTepd TaoTpdkia (dUo onueia) kal cuvOEOTE TOV GUVOEGHO OTO AKPO TOU GUPHATOG UE TOV
akpodékTn G1 | G2.

| EIAOINOIHZH: Tha va atro@euxBei n rapapop@won N {nMiId Tou CUVSECUOU, CUVSECTE TOV OUVSETHO iola, XWPig va Tou SiveTe KAion.

| NMAPATHPHZH: O oUvdeopog Tou oUppatog odAynong UTropei va cuvdeBei o€ otrolovenToTe akpodéktn G1 iR G2.

» Eik.29: 1. Z0vdeopog oUppartog 0dAynong 2. Akpodéktng G2 3. Ae€id maoTpdkia (dUo anueia) 4. Eykotry (Mnv TrepdoeTe To oUppa 0drynong
péoa atd e0w)

| MAPATHPHZH: Av utrdpxel deUtepo oUppa 0drynong, OUVOEDTE TO OTOV AVOIKTO akpodékTn G1 f G2 pe Tnv idia diadikaaia.

20vdeon Tou KaAwdiou cabtire

1. ZuvdéaTe Tov oUvdeapo Tou kaAwdiou cabtire aTo Buoua.
» Eik.30: 1. BUopa 2. Z0vdeopog kahwdiou cabtire

| EIAOIMOIHZH: Tha va atro@euxBei n rapapop@won N {nMiId Tou CUVSETUOU, CUVSEOTE TOV OUVSETHO iola, XWPig va Tou SiveTe KAion.

2. MepdoTe T0 KOAWDIO cabtire péoa atd Ta KeVTPIKA TTIACTPAKIA (TPia onuegia), HE TN O€Ipd EEKIVWOVTAG ATTO TO TTAVW PEPOG.
» Eik.31: 1. Kevrtpikd maoTpdkia (Tpia anyeia)

3. TpooaptAoTe T0 KAAUPUO CUPUATOG.

*  [NepaoTe 10 KOAWDIO cabtire péoa atd TNV yKOTTH) GTO KAAUPPA OUPUATOG.

» Eik.32: 1. KdAuppa cUpparog 2. Eykomn

4. KAeioTe T0 KAAUPPO OKPOBEKTWV KOI CUVOEDTE TO NAEKTPIKO PIG TOU TPOPOBOTIKOU EVOANACOONEVOU PEUPATOG OE NAEKTPIKN TTPIda.
» Eik.33: 1. K&dAuppa akpodekTwV

5. EAéyETte OTI N évdeIEn oTaBPoU avaBel pe TTPACIVO XPWHA.

*  AvTo oUpPa opiwyv gival cuvdedePEVO OwaTd, N £vOeiEn oTaBuou Ba avawel Je TTPACIVO XPWHA.

¢ Avumdpxel 0@aApa ouvdeong, n €voeign otabuou Ba avaBooBrvel ge KOKKIVO XpwHa. ETTIAUCTE oTT01081TTOTE TTPORARUATA GTO TURPA CUVOE-
ong 1 o€ KaBe kKaAWBIO Tou oTABUOU POPTIONG Kal EAEYETE Eava Tnv €vdeign oTabuou.
» Eik.34: 1.'Evdeign otabuoul
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DSpTION TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU

1. MatAoTe TNV TAEUPA | TOU BIAKOTITN PEUPATOG TOU POPTIOTIKOU XAOOKOTITIKOU YIO VA EVEPYOTTOIATETE TNV 1I0XU.
» Eik.35

| MAPATHPHZH: Eival arapaitnto va evepyoTToIfoeTe TNV IOXU OTAV POPTICETE TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO.

2.  X710BPEUCTE TO POPTTIOTIKO XAOOKOTITIKO GTOV OTABUO GOPTIONG.
» Eik.36

MAPATHPHZH: Otav n @bpTion &ekivioel, n Auxvia LED Tou pouTroTiKoU XAOOKOTITIKOU avaBoofAvel ye TTpdaivo xpwua. Otav n @opTion oAokAn-
pwoei, n Auxvia LED ofrvel.

ApXIKA pUBUION

| MAPATHPHZH: ATToKOAANOTE TO TTPOCTATEUTIKO QUAAO OTTO TO TURMA EAEYXOU TTPIV aTTd TN XPHon. |

Otav n 10X0G Tou POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU avAWEl yia TTPWTN Popd, eggavidetal n 08évn apxIkAG puBuIoNg TTou gaiveTal TTopakdaTw. Eigaydyete Tn
yAwaoa 08évng, TNV nuepopnvia Kal wpa, TNV TepIoxh XAOOKOTTAG Kal Tov Kwdikd PIN.

1. TMarthoTe 10 KOUPTTi «STOP» TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTTTIKOU Kal avoigTe TO KaTTaKI 006vng.

» Eik.37: 1. Katmdki 086vng 2. Kouptri «STOP»

2. Mg 10 TAAKTPO E]/E] €TMIAEETE TN YAWOOA TTOU Ba XPNGIKOTTIOIEITE KAl HETA TTATACTE TO TTARKTPO .
» Eik.38

3. Me 1a TAAKTpa E]/E]/E]E ETIAECTE TNV €MOUPNTA HOPPN EPPAVIONG VIO TNV NUEPOMNVIA Kal Wpa.

4. EmAégTe [Next (ETropevo)] pe Ta TTARKTPO [T]FFH KOl TTATACTE TO TTAAKTPO [7

» Eik.39

5. TatioTe Ta TARKTPQ @/@BE Y10 va ETTIAECETE TO OTOIXEIO KAl EI0QYAYETE TNV NUEPOUNVIA KAl WPA TTATWVTAG T TTAAKTPO ﬂ £wg ﬂ
6. EmA£gTe [Verify (ETTaAnBeuon)] pe Ta TTARKTPa E/E/E]/E] KaI TTATAOTE TO TTARKTPO .

» Eik.40

7. EmA£ETe TNV TTEPIOXN XAOOKOTING PE Ta TTARKTPA [T/[T KAl TTATACTE TO TTARKTPO W]

» Eik.41

8.
>

MatAoTe Ta TTARKTPO E £wg ﬂ yIO va €10ayAyeTe TOV KwdIKO PIN.
Eik.42

9. Eioaydyete {ava Tov kwdiké PIN yia emefaiwaon.
» Eik.43

| MAPATHPHZH: NpdwTte Tov KWOIKS PIN Kai d10TNPRAOTE TOV 0€ £€Va 0OQPOAEG HEPOG VIO VA PNV TOV EEXAOETE.

"EAgYyX0G TNG EYKATACTAOTNG CUPNATWYV

"EAeyx0og TG avaxwpnong amod Tov oTaduo @opTiong

[Avw pevou] > [Main menu (Kupio uevou)] > [Navigation preferences (lporiunoeis mAorjynong)] > [Mower departing points (Znusia ava-
Xxwpnong xAook.)]

AKoAoUBRoTE TNV TTAPAKATW BIadIKATIA Kal EAEYETE OTI TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO QVAXWPEI OTTO TOV OTABUO POPTIONG. ZTNn AEITOUPYia avaxwpenong,
TO POMTTOTIKO XAOOKOTITIKG aTroBnKeUEl TNV I0XU payvnTiKoU TTediou Tou oTaBuoU @OpTIONG GTN MVAUN TOU yia va gival SuvaTh N cwoTr) 6TABueuoT.

EIAOIOIHZH: ®povTioTe va eAEYEETE TNV AVaXWPENON OOV EYKATAOTHCETE TA GUPHATA. AIGPOPETIKE, TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO EVOEXETAI VO
TrAonynBei e apyr) TaxuTnTa 010 CUPPA 0dAYNONG 1 EVOEXETAI va pnv TTAoNyNnBei pe apyn TaxUuTnta aTov oTabud eoépTIoNG.

EIAOIMOIHZH: Z108uelaTe TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OTOV GTAOUS @pOpTIONG TTPIV pubpiceTe TN HEBOSO avaxwpenong.

1. TarAoTe 10 KOUPTT (8] grov mivaka eAEyxou.

EpogaviZetal o [Main menu (Kupio pevou)].

2. EmA¢gTe ®l[Navigation preferences (MpoTipnoeig Thofynong)] otnv 086vn, Pe Ta TTARKTPA [T/[T Kal TTATAOTE TO TTARKTPO [7]

Epgaviletal To uttopevou.

3. EmA£gTe [Mower departing points (Znueia avaxwpnong XAook.)].

EpgaviZetal n 086vn €mAOYAG pevou.

4. EmAECTE TOV 0pIBUO TTPO@IA TNG HEBOSOU avaxwpnong TTou BEAETE va puBUioETE PE Ta TTANKTPO @E KQI TTOTAOTE TO TTARKTPO .

» Eik.44

EpgaviCetal 1o pevou €TmIAOYAG.

5. Xpnoiyotroijate To TTANKTPOAAYIO yia va glgaydyeTe TIG €TBUUNTEG TTPpoUTTOBETEIG OTa TTEdia HOPPOTTOINONG ETTIAOYWV TTOU eu@avifovTal oTnv 086vn.

EmAoyn N\ETTTOUEPEIEG

Wire to trace: (KaA. Tpog av.:) EmA£CTE TOV TOTTO OUPHATOG TTOU TO POUTTOTIKO F)\joommmé TIPETTEI VO aVIXVEUEI META TNV AVaXWPENON aTT6 ToV
oTaBUG POPTIONG. XpNaIPoTroiRoTe Ta TTARKTPa | ¢ /m yIO va epeaviceTe Tov £MOUPNTO TUTTO GUPPATOG. OTAV YivETal
avaywpnon ameubeiag ammd Tov oTabud eOPTIoNG XWPIG aviKveuan evAG OUYKEKPIPEVOU GUPUATOG, ETTIAEETE [-------- ].

Departure position: (©¢on EicaydyeTte TNV amrdOTOCT TTOU TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO TTPETTEI VA YETAKIVNOET atrd TOV OTABUS TTPIV EEKI-

avaywpnong:) Vo€l TNV epyaaia xAooKoTTAG. M1Topeite va eilcaydyeTe pia améatacn amd 0 €wg 800 m.

Probability (MBavértnTa) Eicayayerte Tnv mBavoTnTa EKTEAEONG TOU TTPOPIA pUBUIONG WG TTOCOCTO.

