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Congratulazioni per aver acquistato questo
prodotto, che potra soddisfare le vostre esigenze ed
aspettative. Questo progetto nasce da ZUCCHETTI
CENTRO SISTEMI S.p.A. (Azienda certificata UNI EN
ISO 9001) software house che, dal 1982, ha consolidato
la propria attivita e la propria presenza sul mercato
internazionale. Applicare soluzioni informatiche avanzate
al settore dell’automazione industriale significa ottimizzare
le attivita produttive e semplificare le procedure di lavoro.
E’ proprio sulla base della costante attivita di ricerca dei
laboratori ZUCCHETTI che nasce questo prodotto.

m Congratulations on having purchased this product,
which we are sure will satisfy your requirements and
meet your expectations. This is a ZUCCHETTI CENTRO
SISTEMI S.p.A. project. Zucchetti (@ UNI EN I1SO 9001
certified company) is a software house which, since
1982, has consolidated its activity and presence on the
international market. Applying advanced informatics
solutions for the industrial automation means optimizing
production activities and simplifying work procedures. This
product derives from the constant research activity of the
ZUCCHETTI laboratories.

Nous vous félicitons pour avoir acheté ce produit
qui pourra satisfaire vos exigences et vos attentes. Ce
projet a vu le jour chez ZUCCHETTI CENTRO SISTEMI
S.p.A. (Entreprise certifié¢e UNI EN ISO 9001) maison
de logiciel qui, a partir 1982, a consolidé son activité
et sa présence sur le marché international. Appliquer
des solutions informatiques évoluées au secteur de
I"automatisation industrielle signifie optimiser les activités
productives et simplifier les procédures de travail. C’est
justement sur la base de la constante activité de recherche
des laboratoires ZUCCHETTI que ce produit a vu le jour.

m Wir gratulieren Ihnen zum Kauf dieses Produktes,
das Ihre Bedurfnisse und Erwartungen mit Sicherheit
erflillen kann. Dieses Projekt wurde von der Firma
ZUCCHETTI CENTRO SISTEMI S.p.A. (zertifiziert nach
UNI EN ISO 9001) Software House entwickelt, die seit
1982 ihre Produktion und damit auch ihre Stellung auf dem
internationalen Markt immer weiter ausbaut. Durch die
Anwendung zukunftsweisender Software-Lésungen in der
industriellen Automation werden die Produktion optimiert
und die Arbeitsprozesse vereinfacht. Die Entwicklung
dieses Produktes basiert auf den stetigen Forschungsakti-
vitdten der ZUCCHETTI-Labore.

m Gracias por haber comprado este producto que
podra satisfacer sus exigencias y expectativas. Este
proyecto nace de la experiencia de ZUCCHETTI CENTRO
SISTEMI S.p.A. (empresa certificada de conformidad con
la norma UNI EN ISO 9001), empresa de software que
desde el afio 1982 ha consolidado su propia actividad y
presencia en el mercado internacional. Aplicar soluciones
informéaticas avanzadas al sector de la automatizacién
industrial significa optimizar las actividades productivas
y simplificar los procedimientos de trabajo. Este producto
es fruto de la constante actividad de investigacion de los
laboratorios ZUCCHETTI.

m Van harte gefeliciteerd met uw aankoop van dit
product dat aan al uw eisen en verwachtingen zal voldoen.
Dit project werd ontwikkeld door ZUCCHETTI CENTRO
SISTEMI S.p.A. (UNI EN ISO 9001 gecertificeerd bedrijf)
software house, sinds 1982 actief op de internationale markt
waar het een sterke positie verworven heeft. Het toepassen
van innoverende computeroplossingen in de sector van
industriéle automatisering leidt tot optimalisering van de
productiewerkzaamheden en werkprocedures. Dit product
is vrucht van de continu inspanningen van de vorsers van de
ZUCCHETT! laboratoria.

m Tillykke med dit nye produkt, som vi er overbevist
om, vil tilfredsstille alle dine behov og forventninger.
Dette projekt blev fedt hos ZUCCHETTI CENTRO
SISTEMI S.p.A. (som er et selskab med UNI EN ISO 9001
certificering) og deres softwarehouse, som siden 1982
har konsolideret sine aktiviteter og sin tilstedeveerelse pa
det internationale marked. Anvendelsen af avancerede
it-losninger indenfor industriel automatisering betyder en
optimering af produktionsaktiviteterne og en forenkling af
arbejdsprocedurerne.

Det er netop pa grund af en konstant forskningsaktivitet hos
ZUCCHETTI-laboratorierne, at dette produkt er blevet til.

m Onnittelemme sinua tdmén tuotteen hankkimisen
johdosta. Olemme varmoja, etté tuote tayttaa tarpeesi ja
odotuksesi. Tamén tuotteen on kehittanyt ZUCCHETTI
CENTRO SISTEMI S.p.A (sertifioitu UNI EN 1SO 9001),
ohjelmistoalan yritys, joka on perustamisvuodestaan 1982
lahtien vahvistanut toimintaansa ja rooliaan kansainvélisilla
markkinoilla. Pitkélle kehitettyjen ohjelmistoratkaisujen
kéyttd tehdasautomaatiossa tarkoittaa tuotantotoimintojen
optimointia sekd tydprosessin yksinkertaistamista. Tama
tuote on kehitetty ZUCCHETTIN tutkimuslaboratorioiden
jatkuvan tutkimustyén tuloksena.

m Tack fér att ni har kdpt denna produkt som kan
tillfredsstélla era behov och férvantningar.

Detta projekt kommer ursprungligen fran ZUCCHETTI
CENTRO SISTEMI S.p.A.(AB) programvaruhus (foretag
certifierat enligt UNI EN 1SO 9001) som, sedan 1982, har
befést sin verksamhet och nérvaro p& den internationella
marknaden. Tilldmpning av avancerade IT-I6sningar inom
den industriella automationssektorn innebér en optimering
av den produktiva verksamheten och en férenkling av
arbetsprocedurerna. Det &r just till féljd av den konstanta
forskningen som péagér i ZUCCHETTI’s laboratorier som
denna produkt har tillkommit.
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IT: Dichiarazione di conformita / GB: Declaration of conformity / FR: Déclaration de conformité
DE: Konformitétsbestatigung / ES: Declaracién de conformidad / NL: Verklaring van overeenstemming

DA: Overensstemmelseserklaering / Fl: Vaatimustenmukaisuusvakuutus / SV: Konformitetsdeklaration

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY

Dichiara sotto la propria responsabilita
che il prodotto modello L50BEU, L50BUS,
L50DEU, L50DUS, L50EEU & conforme alle
seguenti norme europee :

Sicurezza:  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Compatibilita Elettromagnetica : CEl EN
(65014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998 -10) -
(65014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/A2: 2008
-12)

CEl EN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

E’ conforme ai requisiti essenziali delle
seguenti Direttive :

Direttiva Bassa Tensione 2006/95 CE -
Compatibilita Elettromagnetica 2004/108
CE - Rumore Aereo 2006/42 CE

mHereby declares under their ful
responsibility that the products, models
L50BEU, L50BUS, L50DEU, L50DUS
L50EEU conform to the following European
standards:

Safety: CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07).

Electromagnetic compatibility: CEI EN
(565014-1: 2008-01) — (55014-2: 1998-10)
- (55014-2/A: 2002-08) - (55014-2/A2:
2008-12) — CEIl EN (61000-3-2: 2007-04)
- (61000-3-3: 1997-06) — (61000-3-/A1:
2002-05)

They conform to the essential
requirements of the following Directives:
Low Voltage Directive 2006/95 EC -
Electromagnetic Compatibility 2004/108
EC - Aerial Noise 2006/42 EC

m Déclare sous sa responsabilité
que le produit modéle L50BEU, L50BUS,
L50DEU, L50DUS, L50EEU est conforme
aux normes européennes suivantes :
Sécurité :  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Compatibilité électromagnétique : CEI
EN (55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998
-10) - (55014-2/A1 : 2002 -08) - (55014-2/
A2 :2008 -12)

CEIEN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1 : 2002-05)

Est conforme aux conditions requises
essentielles des Directives suivantes :

Directive Basse Tension 2006/95 CE
- Compatibilité  Electromagnétique
2004/108 CE - Bruit Aérien 2006/42 CE

mErkl'amng in eigener Verantwortung:
dieses Produkt der Modelle L50BEU,
L50BUS, L50DEU, L50DUS, L50EEU
entspricht folgenden européischen Normen:
Sicherheit:  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Elektromagnetische Konformitét: CEl EN
(55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998 -10) -
(55014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/A2: 2008
-12)

CEl EN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

Es entspricht im wesentichen den
Anforderungen folgender Richtlinien:
Niederspannungsrichtlinie 2006/95 EG
— Elektromagnetische = Kompatibilitat
2004/108 EG - Luftschall 2006/42 EG

m Declara bajo su propia responsabilidad
que el producto modelo L50BEU, L50BUS,
L50DEU, L50DUS, L50EEU  es conforme a
las siguientes normas europeas:

Seguridad:  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Compatibilidad electromagnética: CE|
EN (55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998
-10) - (55014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/
A2: 2008 -12)

CEIEN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

Es conforme a los requisitos esenciales de
las siguientes Directivas:

Directiva de baja tension 2006/95 CE
- Compatibilidad electromagnética
2004/108 CE - Ruido aéreo 2006/42 CE

m Verklaart onder zijn verantwoorde-
lijkheid dat het product model L50BEU,
L50BUS, L50DEU, L50DUS, L50EEU
conform de volgende Europese normen
is:

Veiligheid: CEIl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Elektromagnetische Compatibiliteit: CE|
EN (55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998
-10) - (55014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/
A2:2008 -12)

CEIEN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

En conform de essentiéle vereisten van de
volgende Richtlijnen is:

Richtlijn Laagspanning 2006/95 EG
- Elektromagnetische Compatibiliteit
2004/108 EG - Lawaai 2006/42 EG

m Erkleerer pa eget ansvar, at
produktet model L50BEU, L50BUS,
L50DEU, L50DUS, LSOEEU er i
overensstemmelse med folgende
europaeiske standarder :

Sikkerhed : IEC EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Elektromagnetisk kompatibilitet : IEC
EN (55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998
-10) - (65014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/
A2:2008 -12)

IEC EN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

Eri overensstemmelse med de veesentligste
krav i felgende direktiver :
Lavstromsdirektiv 2006/95 EC - Direktiv
for eletromagnetisk  kompatibilitet
2004/108 EC - Direktiv for luftbaren stoj
2006/42 EC

m Vakuuttaa omalla vastuullaan, etta
tuote mallia L50BEU, L50BUS, L50DEU,
L50DUS, L50EEU vastaa seuraavien
eurooppalaisten standardien vaatimuksia:
Turvalisuus :  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Sdhkémagneettinen yhteensopivuus :
CEl EN (65014-1: 2008 -01) - (55014-2:
1998 -10) - (55014-2/A1: 2002 -08) -
(65014-2/A2: 2008 -12)

CEIEN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

Vastaa seuraavien direktiivien oleellisia
vaatimuksia :

Pienjannitedirektiivi 2006/95/EY -
Sahkomagneettinen yhteensopivuus
2004/108/EY - Konedirektiivi 2006/42/
EY

m Forklarar under eget ansvar att
produktmodellema  L50BEU,  L50BUS,
L50DEU  och L50DUS, L50EEU
dverensstammer med folande europeiska
standarder:

Sékerhet: CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Elektromagnetisk kompatibilitet: CEI EN
(55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998 -10)
- (565014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/A2:
2008 -12)

CEIEN (61000-3-2: 2007-04) - (61000-3-3:
1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05)

Det dverensstammer med de nddvandiga
kraven i féljande direktiv:
Lagspanningsdirektivet 2006/95/
EG - Elektromagnetisk kompatibilitet
2004/108/EG - Luftburet buller 2006/42/
EG

Bernini Fabrizio - Terranuova B.ni 06 April 2009
(Amministratore delegato) - (Chief executive officer) - (Administrateur délegué) - (Geschéftsfihrer)
(Director general) - (Diracteur) - (Administrerende direktor) - (Pééjohtaja) - (Styrelseordférande)
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Planung, Installation der Anlage, 15
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Reinigung Roboter, 38
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Sicherheit, Normen, 11
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Sicherheitsausriistungen des Roboters, 12
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T

Technische Daten, 9
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\'}

Vorbereitung und Begrenzung Arbeitsbereiche, 19

4
Zweck des Handbuchs, 5

Ohne schriftliche Bewilligung des Konstrukteurs ist die (selbst teilweise) Reproduktion des Dokuments verboten. Der Konstrukteur nimmt sténdig
Verbesserungen vorund behélt sich das Recht vor, dieses Dokument ohne Vorankiindigung zu &ndern, wenn dies kein Risiko fir die Sicherheit darstellt.
©2008 - Texte, Abbildungen und Layout von: Tipolito La Zecca. Die Texte dirfen ganz oder teilweise reproduziert werden, wenn

der Autor genannt wird.
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ALLGEMEINE INFORMATIONEN

UMFANG DES HANDBUCHES

e dieses Handbuch stellt einen integrierenden Bestandteil des Gerates dar und wurde vom
Konstrukteur realisiert, um jenen die nétigen Informationen zu liefern, die wahrend der
voraussichtlichen Lebensdauer des Geréates daran Interaktionen vornehmen drfen.

e die Empféanger der Informationen missen nicht nur eine gute Verwendungstechnik anwenden,
sondern die Informationen auch aufmerksam lesen und prazise anwenden.

e der Konstrukteur liefert diese Informationen in seiner eigenen Sprache (italienisch); sie kdnnen
in andere Sprachen Ubersetzt werden, um den Anforderungen des Gesetzes und/oder des
Handels zu gentigen.

e nehmen Sie sich bitte etwas Zeit fir die Lektlre dieser Informationen, um Risiken fir die
Gesundheit und Sicherheit der Menschen und wirtschaftliche Schaden zu vermeiden.

e bewahren Sie dieses Handbuch wahrend der ganzen Lebensdauer des Gerdtes an einem
bekannten und leicht zugénglichen Ort auf, damit es ihnen immer dann zur Verfigung steht,
wenn Sie etwas nachsehen missen.

¢ einige Informationen und Abbildungen in diesem Handbuch mdgen nicht vollstdndig ihrem
Gerat entsprechen; dadurch wird aber ihre Funktion nicht beeintréchtigt.

e der Konstrukteur behalt sich das Recht zu Anderungen ohne Vorankiindigung vor.

e um einige besonders wichtige Teile des Textes hervorzuheben oder wichtige Spezifikationen
anzugeben, wurden die nachstehend beschriebenen Symbole verwendet

! Gefahr - Achtung

Das Symbol zeigt Situationen der schweren Gefahr an: bei dessen
Nichtbeachtung kdnnen schwere Schéden fiir die Gesundheit und Sicherheit der
Menschen entstehen.

“’ Vorsicht - Warnung

Das Symbol zeigt an, dass ein angemessenes Verhalten erforderlich ist, um die
Gesundheit und die Sicherheit der Menschen keinem Risiko auszusetzen und
wirtschaftliche Schaden zu vermeiden.

Das Symbol zeigt besonders wichtige technische Informationen an, die
unbedingt beachtet werden miissen.

5 Bedienungsanleitung



IDENTIFIKATION KONSTRUKTEUR UND GERAT

Das abgebildete
Identifikationsschild wird direkt
auf dem Gerdt angebracht.
Darauf werden Hinweise und alle
unerldsslichen Angaben flr die
Betriebssicherheit aufgefiihrt.

A — Hersteller Identifizierung.

B - CE Konformitétskennzeichen
C - Modell/Seriennummer/
Bauijahr.

D - Technische Daten

IDENTIFIKATIONSSCHILD

(A) Identifikation Konstrukteur

(B) CE Konformitatskennzeichen

N
'
'
'

[}

(C)Modell. .

(D) Technische Daten-- . 4

P ’
- ’

(C) Seriennummer =~ .
(C) Baujahr

MODALITATEN ZUR SUPPORTANFORDERUNG

Wenn ein Problem auftritt, wenden Sie sich bitte an den Kundendienst des Konstrukteurs oder

an ein autorisiertes Zentrum.

Jedes Begehren um technische Hilfe muss die Angaben auf dem Identifikationsschild, die un-
gefahren Stunden der Verwendung und die Art des Mangels enthalten.

Bedienungsanleitung



TECHNISCHE INFORMATIONEN

ALLGEMEINE BESCHREIBUNG GERAT

Das Gerat ist ein Roboter, der projektiert und konstruiert wurde, um das Gras in den Garten und
Wiesen der Wohngebdude zu jeder Tageszeit automatisch zu mahen.

Der Roboter ist klein, kompakt, leise und abhangig von den verschiedenen Eigenschaften der zu
mahenden Flache, leicht transportierbar.