» Eik.45: 1. Méyiotn Tiur) TOavoTNTAG TTOU ITTOPET VO 100y OEi
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MAPATHPHZH: H péyiotn Ty mBavotnTag Tou YTTopei va eicaydei 0a eppaviaTei oTa aploTepd TNG TTEPIOXNG €I00d0U KABE TTPpo@iA. ElcaydyeTe
TNV TIPA TTOU €ival JIKPATEPN aTTO TN PEYIOTN TIPA. AV EI0QYAYETE MIA TIUF HEYOAUTEPN OTTO TNV ETTITPETTTA TIKM, OO AVTIKATAOTABEI e TN PEYIOTN TIYN.

6. EmA£STe [Test (Aokiun)] Kal eKTEAEOTE TN AciToupyia SOKIPAG TTPIV KATAXWPOETE TIG PUBUICEIG.
To POPTTOTIKO XAOOKOTITIKO KIVEITAI KATA UAKOG TOU ETTIAEYMEVOU OUPUATOG.
To pOMTTOTIKG XAOOKOTITIKO OTOUATAE!I AUTOUATA PJETA TNV ATTOCTACT TTOU £XETE EI0QYAYEL.

MAPATHPHZH: H emBefaiwan ohokAnpuwveTtal v T0 pOPTIOTIKO XAOOKOTITIKO avaxwpnael atrd Tov oTabud @opTiong Kal oTAaPaTAOoEl GTo Kabopl-
ouévo onueio.

7. TatAoTe 10 KouuTri «STOP».
Avoiyel To KaTTaKI 006vnG.

8. EmA£ETe [Yes (Nai)] yia va kataxwpioeTe A [Ox1] yia va GKUPWOETE TNV KATAXWPIOT OTAV ENPAVIOTEI N 086vn eTIREBaiwoNg TTOU PWTAEI EAV
B¢AeTe va KaTaxwpIoTel N EBOSOG avaxwpnong EKTEAEGNG SOKIUNAG.

Eav emA&gTe [Oxi1], TpéTrel va EekivioeTe Tn pUBuIon Eavd atré Tnv apxn.

‘EAeyx0G TNG EYKATAOTAONG TOU CUPHATOG OPiwV

EAéyEte 611 TO GUpPa opiwv £xel eykaTaoTabei cwaTd.

1. KpatAoTe 1n X€IpoAaBr TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU Kal ETOKIVAOTE TO POUTTIOTIKG XAOOKOTITIKG HE TO XEPI LWOTE Va Eival OTPAPUEVO TIPOG TO GUPHA OpPiwV.
» Eik.46: 1. ZUppa opiwv

2. TatoTe 10 KoupTri «STOP».

Avoiyel To KaTTéKI 006vNnG.

3. MNatAoTe To KOUpTTi , emMAEETE [Auto mowing (AuTépaTn XAOOKOTTA )] Kal TTaTACTE TO TTANKTPO .

4. KAeioTe 10 KATTdKI TNG 006VNG.

To POMTTOTIKO XAOOKOTITIKO EEKIVAEI TN XAOOKOTTH) KAl KIVEITAI TTPOG TO oUPHA 0pI0BETNONG.

5. EAéy&Ere 6T TO popTroTikd XA0OoKOTITIKGO 0AAGEl KaTeUBUVON OTO GUPHA OPiWYV Kal ouvexidel TNV TTAOynan XAOOKOTTAG.
» Eik.47: 1. ZUpua opiwv

6. MartAoTe 10 KOUpTTi «STOP».

To pouTTOTIKG XAOOKOTITIKO OTOMATAEI.

7. KAegioTe Tov SIGKOTITN PEUPOTOG TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU Kal HETOPEPETE TO O€ AAAO HEPOG, OTN CUVEXEID aVOIETE TOV BIAKOTTTN. EAEYETE OTI
TO POMTTOTIKO XAOOKOTITIKO AEITOUPYEI JE TOV iBI0 TPOTTO, AKOMN Kal OTIG AAAEG BETEIG TOU OUPPOTOG 0PI0BETNONG.

EmioTpo@r} Tou pOUTIOTIKOU XAOOKOTITIKOU OTOV OTABHO @OpTIONG
[Avw uevod] > [Park (XraBusuon)] > [Stay at charging station ([Mapauovn orov orabud orabusuang)]

AuTA n diadikaacia dev gival aTTapaitnTn 6TAV £XEI EYKATAOTABE cUpUa 08rynong. ZuvexioTe yia [EAeyxog Tn¢ eykaraoraong rou oUpuarog odnyn-
ong]. EkteAéoTe auTr) Tn diadikaoia GTav XPNOIMOTIOIEITE TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKG XWPIg TNV eyKatdoTaon Tou oupuartog odriynong.

EmmoTpo@r Tou popTroTikoU XAOOKOTITIKOU OTOV OTaBUS (pOpTIOoNG.

MAPATHPHZH: Qg mrpoetiAoyr, To pouTToTIKO XAOOKOTITIKG avaldnTdel KaTd TTPoTiunon oApata a1rd To GUpHa 0dfynang Kal eTICTPEPEI OTOV
oTaBPS POPTIONG GUPPWVA PE TA OPATA TOU GUPPATOG 0dRYNoNG. AKOUN KI av Oev UTTAPYEl kKavéva aUpua odfynang oTnv TTEPIOXH £pyaciag
0agG, TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKG TTpWTa £€aKoAouBEi va avalntdel orjpata atrd To gUppa odrynang yia évav Trpokabopiopévo xpdvo avalAtnong
TTPOTEPAIOTNTAG. AQOU TTapEéABEl 0 XpdVoG avalATNoNngG TTPOTEPAISTNTAG, TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO avalnTtdel orjpata atrd To gUpua oploféTnong
Kal ETMOTPEPEI OTOV OTABPS POPTIONG CUPPWVA PE Ta OPATA Tou oUPUATOG 0ploBETNoNG. Edv dev BEAETE va TOTTOBETAOETE TO OUPPA 0dAYNONG,
OuVIOTATal va GAAGEETE TOV XpOVO avadATNong TTPOTEPAIOTNTAG Yia TO GUpHa odrynang. MNa AeTTTopépeleg, avaTpéETe oTnVv TTapdypago «Pubuion
NG TTEPIOdOU eveEPYOUG avadrTNONG yia TO OAPa 08rynong» aTo eyXeIpidlo odnyIwv.

1. TarAoTe 10 KOUPTT @ OTOV TTiVOKa EAEYXOU.

EpgaviCetal To uttopevou.

> Eik.48

2. EmA£gTe [Stay at charging station (Mapapovr oTov oT1a8ud oTdBuEUaNG)].

Ortav TTatroeTe T0 TTARKTPO , Ba epgaviatei To prjvupa [Close the display cover to return to the charging station. (KAgioTe 10 katdki Tng 086vng
yIQ ETTIOCTPOQI GTOV GTABUO POp.)].

3.  KAeioTe 10 KAAUPA PTTATOPIWV.

EAéyETe OTI TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO ETTICTPEPEI OTOV OTABUO POPTIONG.

‘EAeyx0G TNG EYKATAOTAONG TOU OUPUATOG 08 ynong

EAEyETe OTI TO oUpPa 0BrYNONG £XEI EyKATAOTAOEI CWOTA.

1. Mg Tnv 10X0 aTTevePyOTTOINUEVN, KPOTAOTE TN XEIPOAQRK) TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU KAl JETAKIVIOTE TO POUTTIOTIKO XAOOKOTITIKO PE TO XEPI
WOTE Va gival OTPAPPEVO TTPOG TO aUpUa 0dRyNoNG.

» Eik.49: 1. Z0ppa 0driynong

2. TatAoTe 10 KouuTri «STOP».

Avoiyel To KaTTaKI 006vNG.

3. TatoTe 10 KoupTri @ emMAEETE [Stay at charging station (Mapapovr oTov oTaBud 0TaBUEUCNG)] KAl TTATAGTE TO TTANKTPO .

4. KAeioTe 10 KATT@KI TNG 066VNG.

To popTToTIKG XAOOKOTITIKO EEKIVAEI TNV TTAO)yNOn XAOOKOTIAG TTPOG To oUpua 0dAynong.

5. EAE&yETe OTI TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OAAGLEl KaTEUBUVON KOVTA 0TO GUpHa 0dAYNaNG, TTAONYEITE KATA JAKOG TOU GUPHATOG 0drynong TTpog
TOV OTABUO POPTIONG KAl GTABUEUEl GTOV OTABUO POPTIONG.

NMAPATHPHZH: AQou 10 pouTroTIKO XAOOKOTITIKG avixveUel TO oUpua 0drynaong, Ba TTpoxwpenaoel KAt PAKog TNG apioTEPRS TTAEUPAG TOU CUPHATOG
odrynang.

AuT6 oAokAnpwvel TOug EAEyOU eykaTdoTaonG Kail Aeitoupyiag. MNa avaAuTIKr) xpon autol Tou TTPoidvTog, avaTtpééte aTo Eyxeipidio odnyiwv autou
TOU TTPOIOVTOG.
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YNOAEIrMATA NEPINTQZEQN

AkoAouBoUvV pepIka TTapadeiyaTa eyKATaoTACEWY Kal puBpiceIg o€ Xpron.
O1 AETITOUEPEIEG TTOU ATTEIKOVIOVTaI OTIG EIKOVEG ATTOTEAOUV POVO TTAPadEiYUATA Kal TTPOOPIfOVTal VIO TNV ATTEIKOVION TWV JIAQOPETIKWY KAIHAKWY
Tediou, TTOU KAOE TTEPITITWON PTTOPET va TaIPIAel KOAUTEPA. AIEUBETAOTE TTI0 KATAAANAG GUP@WVA PE TIG TIPOTINACEIG OAG.

Mepioxn TTPOCWITIKOU KNTTOoU yia KATOIKO

Mia dvetn auAn 1 HIKPOG TETPAYWVOG KITTOG OTO TTIOW PEPOG TOU OTTITIOU 0OG, TTEPIKUKAWMEVN aTTO XauNAG @PAaxTn, JOVOTTaTia Kail S1adpouEG.
» Eik.50: 1. Z1aBudg @oépTiong 2. ZUppa opiwv 3. ZUppa odrynong

MpakTikKGG 08NYOG

Mepioxn xAooKoTIAG

500 m?