In der Betriebsphase flihrt der Roboter das Mahen des Bereiches aus, der durch Pflastersteine
und/oder Hindernisse (Zaune, Mauern usw.) begrenzt ist. Wenn der Roboter das Fehlen von Gras
feststellt oder auf ein Hindernis trifft, so wechselt er nach Zufall die Richtung und startet in die
neue Richtung. Aufgrund des Funktionsprinzips (,Random®) fiihrt der Roboter das automatische
und vollstandige Mahen des abgegrenzten Rasens durch (siehe Abbildung).

Die maximale Flache, die der Roboter mahen kann, wird durch eine Reihe von Faktoren
beeinflusst; die wichtigsten davon sind:

e Eigenschaften des Bereiches (unregelmaBige Umgebung, ungleichforminge Flache,
Unterteilung des Gebietes usw.)

¢ Eigenschaften der Wiese (Art und Héhe des Grases, Feuchtigkeit usw.)

Zustand der Klinge (mit effizientem Schliff, Ohne Schmutz und Verkrustungen usw.)

Modell des Roboters und Typ der installierten Batterien

FUNKTION RANDOM
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HAUPTTEILE

A - Akkubatterien: versorgen die Motoren der Klinge und der Bewegung der Rader mit Strom.

B - Netzgerat: Dient dazu, die Batterien (A) zu laden, oder ihre Ladung aufrechtzuerhalten.

C - Elektronikkarte: Steuert die automatischen Funktionen des Roboters.

D - Tastatur fiir Befehle: dient zur Einstellung und Anzeige der Fusionsmodalitdten des Roboters.

E - Schnittklinge: Fihrt das Rasenméhen durch.

F - Elektromotor: Bewegt die Schnittklinge (E).

G - Elektromotor: Einer bewegt die Ubermittlungsgruppe des rechten Rades, der andere jene des
linken Rades.

H - Sensorien: Dienen dazu, die Eigenschaften des Landes zu erkennen, worauf der Roboter arbeitet.
I-Abgrundsensoren: Sie dienen zur Erkennung von Abgriinden. Die nach den Rédern ausge-
richteten Sensoren erleichtern die Umkehr der Fahrtrichtung vor einer Stufe.

L- Sender: Ubertragt das Signal zum Leitdraht.

M- Ladestation: dient zum Aufladen bzw. zum Aufrechterhalten des Ladezustands der Batterien (A).
N- Schutzdach

“

T
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TECHNISCHE DATEN

Beschreibung

Modell

L50BEU | L50DEU | L50BUS | L50DUS | L50EEU
maximal fur das Mahen empfohlene Oberflache

Pro Tages-Ar- m2 (sq 800

beitszyklus ft) 400 (4300 sq 1) (8600 sq ft)

Eigenschaften

Abmessungen (G x mm 409 x 199 x 335 409 x 220 x 335

HxT) (in.) (16,10 x 7,83 x 13,19 in) (16,10 x 8,65 x 13,19 in)

Gewicht des Roboters

(inkl. Batterie) kg 7,9 8,2 10,3 10,6 8,3

Schnitthéhe mm 34-40 48-72

(min.-max.) (in.) (1,34-1,58 in) (1,88-2,84 in)

Durchmesser Klinge mm

mit 4 Schneiden (in.) 250 (9,84)

Antrieb Allradantrieb

Elektromotoren \Y cc (25,2V)

Messer- .

geschwindigkeit RPM 4000 Schnitt 2200 Rasenpflege

Bewegungs- Meter/

geschwindigkeit Minute 16 (52,48 1t)

Maximal empfohlene 50% Je nach Zustand des Grasmantels.

Neigun P % In Nahe des duBeren Randes oder des Umz&au-
gung nungsdrahtes betragt das zulassige Gefalle 35 %.

Umgebungs- o . o

temperatur bei Betrieb -10°04 F) (Min) +42° (107 F) (Max)

Gemessener

Schallpegel dB(A) 72(Max) - 65(Rasenpflege)

Schutzgrad gegen P P21

Wasser

Elektrische Eigenschaften

Netzgerat
(far Lithiumbatterie)

Zertifiziertes Gerat Meanwell Nr. E30707
Klasse 2 (Vin 90 — 264 V AC)
Wechselstrom (typ.) 1,2 A/115V AC 0,7 A/230 V AC
Eingangsfrequenzbereich 47 — 63 Hz

Akkumulatoren- und Netzgerattyp

Aufladbare Batterie

Lithium-lonen V-A

25,2V - 6,9Ah

Batterieladegerat V-A

29,3 Vce - 2,0 Ah

Mindestladezeit
und Auflademethode

3 Stunden - Manuell

3 Stunden -
Automatisch

Bedienungsanleitung



Durchschnittliche

Stun-

3,5

Arbeitszeit* den
Sicherheit Klingenstopp
Kippsensor SerienmaBig
Hebesensor SerienmaBig
Ausristung
. . . Se-
Ladestation Nicht verfugbar . P
rienmaBig
Schutzdach Nicht verfugbar Auf An-
frage
. . . Se-
Signalsender Nicht verfugbar . .
rienmaBig
" ’ . 10 (33 ft)
Umzaunungsdraht m (ft) Nicht verfugbar o1,5mm
Sensoren flr Serien-
Graserkennung Anz. 6 mEBi
(Patentiert) 9
Abgrundsensoren Auf An- Se- Auf SerienméBi
(Patentiert) frage rienmaBig | Anfrage 9

Messermodulation

SerienmaBig

Sensor zur
Erkennung des
gemahten Rasens
(Patentiert)

SerienmaBig

Begrenzungs-
zubehore

Auf Anfrage

den

Messer mit 8 Schnei-

Besonders geeignet flir den ersten Schnitt in der Saison
und bei Rasenbedingungen, die eine gréBere Schnittkraft

erfordern.

Auf Anfrage

(Patentiert)

Reinigungs-scheibe

Eine Scheibe, die oberhalb der Schnittklinge anzubringen

ist.

Damit kann der Gehduseboden sauberer gehalten werden.
Besonders geeignet fir Flachen mit sehr nassem Gras.

Auf Anfrage

* das Aufgrund der Bedingungen des Grases und Grasmantels.

Bedienungsanleitung
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INFORMATIONEN UBER DIE SICHERHEIT

NORMEN FUR DIE SICHERHEIT

® In der Phase der Projektierung und der Konstruktion Art der Konstrukteur besonderen
Wert auf jene Aspekte gelegt, die zu Risiken der Sicherheit und Gesundheit der Menschen
fihren kdnnten, die mit dem Gerét in Interaktion stehen. Er hat dabei nicht nur die geltenden
Gesetze, sondern auch die ,,Regeln der guten Konstruktionstechnik” beachtet. Das Ziel dieser
Informationen besteht darin, die Benltzer so zu sensibilisieren, dass sie Risiken verhindern.
Vorsicht lasst sich aber nicht ersetzen. Die Sicherheit nicht auch in den Handen all jener
Mitarbeiter, die in Interaktion mit dem Gerat treten.

e Es wird empfohlen, bei der ersten Verwendung des Roboters das ganze Handbuch
aufmerksam zu lesen und sich zu vergewissern, dass man es vollstiandig verstanden
hat, insbesondere, dass man alle Informationen verstanden hat, welche die Sicherheit
betreffen.

e Lesen Sie aufmerksam die Anweisungen, die im Handbuch im Lieferumfang und direkt auf
dem Gerat zu finden sind; beachten Sie insbesondere die Sicherheitsvorschriften. Widmen
Sie dieser Lektlre etwas Zeit, um unliebsame Zwischenfélle zu vermeiden; Wenn bereits
etwas geschehen ist, ist es immer zu spét, sich daran zu erinnern, was man hétte tun sollen.

e Fihren sie das anheben und die Bewegung unter Beachtung der Informationen auf der
Verpackung, auf dem Gerat und in der von Konstrukteur gelieferten Gebrauchsanleitung aus. G

e Beachten Sie die Bedeutung der Symbole auf den angebrachten Schildern; lhre Form
und Farbe sind fUr die Zwecke der Sicherheit von Bedeutung. Sorgen Sie dafir, dass die
Informationen lesbar bleiben und beachten Sie sie.

e Der Gebrauch des Rasenmahers ist nur jenen Personen gestattet, die dessen Funktion
kennen und die Beschreibung im Handbuch gelesen und verstanden haben.

e Verwenden Sie das Geréat nur fir die vom Hersteller vorgesehenen Zwecke. Der Einsatz
des Geréates flir ungeeignete Zwecke kann Risiken flr die Sicherheit und Gesundheit der
Menschen und wirtschaftliche Schaden mit sich bringen.

e \ergewissern Sie sich bitte vor dem Gebrauch des Rasenmahers, dass keine Gegenstande
(Spielsachen, Zweige, Kleider usw.) auf dem Rasen liegen

e Zur Vermeidung von Sicherheitsrisiken vergewissern Sie sich bitte, dass sich keine Menschen
(insbesondere Kinder, dltere Menschen oder Behinderte) und Haustiere im Betriebsbereich
aufhalten. Um dieses Risiko zu vermindern, empfiehlt es sich, einen entsprechenden Zeitplan
fur die Tatigkeit des Roboters aufzustellen.

e Es ist absolut verboten, auf dem Roboter zu sitzen.
e Heben Sie nie den Roboter wahrend des Betriebes an, um die Klinge zu Gberprifen.

e Fihren Sie nie die Hande und FlBe unter das Geréat, wenn es eingeschaltet oder in Bewegung
ist; dies gilt insbesondere fir den Bereich der Rader.

e Die installierten Sicherheitseinrichtungen nicht manipulieren, umgehen oder entfernen.
Die Nichtbeachtung dieser Forderung kann zu schweren Risiken fir die Sicherheit und die
Gesundheit der Menschen flihren.

e Bewahren Sie die maximale Effizienz des Rasenméhers durch Ausfihrung der vom
Konstrukteur vorgesehenen Wartungstatigkeiten. Eine gute Wartung sorgt fir beste
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Leistungen und eine léangere Lebensdauer.

¢ Die Kunden die einige Technische Fahiglkeiten haben, und ordentlichen Wartungartungs-und
Einstellungsarbeiten vornehmen, miissen zunéachst das Gerat von Stromnetz entfernen. Es
mussen alle vom Konstrukteur vorgeschriebenen SicherheitsmaBnahmen getroffen werden,
insbesondere bei der Arbeit am unteren Teil des Rasenmahers.

¢ Treffen Sie die jeweils vom Konstrukteur vorgeschriebenen Schutzmassnahmen, insbesondere
sind bei der Arbeit an den Klingen und an der Schnittscheibe Schutzhandschuhe zu tragen.

e Vor dem Ersetzen der Batterien ist immer die Klinge zu demontieren.

Mitarbeiter, welche Reparaturarbeiten am Roboter vornehmen, missen Uber ausgezeichnete
technische Kenntnisse und besondere Fahigkeiten verfiigen, die im jeweiligen Bereich
erworben wurden und anerkannt sind. Die Nichtbeachtung dieser Anforderungen kann zu
schweren Risiken flr die Sicherheit und die Gesundheit der Menschen fihren.

e Das Konstruktionsunternehmen lehnt jede Haftung ab, wenn keine Originalersatzteile
verwendet werden.