Huépeg kal wpeg epyaaiag Tnv Bdoudda

6 WPEG TIG 6 NUEPES TNG EBdOAdAG
12 Wpeg TIG 3 NUEPES TNG EBBdOPAdAG

MéBodog avaxwpnang até Tov oTabud [TpoTe-
paIdTNTA EKTENEDONG (%)]

Apeon avayxwpnon atéd Tov aTabpd @opTiong pe [100%]. AvaTpéETe 0To anueio avayxwpnong XAOOKOTTAG «A» aTnV
€IKOva.

Ataiteital n dnuioupyia pubpicewyv deuTepeUOU-
gag TepIoxng

Oxi

ZUMBOUAEG yIa TIG EYKATOOTACEIG KO pUBUIOEIG

TotmoBeTAGTE TOV OTABUO POPTIONG KOVTA OTO AKPO TNG SIaXWPICTIKAG YPAPUAG TTOU XWPIgel TNV TTEPIOXT XAOOKOTING
o€ 800 ioeg Avw Kal KATW TTEPIOKEG.

EykataoTtoTe éva oUppa 0dAynong Katd PAKog TNG SIaXwpIOTIKAG YPARMAG TTOU XWPICEl TNV TTEPIOXT) XAOOKOTTAG O€
OU0 ioeg Avw Kal KATW TTEPIOXEG.

KA1rog omiTIoU pe EEXWPIOTA TTEPIOXN EPYATiag XAOOKOTTHG

‘Evag TTAATUG aVOIKTOG UTTPOGTIVOG KITTOG TTOU TTEPIKAEIEI TO OTTITI 0€ U0 TTAEUPEG PE HIa HIKPN EEXWPIOTH TTEPIOXN YKAlOV HETAEU VOGS WPIKOU

KATTOU 1] AaxavoknTrou.

» Eik.51: 1. KUpia mepioxn 2. Asutepelouoa trepioxn 3. Z1abudg @optiong 4. ZUppa opiwv 5. ZUppa 0drynong

MpakTikdG 08NYOG

MepioxA xAoOKOTIAG

1.000 m?
400 m?

KUpla TTEPIOXN

deuTepeliouoa TTEPIOXA

Huépeg kal wpeg epyaciag TNV eBdouada

KUpIa TTEpIOXNA 14 wpeg TIG 5 Nuépeg TNG efSopadag

12 WPEG TIG 2 NUEPES TNG EBBOPAdAG

SeuTepeliouca TTePIOXN

MéBodog avaxwpnang até Tov oTabud [TTpoTe-
paldTNTa EKTEAEDNG (%)]

KUpIa TTEpIoXn Apean avaxwpnon atd Tov oTabud eépTiong pe [70%]. AvatpéETe oTo onueio avaxwpnong

XAOOKOTTAG «A» OTNV €IKOVA.

Avaywpnaon TPog To JakpIvo Akpo Tou KUPIOU KATTOU Kal évapgn XAOOKOTTAG aTTd TV TTepI-
oxn TeppaTiIogoU Tou oUppatog odrynong pe [30%]. AvatpéETe 0To anueio avayxwpnong
XAOOKOTTAG «B» oTnV €Ikdva.

deutepeliouoa Trepioxy  MeTakiviioTe TTPOKATABOAIKE TO POUTTOTIKGO XAOOKOTITIKS PE TO XEPI ATTO TNV KUPIA TTEPIOXN
oTn deutepelouca TTePIOXH. MeTd EeKIVAOTE TN XAOOKOTTH HE TO XEPI. Mo AETITOPEPEIEG,
avaTpéETe aTIG 0dnyieg TNV TTAPAYPAPO «XAOOKOTTA XWPIG QUTOPATN GOPTICN» OTO EYXEI-
pidIo 0dNyIWV.

Atraiteital n dnuioupyia pubpicewyv SeuTepeloucag TTEPIOXAS

Nai

ZUMPBOUAEG yIa TIG EYKATOOTACEIG KOI pUBUIOEIG

TomroBeTrOTE TOV OTABPO POPTIONG OTO KEVTPO TOU PTTPOCTIVOU OPiou TOU KUPIOU KITTOU.

EykataotoTe T0 oUppa 08AYNoNG KATA UFKOG TNG SIAXWPICTIKAG YPAPMNAG TTOU XwpIgel TRV
KUpla TTepIoXN o€ U0 i0€EG TTEPIOKES, APIOTEPK Kl DEGIA.

Meploxég pe ykadov o€ HikpoUg A6poug

‘Eva Ao@wdeg ToTTio pE TTpdaivo ykaddv o€ éva TTapKo, yATTEDO YKOAQ A TTapdpolo. To ykalddv peyaAwvel o SIaQopeTIKG UWn Kal KAAUTITEl pia A
TTEPIOCTOTEPEG OPAAEG KO OTTOTOUEG KAIOEIG PE Aiya XOpaKTNPIOTIKG GUPOU Kail VEPOU.
» Eik.52: 1. X1aBpo6g @opTiong 2. Zupua opiwv 3. ZUpua 0drynong

MpakTikGG 08NYOg

MepioxA xAOOKOTIAG

2.500 m?

Huépeg kal wpeg epyaciag TNV eBdouada

24 wpEeG TIG 7 NUéPES TNG eRdopadag

MéBodog avaywpnong atrd Tov oTabuod [TrpoTe-
paidTNTa eKTEAETNG (%)]

Apeon avaxwpnaon até Tov oTabud eopTiong Pe [40%). AvaTpégTe 0TO onueio avaxwpnong XAOOKOTTAG «A» aTnv
€IKOva.

Avayxwpnon TTpog To éva AKPOo pIag ETITTEDNG ETTIPAVEIAG YKaddV o€ AO@O Kal évapgn XAOOKOTTAG atrd Tnv TTEPIOXN
TepUaTIoPoU Tou oUppaTog odAynong pe [30%]. AvatpégTe 0To GnuEio avaxwpnong XAOOKOTTAG «Bx» aTnv eikéva.

Avaxwpnon TTPog To JaKpIvO AKPo pIag eTTIQAvEIag YKaddv Pe PIKPA KAION aTnv katnedpa Kal évapgn XAOOKOTTAG
aTrod TNV TTEPIOXT| TEPPATIOPOU Tou cUppaTtog 0driynong pe [30%]. AvaTpégTe 0To onueio avaxwpnong XAOOKOTIAG
«C» atnv €Ikéva.

ATraiTteiTal n dnuioupyia pubuicewyv deutepeUou-
oag TTEPIOXNS

Oxi

ZUPBOUAEG yIa TIG EYKATAOTATEIG Kal pUBioEIg

ToTroBeTAOTE TOV OTABUO POPTIONG OTO EVA GKPO TNG DIAXWPIOTIKAG YPOPMAG TTOU XWPICEl TNV ETTITTEDN ETTIPAVEIN
yKagév atov Ao@o ae SU0 igeg TTEPIOKEG, ApPIOTEPE Kal OEIA.

EykataoTtrioTe dU0 oUppata 0dAynong KaTd PAKog TNG dIaywpPIOTIKAG YPANMUAG TTOU XWpIgel TNV TTEPIOXT) XAOOKOTTNG
o€ 800 ioeg Avw Kal KATw TTepIoxEG. Mia TTpog To €va dKpo pIag eTTITTEDNG ETTIPAVEING YKALOV OTOV AGQO Kail n GAAN
TIPOG TO PAKPIVO AKPO HIAG ETTIPAVEIAG YKAlOV PE pIKPA KAion oTnv kaTngdpa.

BeBaiwBeite va eykataoTACETE éva oUPUA OPiwV OTIG ETTIPAVEIAG TTOU gival oXeDOV ETTITTEDEG A TTOU £XOUV 60O TO
duvaTdv pIKpOTEPN KAIOT.

ApopoloynaTe éva oUppa 0dAyNong diaywvia, KAT& PAKOG MIOG KAIoNG, £TTEIDN €101 €ival TTI0 EUKOAO YIO TO POUTTO-
TIKO XAOOKOTITIKO VO avappixnOei atnv kAion.
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KaAd oxedlaopévog

0G ME MEPIKA SUCTTPOCITA GNuEia yia TNV 0AOKARPWGN TG EPYATiag XAOOKOTTNG

Mia TTARpwG @payuévn TTEPIOXT EVOG TTEPITEXVOU KATTOU TTOU TTEPIEXEI I EYAAN KATOIKIA, XAPAKTNPIOTIKA VEPOU Kal TTOIKIAIQ AypIwV QUTWYV KAl
avTiKeIpévwy. ‘Eva kahooxediaopuévo ToTTio BonBdel WOTe 0 KATTOG VA TTOPAPEVEI AKEPAIOG, AAAG dnUIOUPYET aTTOPOVWUEVA CNUEIa yia T ouvTAPNoN

KrTTOU.

» Eik.53: 1. Z1abudg @dptiong 2. ZUppa opiwv 3. ZUppa odrynong

MpakTiKGG 08NYOG

Mepiox XAOOKOTIAG

2.500 m?

Huépeg kal wpeg epyaciag TNV eBdouada

24 wpEeG TIG 7 NuéPES TNG eRdopadag

MéBodog avaywpnong atrd Tov oTabud [TrpoTe-
paidTNTa eKTEAETNG (%)]

Apeon avayxwpnon até Tov oTabud @opTiong pe [30%)]. Avatpééte aTo onpeio avaxwpnong XAOoKoTMg «Ay» oTnv
€IKOVO.

Avaxwpnaon TTPog To KovTIvo TTAdIVE dKpo TNG TTEPIOXAG XAOOKOTIAG Kal évapgn XAOOKOTIAG Aiya BApaTa uTrpooTd
aTrod TNV TTEPIOXT| TEPPATIOPOU Tou GUppaTog 0driynong pe [20%]. AvaTpégTe 0To onueio avaxwpnong XAOOKoTIAG
«B» otnv eikéva.

Avaxwpnaon TTPOg TN PAKPIVA ywvia TnG TrEPIoXNG XAOOKOTIAG Kal évapén XAOOKOTTAG yUpw aTn PéTN TOU PAKOUG TOU
oUpuatog odAynong We [30%]. Avatpégte oTo onueio avaxwpnong XAOOKOTAG «C» aTtnv gikéva.
Avaxwpnaon TTPOg TN PAKPIVA Ywvia Tng TrEPIoXNG XAOOKOTIAG Kal évapgn XAooKoTIAG Aiya BApaTa yTTpoaTd atrod Tnv

TEpIoXN TEPUATIONOU Tou oUppaTog odrynong e [20%]. Avatpégte aTo onpeio avaxwpnong xAookoTAg «D» aTnv
€IKOva.

Ataiteital n dnuioupyia pubpicewyv deutepeUoU-
gag TepIoxng

Oxi

ZUPBOUAEG yIa TIG EYKATAOTACEIG Kal puBUioEIg

ToTroBeTAOTE TOV OTABUO POPTIONG OTNV TTIOW AUAF YIQ TTPOCTACIA TOU TOTTIOU KAl €UKOAN TTPOGBAcn OTNV NAEKTPIKA
Tapoxn.

EykataoTtoTe dU0 oUppata 0dAynong yia va kaBodnyACETE TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO OTIG BUO AlydTEPO TTPOCRA-
OIUEG TTEPIOXEG XAOOKOTTAG OTOV KNATTO. ‘EVa TTpOg To KOVTIVO AKPO TOu KATTOU TTou dpopoloyeital peTagu dUo avTIKEl-
HEVWV KATTOU Kal TO GAAO TTPOG TNV HAKPIVH YwVia Tou KATTOU TTou dpopoAoyeiTal JETAEU TOU XWPou oTABUEUONG Kal
TWV QUTWV.

PpovtioTe va SpopoAoyACETE Ta TUPHATA 0DYNONG O€ OPITHEVN ATTOCTACT HOKPIG OTTO éva CUPHA OPiwV YIa Vo
Unv €TTNPEAATEI N TTAOAYNON TOU POUTTOT.

AVOIKTOG ETTICNMOG KATTOG TTOU XWPIJETAI 08 ACUPMETPA TUANATA JE BauVWOEIG PPAXTES, Aypla PUTA, HOVOTTATIA

KOl OVTIKEIMEVA KTTOU

Eykateotnuévo otn péon evog ddooug yePdTou Pe TTOAAG QUTA Kal BEVTPQ, £va EUTTOPIKO KTAKA O1a0£TEl i avepTrddioTn B€a aTov TTiow KNTTo, O
OTT0i0G XWPIZETAI O€ TPEIG TIEPIOXEG YKALOV BIAQOPETIKOU PeYyEBOUG Kal KAIMAKag.
» Eik.54: 1. Z1abudg @oéptiong 2. ZUppa opiwv 3. ZUppa odrynong

MpakTikGG 08NYO6G

MepioxA XAOOKOTIAG

1.500 m? (Avahoyia Siaipeang TEpIoXAS: TrepiTrou 55/30/15)

Huépeg kal wpeg epyaciag TNV eBdoudda

14 Wpeg TIG 7 NUEPEG TNG EBOoPAdag

24 Wpeg TIG 4 nuépeg TNG eRdopadag

Mé£Bodog avaywpnong aTrd Tov oTabuod [TrpoTe-
paidTNTa EKTEAEDNG (%)]

2XEDIAOTE TIG TIPOTEPAIOTNTEG EKTEAEONG VIO TNV £PYACIA XAOOKOTIAG avAAoya PE TO PEYEBOG TWV TPIWV TTEPIOKWIV.

Apean avayxwpnaon atéd Tov oTabud @opTIong Pe [55%)]. AvaTtpééte aTo onpeio avaxwpnong XAOOKOTIAG «A» oTnv
€IKOva.

Avayxwpnon pog To Hakpivé dkpo TnG OeUTePNG HEYOAUTEPNG TTEPIOXNG XAOOKOTTAG Kal £vapgn XAOOKOTTAG aTrd TNV
TepIoxn TEPPATIOPOU Tou oUppaTog odrynong pe [30%]. AvatpéEte oTo anueio avayxwpnong XAookotrAg «B» atnv
€IKOVaA.

Avaxwpnaon TTPog To HakPIvO AKPO TNG TPITNG HEYAAUTEPNG TTEPIOXAG XAOOKOTING Kal évapgn XAOOKOTTAG aTTd TNV
TTEPIOXA TEPUATIOPOU TOU aUpPaTog 0dAynong Ue [15%]. Avatpégte 1o anueio avaxwpnaong XAOoKoTG «C» atnv
€IKOVa.

Amaiteital n dnuioupyia pubpicewyv deutepetou-
oag TTEPIOXAG

Oxi

ZUMBOUAEG yIa TIG EYKATOOTACEIG KOI PUBUIOEIG

TotroBeTAGTE TOV OTABUO POPTIONG KOVTA OTO AKPO TNG SIAXWPICTIKAG YPAUUNG TTOU XWPIZel TN HEYAAUTEPN TTEPIOXNA
XAOOKOTIG O€ BUO iTEG TTEPIOKES, ApIOTEPK KAl DEGIA.

EykataotoTe To oUppa 00AYNoNng KATA PAKOG TNG SIaXWPIOTIKAG YPANMAG TTou Xwpidel Tn deUTEPN HEYOAUTEPN
TEPIOXH) XAOOKOTIAG O€ U0 ioEG TTEPIOXEG, apIoTEPG Kal DECIA.

EykaTaoTAoTE TO GUpPa 0drynong KAtd PAKOG TNG SIaXWPICTIKAG YPOAUMAG TTOU Xwpilel TNV TPITN EYaAUTEPN TTEPI-
oxM XAOOKOTTAG 0€ dUO ioEG TTEPIOXEG, apIOTEPA Kal DECIA.
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TURKGE (Orijinal talimatlar)

Bu kilavuz, Cim Bigme Robotu Kurulum Kilavuzudur. Bu kilavuzda, sarj istasyonu kurulumu, sinir teli kurulumu, kilavuz teli kurulumu ve Cim Bigme
Robotunun baslangi¢ ayari prosedurleri agiklanmaktadir. Kullanma énlemleri ile ilgili olarak bu trinun Kullanma Kilavuzunu mutlaka gézden
gecirin.

Cim Bicme Robotu Hakkinda

Cim Bigcme Robotu yorucu gim bigme isini otomatik olarak gergeklestirir. Bu trtiniin ana bilesenleri asagida verilmistir.

*  Cim Bigme Robotu

Cimi bicen ana Unitedir. $arj istasyonu tarafindan sarj edilir ve galisma alaninin igcindeki ¢cimi otomatik olarak biger.
Sarj istasyonu

Cim Bigme Robotunu sarj eder, sinir teli ve kilavuz teline sinyaller génderir.

Sinir teli

Calisma alaninin en dis tarafina bu tel gekilir. Cim Bicme Robotunun ¢imin bigilecegi calisma alanini tanimasini saglar.
Kilavuz teli

Bu tel, Cim Bigme Robotunu sarj istasyonuna yonlendirir. Bu tel ayrica ¢im bicme makinesini, topografik vb. nedenlerle ¢im bigme makinesinin
daha seyrek galistigi alanlara da yonlendirir.

(Kilavuz telin kurulumu istege baghdir.)

» Sek.1: 1. Cim Bicme Robotu 2. Sarj istasyonu 3. Sinir teli 4. Kilavuz teli

| NOT: Tel gekme isini yapmadan énce yukarida gosterildigi gibi galisma alanini bir kurulum gizimini yapmaniz tavsiye edilir.

Kilavuzlarin tarifi

Kurulum Kilavuzu

Sarj istasyonu kurulumu, sinir teli kurulumu, kilavuz teli kurulumu ve Cim Bigme Robotunun baslangi¢ ayari prosedurleri agiklanmaktadir.
Bu uriiniin Kullanma Kilavuzu

Cim Bigme Robotunun ana islevleri, glivenlik dnlemleri, cesitli ayarlari ve bakimi agiklanmaktadir.

Paket igeriginin Kontrol Edilmesi

Sarj istasyonu AC adaptor Kauguk kapli kablo
(AC adaptorin fisinin sekli, Ulkeye bagli olarak degi-
siklik gosterir.)

Tel (150 m) Kancali ¢ivi (telleri sabitlemek igin) 150 adet Vidali givi (sarj istasyonunu sabitlemek igin) (8 adet)

4
/4
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Alyan anahtari 6 (1 adet)

Cim bicme makinesi bigagi

(toplam 12 adet, 3 adet monte edilir, 9 adet yedektir)

Vida (¢im bicme makinesi bigagini sabitlemek igin)
(toplam 12 adet, 3 adet monte edilir, 9 adet yedektir)

NV,
AW,

&/
0
&

AAAL
TYVY

Konnektor (5 adet)

Baglastirici (3 adet)

Kullanma Kilavuzu
Kurulum Kilavuzu

LR
S

Q@

T [T

Olgme mastari (paketten delik boyunca kesin)

Cim Bicme Robotu

Kurulum igin Gerekli Aletler

Pense

Keski

Plastik ¢ekic
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Cim Bigme Robotunun Taginmasi

AUYARI: Cim Bigme Robotunun gii¢ anahtarinin kapali oldugundan emin olun.
AUYARI: Cim Bigme Robotunu tagirken tutamak diginda baska bir yerden tutmayin.
AUYARI: Cim Bigme Robotunu, ¢im bigme makinesi bigaklari size bakar durumda tutmayin.

AUYARI: Cim Bigme Robotunu, baska insanlar robota dokunurken galistirmayin.

1. Cim Bigcme Robotu ¢alisiyorsa “STOP” digmesine basin.
Ekran kapagi agilir ve Cim Bigme Robotu durur.
2. Ekran kapagini kapatin ve gug anahtarinin O tarafina basin.

3. Tutamagi tutun ve Cim Bigme Robotunu kaldirin.
» Sek.2: 1. Tutamak 2. Gug anahtari

Calisma Alaninin Hazirlanmasi

im Bigme Robotunun otomatik bigmesini engellemeyecek bigimde su sekilde hazirlayin.
ince dallari, taglari ve diger irice cisimleri calisma alanindan kaldirin.
Cim yuksekligi 100 mm’yi geciyorsa bu yukseklige kadar ve daha az olacak sekilde kesin.
Tum gukur alanlari veya su birikintisi olusan yerleri doldurup dizleyin.
Kar biriktiyse kari temizleyin.