Ersetzen Sie abgenitzte Teile durch Originalersatzteile, um das Funktionieren und die
vorgesehene Sicherheitsstufe zu gewahrleisten.

¢ Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn es regnet, oder der Rasen sehr nass ist.

e Die Benutzung und das Aufladen des Roboters in Umgebungen, in denen
explosionsgefahr oder Brandgefahr besteht, ist absolut verboten.

SICHERHEITSAUSRUSTUNG DES ROBOTERS

1. Anhebesensor

Im Falle des Anhebens vom Boden stoppt der Roboter die Klinge in weniger als 2 Sekunden.

2. StoBsicherung

Im Falle eines StoBes mit einem festen Gegenstand blockiert der Roboter die Bewegung in jene
Richtung und wendet, um das Hindernis zu vermeiden.

3. Neigungsmesser

Falls der Roboter in einem Bereich arbeitet, dessen Neigung die technischen Spezifikationen

Ubersteigt oder falls er kippt, so blockiert der Roboter die Bewegung in jene Richtung und
wendet, um die Neigung zu vermeiden.

4. Notstoppschalter

Oben am auBeren Teil des Gehauses, von roter Farbe. Wenn Sie auf diesen Knopf driicken,
stoppt der Rasenmaher sofort und die Klinge blockiert in weniger als 2 Sekunden.

5. Uberspannungsschutz

Jeder der Motoren (Klinge und Rader) wird wéhrend des Funktionierens standig Uberwacht,
um eine Situation zu erkennen, die zur Uberhitzung fiihren kann. Falls eine Uberspannung im
Ré&dermotor festgestellt wird, fiihrt der Roboter Versuche in die umgekehrte Richtung aus.
Wenn die Uberspannung andauert, so stoppt der Roboter und zeigt den Fehler an. Wenn
die Uberspannung im Schnittmotor auftritt, so gibt es zwei Interventionsbereiche. Wenn die
Parameter zum ersten Bereich gehdren, so fuhrt der Roboter Mandver aus, um die Schnittklinge
freizugeben. Wenn sich die Uberspannung im Schutzbereich befindet, so stoppt der Roboter
und zeigt den Motorenfehler an.

Bedienungsanleitung 12



SICHERHEIT FUR MENSCH UND UMWELT IN DER ENTSORGUNGSPHASE

Lagern Sie kein verschmutzendes Material in der Umwelt ab. Fihren Sie die Entsorgung
gemaB den geltenden Gesetzen durch.

GemaB der WEEE-Richtlinie (Richtlinie tber Elektro- und Elektronik-Altgerate) muss der
Benutzer, in der Entsorgungsphase die elektrischen und elektronischen Komponenten
trennen und in den autorisierten Entsorgungszentren entsorgen oder bei einem Neukauf das
Gerat in installiertem Zustand dem Verkaufer zurtickgeben.

Alle getrennt zu entsorgenden Komponenten sind entsprechend gekennzeichnet.

Die unerlaubte Entsorgung von Elektronikschrott (RAEE) wird nach den Bestimmungen des
Landes bestraft, wo die Tat begangen wurde.

Beispielsweise wurde zur Umsetzung der européischen Richtlinien (2002/95/EG, 2002/96/
EG, 2003/108/EG) in Italien das Gesetzesdekret Nr.151 vom 25. Juli 2005 erlassen, das eine
Verwaltungsstrafe von 2000 bis 5000 € vorsieht.

! Gefahr - Achtung

Der Elektronikschrott kann gefahrliche Substanzen enthalten, die moéglicherweise

fir die Umwelt und die Gesundheit der Menschen schadlich sind. Fiihren Sie

daher bitte die Entsorgung korrekt durch.

SICHERHEITSSIGNALE

Halten Sie Hande und FlBe
vom Messer fern. Greifen

Achtung! Den Roboter nicht
mit Wasserstrahl reinigen
oder waschen.

Sie nie unter das Gehause
und seien Sie vorsichtig
wenn Sie sich dem Roboter
nahern.

Lesen Sie sehr
aufmerksam vor der
Benutzung des Roboters
die Bedienungsanleitung.

=

Kinder, andere Personen
und Haustiere in einem
Sicherheitsabstand halten,
wenn der Roboter in Betrieb
ist.

Die Warn- und
Sicherheitshinweise
in dieser
Bedienungsanleitung sind
genauestens einzuhalten,
damit die Sicherheit und
Effizienz des Roboters
gewébhrleistet ist.

Dieses Produkt
entspricht den geltenden
EU-Richtlinien.

Bedienungsanleitung




INSTALLATION

VERPACKUNG UND AUSPACKEN

Das Gerat wird richtig verpackt geliefert. Packen Sie es vorsichtig aus und kontrollieren Sie die
Integritat der Komponenten.

Auf der Verpackung finden sich alle fir das Bewegen notwendigen Informationen.

Inhalt der Verpackung

A-Roboter

B-Netzgerat:

C-Kit Distanzringe

D-Gebrauchsanweisung

Bl wichtig

e Das Verzeichnis umfasst nur die serienméaBig gelieferten Komponenten.
Kontrollieren Sie die Menge und die Integritat der eventuell verlangten
optionalen Teile.

e Bewahren Sie das Verpackungsmaterial zur spateren Verwendung auf.

-
© KIT DISTANZRINGE KLINGE

ZUR EINSTELLUNG DER
SCHNITTHOHE

- NETZGERAT
-
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PLANUNG INSTALLATION ANLAGE

Die Installation des Roboters benétigt keine schwierigen Arbeiten, sondern erfordert ein Mini-
mum an Vorausplanung, um die beste Flache fir die Installation der Netzgeratgruppe und die
Beschrankung des Arbeitsbereichs des Roboters selbst.