L e}

AC Adaptorin Takiimasi

Yagmur damlalarinin dismedigi, iyi havalandirilan gélge bir yer segin. AC adaptéru, yerden en az 30 cm mesafeyi koruyarak yerlestirin. AC adapto-
run vidalarla duvara sabitlenmesi énerilir.

| ONEMLI NOT: Konnektériin deforme olmasini veya hasar gérmesini engellemek icin konnektérii egmeden diiz bir sekilde baglayin.

NOT: Yagmura maruz kalmayan dis mekan igin ev tipi elektrik beslemesi gerekir.
NOT: Kurulum yeri yeterli yik tagima kapasitesine sahip degilse gugclendirin.
NOT: AC adaptorii monte ettikten sonra AC adaptoriin elektrik fisini gekin.

NOT: Birden fazla kauguk kapli kabloyu birbirine baglamayin.

» Sek.3: 1.AC adaptor 2. Kauguk kapl kablo

» Sek.3: a) Yerden en az 30 cm mesafe

Sarj istasyonunun yerlestirilmesi

Sarj istasyonu, Cim Bicme Robotunu sarj eder, sinir teli ve kilavuz teline sinyaller génderir.

Sarj istasyonu kurulum kosullari

ONEMLI NOT: istasyon tabanini egmeyin.

Glg kaynagdina yakin mimkinse diz bir yer (+5° iginde) segin.

Dogrudan gunes 15131 gérmeyen bir yer segin.

Sarj istasyonu ¢imin Uzerine yerlestirilirse yerlestirilecek alan kisa bigilmis olmalidir.
Sarj istasyonunun arka ucundan 3 m veya daha fazla bosluk mevcuttur.

» Sek.4: 1. istasyon tabani

» Sek.4: a)5° veya daha az b) 3 m veya daha fazla

Sarj istasyonunun yerinin belirlenmesi

Sarj istasyonunun yerini, kurulum kosullarina uyarak belirleyin.

| NOT: Sarj istasyonunu sabitlemeyin. Bu adimda sadece sarj istasyonunun yerine karar vermeniz gerekmektedir.

Sinir Telinin Cekilmesi

Sinir teli, Cim Bigme Robotunun bigme isi yapacagi alanin en dis kenarina gekilir. Sinir telini; calisma alanini tek, devamh bir hatla cevreleye-
cek sekilde gekin ve sinir telinin her iki ucunu sarj istasyonuna baglayin.

Sinir teli dogru ¢ekilmezse Cim Bigme Robotu diizgln ¢alismaz. Sinir telini bu kilavuzda verilen talimatlara uyarak ¢ektiginizden emin olun.
Yerde ¢elik gubuk gibi metal bir cisim varsa metal cisim déngi sinyaline midahale eder ve durmaya neden olur.

.

.

.

NOT: Sinir teli iki sekilde cekilebilir; kancali givilerle sabitleyerek veya topraga gémerek (en fazla 20 cm). Bu kullanma kilavuzunda kancali giviler
kullanarak tel cekme aciklanmaktadir.
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Sinir teli gekme kosullari

Cim Bigme Robotunun sinirin disina uzanma degerini 20 - 50 cm arasinda ayarlayabilirsiniz. Bu kilavuzda, varsayilan ayardaki (32 cm) kosullar
aciklanmistir. Ayar ile ilgili ayrintilar icin kullanma kilavuzundaki “Navigasyon Tercihleri” bélimune bakin.

Gorsel

Kosul

NS N

il

(Engelden yaklagik 25 cm’lik bir alan bigilmeden kalacaktir.)

mastarini paketten delik boyunca kesin.)

Yiksekligi 5 cm’den az olan engellerle arada yaklasik 30 cm mesafe birakin.
(Engelden yaklasik 20 cm’lik bir alan bigilmeden kalacaktir.)

Yuksekligi 1 cm’den az olan engellerle arada yaklasik 10 mesafe birakin.
(Bicilmemis alan kalmayacaktir.)

Cim Bigme Robotunun girmemesi gereken alanlar veya Cim Bigme Robotunun
karsilasmamasi gereken engeller varsa bunlarin etrafina sinir teli gekerek bu
alanlari harig birakin. Ayrintilar icin bkz. “Ada olusturma” (sayfa131).

a) 15 cm veya daha fazla b) 35 cm veya daha fazla

Cim Bigme Robotunun girmemesi gereken alanlarin etrafina yiksekligi 15 cm
veya daha fazla olan pargalar (engeller) yerlestirin. Ayrica ara duvarla temasi
engellemek igin sinir telini ara duvardan en az 35 cm uzaga gekin. (Yaklasik 25
cm’lik bir alan bigilmeden kalacaktir.)
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Yiksekligi 5 cm veya daha fazla olan engellerle arada yaklasik 35 mesafe birakin.

Engellerden uygun mesafe birakmak igin verilen 6lgme mastarini kullanin. (Olgme




Gorsel

Kosul

Kablolari ve telleri demet haline getirmeyin. Aksi takdirde sinyal gliglenecek ve
Cim Bigme Robotu diizgiin ¢calismayacaktir.

- Calisma alaninin genisligi en az 150 cm veya daha fazla olmalidir. Gim Bigme
Robotu sinir telini saatin aksi yoniinde izleyerek sarj istasyonuna doner.

- Sinir telinin, sarj istasyonunun kenarindan en az 150 cm mesafede olmasini
saglayin.

a) 150 cm veya daha fazla b) 150 cm veya daha fazla
Sinir telini, sinir telinden Cim Bigme Robotuna olan mesafe 35 m’'den az olacak
—_———— e sekilde yerlestirin. En yakin sinir telinden Cim Bicme Robotuna olan mesafe 35
m’den fazlaysa Gim Bigme Robotu diizglin galismaz.
(a)

(b)

1. Sarj istasyonu 2. Kilavuz teli 3. Sinir teli

a) 400 m veya daha az b) 800 m veya daha az

- Sekilde gosterildigi gibi sarj istasyonundan baslayarak kilavuz teli ve sinir telin-
den gegerek tekrar sarj istasyonuna dénen giizergahin maksimum uzunlugu 400
m veya daha az olmalidir.

- Sinir teli gekerek sinirlayabileceginiz izin verilen alan, 3.500 m”ye kadardir.

- Sinir telinin maksimum uzunlugu, adalar ve alt alanlar da dahil olmak Gzere 800
m’ye kadardir.
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Gorsel Kosul

- Calisma alaninda meyil varsa sinir telini 8°’den daha az meyilde gekin.

- Siniri telini 8°’den daha fazla meyilli yere gekerseniz yokusun altinda enaz 1 m
boyunca 8°’den daha az meyilli bir alana kablo ¢ekin.

- En dis galisma alaninda 8°’den daha fazla meyilde sinir teli cekemezsiniz.

- Sinir telini, yokus ile diiz alan arasindaki sinirdan 20 cm uzaga ¢ekin.

a) 8° veya daha az b) 8° veya daha fazla c) 1 m veya daha fazla
d) 20 cm
Birden fazla istasyon kullanirken ve birden fazla ¢alisma alani hazirlarken sinir
(b) tellerini, 1 m veya daha fazla bir mesafeyle ayrilacak sekilde ¢ekin.
(a) _
- - - _—= - - - i |
] i i T | i
I ! | | ! | I % || % |
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a) 1 m veya daha fazla b) 1 m’den daha az

Sinir telinin ¢ekilmesi

NOT: Sinir teli, sarj istasyonunun her iki tarafindan en az 1,5 m diiz uzatiimalhdir.
NOT: Engellerden kurulum mesafesi gibi ayrintilar igin bkz. “Tellerin Sarj Istasyonuna Baglanmasi” (sayfa 133).

1. Plastik ¢ekic kullanarak ilk kancali giviyi sarj istasyonunun yanina gakin ve sinir telini yerlestirin.
» Sek.5: 1. Sarjistasyonu 2. Kancali givi

» Sek.5: a) 1,5 mveya daha fazla

2. Yerde gezinmemesi igin sinir telini gerdirin ve ardindan dnceki ile arasinda yaklasik 1 m aralik birakarak sonraki kancali civiyi cakin.

NOT: Sinir teli gezinirse kancali givi araligi daraltin.
NOT: Engellerden kurulum mesafesi gibi ayrintilar icin bkz. “Sinir teli cekme kosullarr” (sayfa 128)

3. Daha sona daha kolay baglanti icin planlanan sinir teli - kilavuz teli baglanti sahasinda gevseklik saglamak igin yaklasik 20 cm’lik bir halka
(90z) olusturun.
» Sek.6: 1. Planh baglanti sahasi 2. Sinir teli 3. Kilavuz teli

NOT: Kilavuz teli, Cim Bicme Robotunu, sarj istasyonuna donerken yonlendirir. Kilavuz teli baglantisi ile ilgili ayrintilar igin bkz. “Kilavuz telinin
cekilmesi” (sayfa 132).

4. Cim Bicme Robotunun girmemesi gereken alanlar veya Cim Bigme Robotunun karsilasmamasi gereken engeller varsa bunlarin etrafina sinir
teli cekerek bu alanlari harig birakin.

| NOT: Ayrintilar icin “Ada olusturma” (sayfa 131).

5. Sinir telini sarj istasyonuna kadar gektikten sonra baslangi¢ noktasindaki kancali givinin karsi tarafinin yanina plastik ¢ekic kullanarak kancali
Giviyi gakin.
» Sek.7: 1.Baslangic noktasindaki kancal givi 2. Bitis noktasindaki kancali givi

6. Sarj istasyonuna baglanabilecek uzunlukta bir tel birakarak teli kesin.
» Sek.8: 1. Terminal L 2. Terminal R

7. Konnektdrin terminale ulasabilecedi noktada sinir telini verilen konnektorin girintisi ile hizalayin ve ardindan bunlari pense kullanarak sikica
baglayin.
» Sek.9: 1. Sinirteli 2. Konnektérdeki girinti
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8. Konnektdrden itibaren 1 cm tel birakarak fazla sinir telini keskiyi kullanarak kesin.
» Sek.10

9. Diger sinir teline ayni sekilde bir konnektor takin.

NOT: Bu esnada konnektérleri sarj istasyonuna baglamayin. Sarj istasyonuna baglanti daha sonra “Tellerin Sarj istasyonuna Baglanmasi” bélii-
munde (sayfa 133) aciklanmistir.

Ada olusturma

Bigme alaninda uzaklastirilamayacak agag veya kayalar gibi engeller varsa bunlari sinir teli ile gevirerek adalar olusturun.

«  Sinir telini engellerin etrafina gekerek adalar olusturun. Engelden olan mesafe yaklasik 35 cm olacak sekilde daha dar kancal givi araligi
kullanin.

. Adadan birbirine yakin (bosluk 0 cm) ileri geri giden iki sinir teli hatti gekin. Bu, Cim Bicme Robotunun tellerin Gstlinden gegmesini
saglayacaktir.
— Iki sinir teli hattini ayni kancali giviye takin.

| ONEMLI NOT: iki sinir teli hattinin birbirinin stiinden gegmesine izin vermeyin. Bir hata nedeniyle Cim Bigme Robotu durur.
» Sek.11: 1. Engel 2. Kancali givi 3. Sinir teli
» Sek.11: a) Yaklasik 35 cm b) Birbirine yaklastirin (bosluk 0 cm)

. Birden fazla adayi su sekilde olusturun.
» Sek.12: 1. Sinir teli 2. Kancali givi

Bir alt alan olusturma

Cim Bigme Robotunun sarj istasyonundan otomatik olarak ilerlemesini saglayacak bir yolun temin edilemedigi ayri bir calisma alani varsa bu
¢alisma alani alt alan (b) olarak adlandirilir. $arj istasyonunun bulundugu alan ana alandir (a).

*  Cim Bigme Robotunun gictni kapatmak ve Cim Bicme Robotunu ana alan ile alt alan arasinda elle tagimak gerekir.

«  Sinirtelini, ana alan ile alt alan arasindaki yol genigligi 10 cm veya daha az olacak sekilde yerlestirin.

*  Sinirteli tim galisma alaninin ((a) ve (b)) etrafinda tek, devaml bir hat olarak ¢ekilmelidir.

« Altalani bigcerken Cim Bigme Robotunun ayarlarini degistirmek gerekir. Daha fazla bilgi icin bu trintn Kullanma Kilavuzuna bakin.

» Sek.13: 1. Sinir teli 2. Sarj istasyonu 3. 10 cm veya daha az

» Sek.13: a)Anaalan b)Altalan

Kilavuz Telinin Cekilmesi

Kilavuz teli, Cim Bicme Robotunu sarj istasyonuna yonlendirir. Bu tel ayrica Cim Bigme Robotunu, topografik vb. nedenlerle Cim Bigme Robotunun
daha seyrek galistigi alanlara da yonlendirir.

NOT: En fazla 2 kilavuz teli gekilebilir.
NOT: Kilavuz telini kollara ayirmayin.

Kilavuz teli gekme kosullan

Gorsel Kosul

Sekilde gosterildigi gibi kilavuz telini, sarj istasyonundan en az 2 m diz ¢ekin. Gim
Bigme Robotu sarj istasyonuna dénemeyebilir.

O

a) 2 m veya daha fazla

- Kavis verirken kilavuz telini yaklasik 135°lik agiyla ¢cekin. 90°den daha disik
acllarda Gim Bigme Robotu sarj istasyonuna dénemeyebilir.

- Duz capraz hattin en az 50 cm oldugundan emin olun.

- Kilavuz teli kavisli bir hatta cekilecekse bikme yari ¢capi 1 m veya daha fazla
olacak sekilde gekin.

a) Yaklasik 135° b) 50 cm veya daha fazla c) 1 m veya daha fazla d) 90°
veya daha az
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Gorsel Kosul

Calisma alaninin genisligi en az 150 cm veya daha fazla olmalidir. Cim Bigme
Robotu kilavuz telinin sol tarafindan gegerek sarj istasyonuna déndigiinden kila-
vuz telinin sol tarafindaki boslugun genis oldugundan emin olun.

a) 100 cm veya daha fazla b) 50 cm veya daha fazla

Kilavuz telinin sinir telinin Gstlinden gecmesine izin vermeyin.

’

| g S L

Kilavuz telinin ¢ekilmesi

1. Sinir teli - kilavuz teli baglanti sahasinda 6nceden olusturulan sinir teli halkasini (g6z) kesin.
» Sek.14: 1. Sinirteli

2. Verilen baglastiricinin Ug¢ baglanti girisinden orta girisine kilavuz teli, sol ve sag girislere sinir tellerini sokun.
» Sek.15: 1. Baglastirici 2. Sinir teli 3. Kilavuz teli

| NOT: TUm (g teli de sonuna kadar sokun.

3. Baglastiriciyi penseyle sikistirarak telleri sabitleyin.
» Sek.16

4. Baglanti noktasinin her iki tarafina kancali givileri plastik ¢eki¢ kullanarak gakin.
» Sek.17: 1. Kancali givi

| NOT: Kilavuz teli ile sinir teli arasindaki baglantinin yaklasik 90° oldugundan emin olun.

5. Kilavuz telini, plastik ceki¢ kullanarak kancali givileri gakmak suretiyle sarj istasyonuna kadar cekin.
. Kancali givileri yaklasik 1 m araliklarla cakin, ancak kilavuz teli gezinirse araligi daraltin.

. Kavis verirken kilavuz telini yaklasik 135°’lik agiyla ¢ekin.

. Kilavuz teli, sarj istasyonunun éniinde en az 2 m igin diiz bir hatta ¢ekin.

. Diger kilavuz teli kurulum kosullari igin bkz. “Kilavuz teli gekme kosullar’ (sayfa 131).
» Sek.18: 1. Sarjistasyonu 2. Kilavuz teli

» Sek.18: a)2 m veya daha fazla b) Yaklasik 135°
6. Kilavuz teli sarj istasyonuna kadar gekmeyi bitirdiginizde sarj istasyonu kulesinin alt kismindaki delik araciligiyla kilavuz teli sarj istasyonunun

arka kismina gegirin.
» Sek.19: 1. Delik 2. Kule

| NOT: Sarj istasyonunun arka kismindan uzanan yaklasik 30 cm veya daha fazla tel kalacak sekilde kilavuz teli kesin.

7. Kilavuz telini, istasyon tabaninin ortasindaki girintiye sokarak sabitleyin.
» Sek.20: 1. Girinti 2. Istasyon tabani

8. Kilavuz telinin ucuna bir konnektor takin.

| NOT: Konnektorlin nasil takilacagi ile ilgili olarak bkz. sayfa 130.

9. Ikinci bir kilavuz teli gekerken adim 1 ila 8'i tekrarlayin.

| NOT: Sarj istasyonuyla baglantinin ayrintilari igin bkz. “Tellerin Sarj Istasyonuna Baglanmasi” (sayfa 133).
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Bir Teli Uzatma

Bir teli uzatirken iki teli baglamak igin verilen baglastiriciyi kullanin.

1. Telleri, verilen baglastiricinin t¢ baglanti girisinin sol ve sagina sokun.
» Sek.21: 1. Baglastirici 2. Tel

NOT: iki teli de sonuna kadar sokun.

NOT: Baglanti girislerinden herhangi ikisine sokarak kablo uzatmasi yapilabilir ancak duz bir sekilde uzatmak igin sol ve sag baglanti girislerinin
kullaniimasi énerilir.

2. Baglastiriciyl penseyle sikistirarak telleri sabitleyin.

v
<
©
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Sarj istasyonunun sabitlenmesi

Kauguk kapli kablonun sarj istasyonuna kadar erigebildiginden emin olun ve daha sonra alyan anahtari 6’y1 kullanarak vidal givilerle (8 adet)
sabitleyin.
» Sek.23: 1. Alyan anahtari 6 2. Vidali givi (sarj istasyonunu sabitlemek igin) (8 adet)

Tellerin Sarj istasyonuna Baglanmasi

Telleri gekmeyi bitirdiginizde sinir telini, kilavuz telini ve kauguk kapli kabloyu sarj istasyonuna baglayin.

Sinir telinin baglanmasi

1. Terminal kapagini acin ve sarj istasyonunun tel kapagini ¢ikarin.
» Sek.24: 1. Terminal kapag 2. Tel kapag

2. Sarjistasyonunun arkasinda durun ve soldan gelen sinir telini alttan sol taraftaki kancanin (3 kanca) igcinden gegirin.
» Sek.25: 1. Sol taraftan gelen sinir teli 2. Sol taraftaki kancalar (¢ yerde)

3. Telin ucundaki konnektérl terminal R’ye takin.
» Sek.26: 1. Terminal R 2. Sol taraftan gelen sinir telinin konnektoru

| ONEMLI NOT: Konnektoériin deforme olmasini veya hasar gérmesini engellemek igin konnektérii egmeden diiz bir sekilde baglayin.

4. Benzer sekilde sag taraftan gelen sinir telini, sag taraftaki kancalardan (l¢ yerde) alttan baslayarak gegirin ve konnektori terminal L'ye takin.
» Sek.27: 1. Terminal L 2. Sag taraftan gelen sinir telinin konnektorl 3. Sag taraftaki kancalar (l¢ yerde)

ONEMLI NOT: Sinir tellerinin uygun terminallere baglandigini kontrol edin. Sinir telleri hatal terminallere baglanirsa Cim Bigme Robotu
galisma alanini taniyamayacaktir.

» Sek.28: 1. Sinirteli 2. Calisma alani

Kilavuz telinin baglanmasi

Kilavuz telini sag taraftaki veya sol taraftaki kancalardan (iki yerde) gegirin ve telin ucundaki konnektéri terminal G1 veya G2'ye takin.

| ONEMLI NOT: Konnektoriin deforme olmasini veya hasar gérmesini engellemek igin konnektoérii egmeden diiz bir sekilde baglayin.

| NOT: Kilavuz teli konnektorl terminal G1 veya G2’ye takilabilir.

» Sek.29: 1. Kilavuz teli konnektorii 2. Terminal G2 3. Sag taraftaki kancalar (iki yerde) 4. Centik (kilavuz telini buradan gegirmeyin)

| NOT: ikinci bir kilavuz teli varsa bu teli ayni prosediirler agik terminalG1 veya G2'ye baglayin.