Die Netzgeratgruppe in einem leicht zugénglichen Bereich positionieren.

- Das Netzgerat muss sich auf einem Ort, der belliftet werden kann, geschiitzt vor Wettereinfliissen
und direktem Sonnenlicht.

- Das Netzgerat darf nicht in direktem Kontakt mit dem Boden oder einer feuchten Umgebung
stehen.

! Gefahr - Achtung

Es ist verboten, den Roboter beim Aufladen in Umgebungen abzustellen, in denen
Explosions- oder Brandgefahr besteht.

"A Vorsicht - Warnung

Um den elektrischen Anschluss vornehmen zu kénnen, ist es erforderlich, dass
in der Ndhe des Installationsbereiches eine Steckdose vorbestimmt wurde.
Vergewissern Sie sich, dass der Netzanschluss den geltenden gesetzlichen
Bestimmungen entspricht.

"A Vorsicht - Warnung

Die Gruppe in einer (fiir Aufstellung im Freien oder in Innenrdumen geeigneten)
Box fiir elektrische Komponenten installieren. Diese muss gut beliiftet sein,
um eine korrekte Luftzirkulation aufrecht erhalten zu kénnen, und mit einem
Schliissel so verschlieBbar sein, dass nur befugte Personen Zugang haben.

INSTALLATIONSBEREICH
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INSTALLATION DER LADESTATION

Die Ladestation muss am Rand des Rasens

vorzugsweise im Bereich mit den gréBeren @ @
Abmessungen untergebracht werden. Sie
sollte so gelegen sein, dass sie von anderen
Rasenflachen aus leicht erreichbar ist.

Positionieren Sie die Ladestation nach folgenden Regeln:

- Der Bereich muss eben sein.

- Der Boden muss kompakt und stabil sein und einen guten Abfluss gewahrleisten.

- Wahlen Sie den groBten Rasenbereich aus.

- Vergewissern Sie sich, dass der Wasserstrahl von eventuellen Regenrinnen nicht in die La-
destation hinein geleitet wird.

- Das Stromkabel, das an die Ladestation angeschlossen ist, muss vom auBeren Rand des
Schnittbereichs entfernt verlegt werden.

- Die Eingangsseite der Ladestation muss so wie auf der Abbildung gezeigt liegen, um dem
Roboter das Hineingelangen zu ermdglichen, indem er dem Umz&aunungsdraht im Uhrzeiger-
sinn folgt.

- Vor der Ladestation mussen sich 200 cm (78,74 Zoll) Umz&aunungsdraht in gerader Linie
befinden.

- Die Ladestation muss am Boden gut fixiert sein. Vermeiden Sie, dass sich vor der Ladesta-
tion eine Eingangsstufe bildet. Legen Sie eventuell an ihrem Eingang einen kleinen Teppich
aus Kunstgras aus, um eine Eingangsstufe auszugleichen. Alternativ dazu kénnen Sie den
Grasmantel entfernen und Kunstgras auflegen.

- Die Ladestation ist an die Gruppe Netzgerat-Sender mittels eines Kabels angeschlossen,
das von der Ladestation auf der Seite weg verlaufen muss, die auBerhalb des Schnittbereichs
liegt.
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Sobald der Roboter den Arbeitszyklus abge-
schlossen hat, fiihrt er Mandver wie in der Ab-
bildung gezeigt aus und féhrt entlang des Ra-
senrandes, bis er auf den Ruckfiihrungsdraht
trifft. Dann folgt er diesem im Uhrzeiger-
sinn. Um dem Roboter die Suche nach dem
Ruckfiihrungsdraht zur Ladestation zu er-
leichtern, is tes ratsam, den Draht so zu verle-
gen, dass er in die eventuellen Rasenbereiche
hineinreicht und zum evetuelle Gegensténde
wie einem Schwimmbecken auf der Rasen-
flache, herum fihrt, weil der Roboter sonst
lange brauchen wirde, um aus diesem Be-
reich heraus zu kommen. Falls es im Garten
einen engen Durchgang mit weniger als 150
cm (59,05 Zoll) zwischen einem Bereich und
einem anderen gibt, muss der Fihrungsdraht
unbedingt in den anderen Bereich hinein rei-
chen, damit er vom Roboter leicht wahrge-
nommen werden kann.

Beginnen Sie mit dem Verlegen des
Flhrungsdrahtes von der hinteren Seite der
Ladestation aus und lassen Sie zuerst einige
Meter mehr daran, die Sie dann erst beim An-
schlieBen nach MaB abschneiden.

Verlegen Sie den Draht im Uhrzeigersinn en-
tlang des ganzen Laufweges und befestigen
Sie ihn mit den zugehdrigen, mitgelieferten
Pflécken (maximaler Abstand zwischen den
Pflécken 100 cm (39,37 Zoll)).

Fixieren Sie den Draht in den geraden Stre-
cken so, dass er nicht zu sehr gespannt ist,
aber auch nicht durchhéngt oder sich verwi-
ckeln kann.

In den nicht geraden Abschnitten muss der
Draht so befestigt werden, dass er eine weite,
regelmaBige Kurve beschreibt.

Bl wichtig

Sowohl bei einem vergrabenen Draht, als
auch bei einem auf dem Boden verlegten,
muss man notigenfalls eine Verbindung
zu einem anderen Draht mit gleichen
Merkmalen entsprechend herstellen
(siehe Abbildung). Zum Verbinden wird
die Verwendung eines Selbstklebebandes
empfohlen (z.B.: 3M Scotch 23). Benutzen
Sie kein Isolierband oder andersartige
Verbindungen (Kabelhalter, Klemmen,
usw.).

17
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Montieren Sie den Schutz (L) ab.