Kaucguk kapli kabloyu baglama

1. Kauguk kapl kablo konnektorini sokete baglayin.
» Sek.30: 1. Soket 2. Kauguk kapli kablo konnektori

| ONEMLI NOT: Konnektoriin deforme olmasini veya hasar gérmesini engellemek igin konnektoérii egmeden diiz bir sekilde baglayin.

2. Kauguk kapli kabloyu ortadaki kancalardan (l¢ yerde) Ustten baslayarak gegirin.
» Sek.31: 1. Ortadaki kancalar (li¢ yerde)

3. Tel kapagini takin.

»  Kauguk kapli kabloyu tel kapagindaki gentikten gegirin.
» Sek.32: 1. Tel kapagi 2. Centik

4. Terminal kapagini kapatin ve AC adaptoriin elektrik figini bir elektrik prizine takin.
» Sek.33: 1. Terminal kapagi

5. Istasyon gostergesinin yesil yandigini kontrol edin.

.

Sinir teli diizgin baglanirsa istasyon gostergesi yesil yanar.

. Bir baglanti hatasi varsa istasyon gdstergesi kirmizi yanip séner. Sarj istasyonu baglanti kismi veya her bir teldeki tim anormallikleri giderin ve
istasyon gostergesini yeniden kontrol edin.
» Sek.34: 1.Istasyon gostergesi
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Cim Bigme Robotunun Sarj Edilmesi

1. Cim Bigme Robotunun gii¢ anahtarinin | tarafina basarak glcu agin.
» Sek.35

| NOT: Cim Bigme Robotunu sarj ederken gliciin agiimasi gerekir.

2. Cim Bigme Robotunu sarj istasyonuna kenetleyin.
» Sek.36

| NOT: Sarj basladiginda Cim Bigme Robotunun LED’i yesil yanip séner. Sarj tamamlandiginda LED séner.

Baslangi¢ Ayari

| NOT: Kullanmadan 6nce kumanda kismindan koruyucu filmi ¢ikarin. |

Cim Bigcme Robotunun gicti ilk kez agildiginda asagidaki baslangi¢ ayari ekrani acilir. Ekran dilini, tarih ve saati, bigme alanini ve PIN kodunu girin.
1. Cim Bigcme Robotunun “STOP” digmesine basin ve ekran kapagdini agin.
» Sek.37: 1. Ekran kapagi 2. “STOP” digmesi

2. Kullanilacak dili E]/E] tuslariyla secin ve tusuna basin.

» Sek.38

3. Istenen tarih ve saat gésterim bicimlerini @/@E/E tuslariyla segin.

4. [TFFH tuslariyla [Next (Sonraki)] 6gesini segin ve [7 tusuna basin.

» Sek.39

5. E/E/E/E] tuslarina basarak 6geyi secin ve ﬂ ila ﬂ tuslarina basarak tarih ve saati girin.
6. E/[Z/E/E] tuslariyla [Verify (Dogrula)] 6gesini segin ve [Z tusuna basin.

» Sek.40

7. Bigme alanini [T/[T tuslariyla secin ve [7 tusuna basin.
» Sek.41

8. PIN kodunu girmek icin ﬂ ila ﬂ tuslarina basin.
» Sek.42

9. Onay igin PIN kodunu yeniden girin.
> Sek.43

| NOT: Unutmamak igin PIN kodunu not edin ve glivenli bir yerde saklayin.

Tel Cekiminin Kontrol Edilmesi

Sarj istasyonundan ayrilmayi kontrol etme

[Ust menii] > [Main menu (Ana menii)] > [Navigation preferences (Navigasyon tercihleri)] > [Mower departing points (Bigme makinesi
kalkig noktalari)]

Asagidaki proseduri izleyerek Cim Bicme Robotunun sarj istasyonundan ayrildigini kontrol edin. Ayrilma isleminde Cim Bigme Robotu, uygun
kenetlenme sadlamak icin sarj istasyonunun manyetik alan siddetini hafizasina kaydeder.

ONEMLI NOT: Telleri gektikten sonra ayrilmayi mutlaka kontrol edin. Aksi takdirde Cim Bigme Robotu kilavuz telinin {izerinde diisiik hizla hareket
edebilir veya dusuk hizda sarj istasyonuna gelemeyebilir.

ONEMLI NOT: Ayriima yéntemini ayarlamadan 6nce Cim Bigme Robotunu sarj istasyonuna kenetleyin.

1. Kumanda panelindeki (&) digmesine basin.

[Main menu (Ana menu)] acilir.

2, [T/[T tuslariyla [®l[Navigation preferences (Navigasyon tercihleri)] 6gesini segin ve m tusuna basin.
Alt menu agllir.

3. [Mower departing points (Bicme makinesi kalkis noktalari)] 6gesini segin.

Meni se¢gme ekrani agllir.

4. Ayarlamak istediginiz ayrilma yonteminin profil numarasini @/E] tuslariyla segin ve tusuna basin.
> Sek.44

Secenek menusu agilr.

5. Tus takimini kullanin ve istenen kosullari ekranda goérintilenen segenek bigimi alanlarina girin.

Secenek Ayrintilar

Wire to trace: (izlenecek kablo:) Sarj istasyonundan ayrildiktan sonra Gim Bigme Robotunun izleyecegi tel tipini segin. istenen tel tipini gériin-
tilemek iginl € /1 > tuslarini kullanin. Belirli bir teli iziemeden dogrudan sarj istasyonundan ayrilmak igin
[-===---- ] 8gesini secin.

Departure position: (Kalkis Bigme isine baglamadan 6nce Cim Bigme Robotunun istasyondan hareket etmesi gereken mesafeyi girin. 0
pozisyonu:) ile 800 m arasinda bir mesafe girebilirsiniz.
Probability (Olasihk) Ayarli profili ylzden olarak gergeklestirme olasiligini girin.

» Sek.45: 1. Girilebilecek maksimum olasilik degeri
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NOT: Girilebilecek maksimum olasilik degeri, her profilin giris alaninin solunda gésterilir. Maksimum degerden daha kiigiik bir deger girin. izin
verilen degerin 6tesinde bir deder girerseniz maksimum degerle degistirilir.

6. Avyarlari kaydetmeden 6nce [Test] 6gesini segin ve test islemini gergeklestirin.
Cim Bigcme Robotu secilen tel boyunca hareket eder.
Cim Bigcme Robotu girdiginiz mesafeden sonra otomatik olarak durur.

| NOT: Cim Bigme Robotu sarj istasyonundan ayrilir ve belirtilen noktada durursa onay tamamlanir.

7. “STOP” digmesine basin.
Ekran kapagi agilir.

8. Test galismasi ayrilma yonteminin kaydedilip kaydedilmeyecegini soran onay ekrani agildiginda kaydetmek igin [Yes (Evet)] 6gesini veya kaydi
iptal etmek igin [Hayir] 6gesini segin.

[Hayir] 6gesini secerseniz ayari yeniden bastan baglatmaniz gerekir.

Sinir teli gekiminin kontrol edilmesi

Sinir telinin diizglin gekildigini kontrol edin.

1. Cim Bigme Robotunun tutamagini tutun ve Cim Bigme Robotunu sinir teline bakacak sekilde elle hareket ettirin.
» Sek.46: 1. Sinirteli

2. “STOP” digmesine basin.

Ekran kapagi agilir.

3. digmesine basin, [Auto mowing (Otomatik bigme )] 6gesini se¢in ve v tusuna basin.

4. Ekran kapagini kapatin.

Cim Bigme Robotu bicmeye baslar ve sinir teline dogru gelir.

5. Cim Bigme Robotunun sinir telinde yon degistirdigini ve bigme gezinmesine devam ettigini kontrol edin.
» Sek.47: 1. Sinirteli

6. “STOP” digmesine basin.

Cim Bigme Robotu durur.

7. Cim Bigme Robotunun gi¢ anahtarini kapatin ve baska bir yere tasiyin, ardindan anahtari agin. Cim Bigme Robotunun diger sinir teli yerle-
rinde bile benzer sekilde ¢alistigini kontrol edin.

Cim Bigme Robotunu sarj istasyonuna dondiirme

[Ust menii] > [Park (Park et)] > [Stay at charging station (Sarj istasyonunda kal)]

Kilavuz teli ¢ekildiginde bu prosedur gerekmez. [Kilavuz teli cekiminin kontrol edilmesi] kismina ilerleyin. Cim Bicme Robotunu kilavuz teli cekme-
den kullanirken bu proseduri uygulayin.

Cim Bicme Robotunu sarj istasyonuna dondirme.

NOT: Varsayilan olarak Cim Bigme Robotu tercihen kilavuz telinden gelen sinyalleri arar ve kilavuz telinin sinyallerine gére sarj istasyonuna
doner. Calisma alaninizda hicbir kilavuz teli olmasa bile Cim Bigme Robotu 6nce, 6nceden ayarlanmis bir 6ncelikli arama stiresi boyunca kilavuz
telinden gelen sinyalleri aramaya devam eder. Oncelikli arama siiresi dolduktan sonra Cim Bigme Robotu sinir telinden gelen sinyalleri arar ve
sinir telinin sinyallerine gére sarj istasyonuna déner. Kilavuz teli cekmek istemiyorsaniz kilavuz teli icin dncelikli arama suresini degistirmenizi
Oneririz. Ayrintilar igin bkz. kullanma kilavuzundaki “Kilavuz sinyali igin aktif arama siresini belirleme”.

1. Kumanda panelindeki @ digmesine basin.

Alt menu agllir.

» Sek.48

2. [Stay at charging station (Sarj istasyonunda kal)] 6gesini segin.

tusuna basildiginda [Close the display cover to return to the charging station. (Sarj istasyonuna dénmek i¢in ekran kapagini kapatin.)] mesaji
goruntilenir.

3. Batarya kapagini kapatin.

Cim Bigcme Robotunun sarj istasyonuna déndigund kontrol edin.

Kilavuz teli gekiminin kontrol edilmesi

Kilavuz telinin diizgun gekildigini kontrol edin.

1. Gug anahtari kapal durumda Cim Bigme Robotunun tutamagini tutun ve Cim Bicme Robotunu kilavuz teline bakacak sekilde elle hareket
ettirin.

> Sek.49: 1. Kilavuz teli

2. “STOP” digmesine basin.

Ekran kapagi agilir.

3. @ digmesine basin, [Stay at charging station (Sarj istasyonunda kal)] 6gesini secin ve tusuna basin.

4. Ekran kapagini kapatin.

Cim Bicme Robotu kilavuz teline dogru bicme gezinmesine baglar.

5. Cim Bigme Robotunun kilavuz teline yakin yon degistirdigini, sarj istasyonuna dogru kilavuz teli boyunca hareket ettigini ve sarj istasyonuna
kenetlendigini kontrol edin.

| NOT: Cim Bigme Robotu kilavuz telini algiladiktan sonra kilavuz telinin sol tarafi boyunca hareket eder.

Kurulum ve galisma kontrolleri tamamlanmigtir. Bu Grinln ayrintili kullanimi igin bu triinin Kullanma Kilavuzuna bakin.

135 TURKCE



TiPiK ORNEKLER

Bazi kurulum ve kullanim ayarlari 6rnekleri asagida verilmistir.

Sekillerde gosterilen ayrintilar sadece 6rnektir ve her durumun daha uygun olabilecegi farkh alan lgeklerini gostermek icin verilmistir.
Diizenlemenizi tercihlerinize gére daha uygun hale getirin.

Bir sakin i¢in kigisel bahge alani

Kuguk gitler, yollar ve patikalarla gevrili, evinizin arkasinda hos bir avlu veya kiguk bir bahge.
» Sek.50: 1. Sarjistasyonu 2. Sinir teli 3. Kilavuz teli

Pratik kilavuz

Bicme alani 500 m?

Haftalik calisma gunleri ve saatleri Haftanin 6 glinli 6 saat

Haftanin 3 giinli 12 saat

istasyondan ayrilma yéntemi [uygulama énceligi  [%100]'de sarj istasyonundan dogrudan ayril. Sekildeki gim bigme makinesi ayrilma noktasi “A’ya bakin.

(%)

Alt alan ayarlari olusturma ihtiyaci Hayir

Kurulum ve ayar ipuglari Sarj istasyonunu, bigme alanini iki esit Ust ve alt alana bélen yari hattinin yakin ucuna yerlestirin.

Bigme alanini iki esit Ust ve alt alana bdlen yari hatti boyunca bir kilavuz teli gekin.

Ayni bigcme isi alanina sahip ev bahgesi

Evi iki taraftan saran, olgunlagsmis ekim bahgesinin veya bostanin yaninda ayri kiigtik bir bicime alani igeren acik bir 6n bahce.
> Sek.51: 1.Anaalan 2. Alt alan 3. Sarj istasyonu 4. Sinir teli 5. Kilavuz teli

Pratik kilavuz

Bigme alani ana alan 1.000 m?
alt alan 400 m?
Haftalik calisma gunleri ve saatleri ana alan Haftanin 5 giind 14 saat
alt alan Haftanin 2 glinli 12 saat
i(f/ta;]syondan ayrilma yontemi [uygulama onceligi ana alan [K:?O]‘tt)e Ifarj istasyonundan dogrudan ayril. Sekildeki ¢cim bigme makinesi ayrilma noktasi
o “A’ya bakin.

[%30]'da ana bahgenin uzak ucuna dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alanindan big-
meyi baslat. Sekildeki ¢cim bicme makinesi ayrilma noktasi “B”ye bakin.

altalan Cim Bicme Robotunu 6nceden ana alandan alt alana elle tasiyin. Ardindan manuel olarak
bigmeyi baslatin. Ayrintilar igin kullanma kilavuzundaki “Otomatik sarj olmadan bigme”
kismindaki talimatlara bakin.

Alt alan ayarlari olusturma ihtiyaci Evet

Kurulum ve ayar ipuglari Sarj istasyonunu, ana bahgenin 6n sinirinin ortasina yerlestirin.

Ana alani iki esit sol ve sag alana bdlen yari hatti boyunca bir kilavuz teli gekin.

Kiiclik tepelerde ¢im sahalar

Bir park, golf sahasi veya benzeri yerlerdeki yesil gimlerden olusan yamac peyzaji. Cim farkli ylksekliklerde biytr ve yer yer kum ve su elamanla-
riyla bir veya daha fazla hafif ve dik yokusu kaplar.

» Sek.52: 1. Sarjistasyonu 2. Sinir teli 3. Kilavuz teli

Pratik kilavuz

Bicme alani 2.500 m*
Haftalik calisma gunleri ve saatleri Haftanin 7 glinli 24 saat

istasyondan ayrilma yéntemi [uygulama énceligi  [%40]'ta sarj istasyonundan dogrudan ayril. Sekildeki ¢im bigme makinesi ayrilma noktasi “A’ya bakin.

(%)]

[%30]'da tepede diiz bir ¢im ylzeyinin bir ucuna dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alanindan bigmeyi baslat.
Sekildeki ¢cim bicme makinesi ayrilma noktasi “B”ye bakin.

[%30]'da yokus asag hafif e§imli bir ¢im ylzeyinin uzak ucuna dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alanindan
bigmeyi baglat. Sekildeki ¢cim bicme makinesi ayrilma noktasi “C”ye bakin.

Alt alan ayarlari olusturma ihtiyaci Hayir

Kurulum ve ayar ipuglari Sarj istasyonunu, tepedeki dliz ¢im yiizeyini iki esit sol ve sag alana bélen yari hattinin bir ucuna yerlestirin.

Bicme alanini iki esit Ust ve alt alana bdlen yari hatti boyunca iki kilavuz teli ¢ekin. Birini tepede diiz ¢im yizeyinin bir
ucuna dogru ve digerini yokus asagi hafif egimli ¢gim ylzeyinin uzak ucuna dogru.

Neredeyse diiz veya mimkin oldugunca az egimli ylizeylere mutlaka bir sinir teli cekin.

Cim Bigme Robotunun yokusa tirmanmasini kolaylastirdigi igin yokus boyunca gapraz sekilde bir kilavuz teli gekin.
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Bigme isini yapmak igin ulagiimasi zor birka¢ noktaya sahip iyi tasarlanmis bir bahge

Buiylik bir konut, su elemanlari ve daginik bitki ve nesne gesitliligi iceren timiyle gitle cevrili 6zenle hazirlanmis bir bahge alani. lyi tasarlanmig
peyzaj, bahgeyi glizelce bozulmadan tutmaya yardimci olur ancak ¢im bakimi igin izole noktalar yaratir.
» Sek.53: 1. Sarjistasyonu 2. Sinir teli 3. Kilavuz teli

Pratik kilavuz

Bicme alani 2.500 m?

Haftalik calisma gunleri ve saatleri Haftanin 7 glinli 24 saat

istasyondan ayrilma yéntemi [uygulama énceligi  [%30]'da sarj istasyonundan dogrudan ayril. Sekildeki gim bigme makinesi ayrilma noktasi “A”ya bakin.

(%)) [%20] de bigme isi alaninin yakin ucuna dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alaninin ilerisinde birkag adimda
bicmeyi baslat. Sekildeki ¢gim bicme makinesi ayrilma noktasi “B”ye bakin.
[%30]'da bigme isi alaninin uzak késesine dogru ayril ve kilavuz teli uzunlugunun yaklasik ortasinda bigmeyi baslat.
Sekildeki ¢im bicme makinesi ayrilma noktasi “C”ye bakin.
[%20]'de bicme isi alaninin uzak kdsesine dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alaninin ilerisinde birkag adimda
bigmeyi baslat. Sekildeki ¢gim bigme makinesi ayrilma noktasi “D”ye bakin.

Alt alan ayarlari olusturma ihtiyaci Hayir

Kurulum ve ayar ipuglari Sarj istasyonunu arka bahgeye manzarayi bozmayacak ve gli¢ kaynagina kolay erisim sadlayacak sekilde

yerlestirin.

Cim Bigme Robotunu bahgede en az erisilebilir bigme alaninin ikisine yonlendirmek igin iki kilavuz teli gekin. Birini

iki bahge nesnesi arasindan gegen bahgenin yakin uzuna dogru ve digerini otopark ile bitkilerin arasindan gegen
bahgenin uzak késesine dogru.

Robotun gezinmesini etkilememesi igin kilavuz tellerini, sinir telinden belirli bir mesafede ¢ektiginizden emin olun.

Citler, yabani bitkiler, patikalar ve bahge nesneleriyle asimetrik kisimlara ayrilmis agik muntazam bahge

Pek ¢ok bitki ve agagla dolu bir ormanin ortasina yerlestirilmis, arka bahgesinde agik goriis alanina sahip, farkl boyut ve 6lgeklerde kabaca g ¢im
alanina bolinmdus ticari bir gayrimenkul.

» Sek.54: 1. Sarjistasyonu 2. Sinir teli 3. Kilavuz teli

Pratik kilavuz

Bigme alani 1.500 m? (Alan bélme orani: yaklasik 55/30/15)
Haftalik calisma gunleri ve saatleri Haftanin 7 giinl 14 saat

Haftanin 4 glinli 24 saat

istasyondan ayrilma yéntemi [uygulama énceligi  Bigme isi igin uygulama énceliklerini (i¢ alanin boyutlariyla orantili olarak siniflandirin.

(%)]

[%55]'te sarj istasyonundan dogrudan ayril. $ekildeki ¢im bigme makinesi ayrilma noktasi “A”ya bakin.

[%30]'da en buylk ikinci bigme isi alaninin uzak ucuna dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alanindan bigmeyi
baslat. Sekildeki ¢gim bigme makinesi ayrilma noktasi “B”ye bakin.

[%15]te en blyik liguinct bigme isi alaninin uzak ucuna dogru ayril ve kilavuz teli sonlandirma alanindan bigmeyi
baslat. Sekildeki gim bicme makinesi ayrilma noktasi “C”ye bakin.

Alt alan ayarlari olusturma ihtiyaci Hayir

Kurulum ve ayar ipuglari Sarj istasyonunu, en bulyuk bicme alanini iki esit sol ve sad alana bélen yari hattinin yakin ucuna yerlestirin.

ikinci en biiyiik bigme alanini iki esit sol ve sag alana bélen yari hatti boyunca bir kilavuz teli gekin.

Ugiincii en biiyiik bigme alanini iki esit sol ve sag alana bélen yari hatti boyunca bir kilavuz teli gekin.
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