Schieben Sie den Umz&unungsdraht (M) un-
ter dem Boden ein.

SchlieBen Sie die beiden Enden des Drahtes
an den Klemmen des Bodens an. Der Ein-
gangs- und der Ausgangsdraht diirfen einan-
der nicht Uberkreuzen, wie auf der Abbildung
gezeigt.

SchlieBen Sie das Stromkabel der Ladesta-
tion am Sender (B) an.

Stecken Sie den Stecker des Netzgeréts (A) in
die Stromsteckdose.

Wenn das LED blinkt, ist der Anschluss kor-
rekt. Andernfalls ist die Anomalie zu Uber-
prifen (Siehe ,,Fehlersuche®).

Montieren Sie den Schutz (L) wieder an.

Fixieren Sie den Boden (N) auf der Erde mit
den Pflocken (P).

Bedienungsanleitung

' 7 Stromnetzgeréit (A)

H. min. 160 cm
(63.00 inc.)

A

Umzaunungsdraht (Mj\\‘
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VORBEREITUNG UND BESCHRANKUNG ARBEITSBEREICHE

Vorbereitung des zu mahenden Rasens

1. Uberpriifen Sie, ob der zu mahende Rasen einheitlich und ohne Lécher, Steine oder andere
Hindernisse ist. Andernfalls nehmen Sie die notwendigen Anpassungsarbeiten vor. Wenn
sich gewisse Hindernisse nicht entfernen lassen, so mussen die betroffenen Bereiche auf
angemessene Weise geschutzt werden.

2. Kontrollieren Sie, dass kein Bereich des Rasens die zuldssigen Steigungen Uberschreitet (siehe
»Technische Daten®, Seite 9).

Der Roboter bewegt sich frei im Inneren des Rasens dank Sensoren, die das Vorhandensein
des Gras erkennen. Der Garten muss angemessen kontrolliert und angepasst werden, damit der
Roboter den nétigen Raum hat, um das Fehlen von Gras zu erkennen. Die unten aufgefiihrten
Punkte missen fir einen sicheren Gebrauch des Roboters genau eingehalten werden.

BESCHRANKUNGEN / SCHUTZMASSNAMEN ‘

MAUERCHEN HECKE KLEINE BOGEN MINIMUM FLIESE BREITE

OBERE HOHE 25cm./9,8inc.
9 CM./3,5inc. Ausgestattet mit einem Abgrundsensor

Mindestbreite 10 cm / 4,0 inc.

\. /

Arten der Begrenzung/Schutz, die flir eine richtige Bestimmung des Arbeitsbereichs des Roboters verwendet werden kdnnen.

Der Roboter braucht einen

graslosen Streifen von mindestens
25cm (9,84 in.), damit er stoppt

und die Richtung wechsett. Bei
Rasenflachen mit einem FuBweg
oder einer Umrandung miissen diese
mindestens 25 cm (9,84 in.) breit

sein. Umrandungen mit weniger als
25cm (9,84 in.) Breite miissendurch ' |

PFLASTERUNG

eine weitere Pflasterung oder durch
eine mechanische Grenze geschiitzt
werden, (siehe Abbildung), damit der MINDESTBREITE
Roboter an diesen anstoBen kann. 25 CM 25 cm./ 9,8 inc.

Ausgestattet mit einem Abgrundsensor

Der mit einem Abgrundsensor
© eine bgrundsenso Mindestbreite 10 cm / 4,0 inc.’

ausgestattete Roboter braucht
einen graslosen Streifen von 10
cm/ 4,0inc. Breite.
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Umfassungsmauerchen, das den
Arbeitsbereich begrenzt, von
einer Hohe, die 9 cm (3,54 in)

immer Ubersteigt. Im Falle von
Mauerchen von geringerer Héhe
den Bereich mit kleinen Bégen oder
einer angemessenen Pflasterung
schitzen.

Der Arbeitsbereich kann ebenso
effizient von Hecken begrenzt
werden.

Der Arbeitsbereich darf nicht durch
Grében oder Locher begrenzt
werden: diese dirfen im Innern

des zu méhenden Grasmantels
nicht vorhanden sein. Vor der
Inbetriebnahme des Roboters
kontrollieren, dass auf dem Rasen
keine Gegensténde vorhanden sind
wie Spielwaren, keine Steine, Zweige
oder Bewdasserungsanlagen, die aus
dem Terrain hervortreten und ein
korrektes Funktionieren verhindern
Oder die Klinge beschadigen kann.

Bedienungsanleitung
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Die Abbildungen

zeigen ein Beispiel von
Elementen innen und
am Rand des korrekten
Arbeitsbereichs. Wo
sich Elemente zeigen
wie Wurzeln oder offene
Drahte, muss der Umkreis
solcher Elemente mit
Pflasterung, Mauerchen
oder Schranken
begrenzt werden, um
die Fehlfunktion des
Roboters zu vermeiden.
Es ist nicht nétig,
Elemente abzugrenzen
(Baume, Pfahle, usw., s.
Abb. Hindernisse), die
kein Hindernis fur das
normale Funktionieren des
Roboters bilden

HINDERNISSE

WURZELN

Vermeiden Sie es
unbedingt, Im Innern des
Arbeitsbereichs Zonen zu
belassen, die nicht von
Schranken begrenzt sind,
die das gute Funktionieren
des Roboters verhindern
(Wurzeln, AuBenrohre,
Arbeitsgeréte usw.).

SCHUTZMASSNAMEN
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Achtung!

Das Abgrenzen mittels
Kies, Laubwerk, oder
kleinen Steinen wird vom
Roboter nicht korrekt
erkannt. Schitzen Sie den
Rasenbereich mit anderen
Abgrenzungen.

Kies W

Achtung!

In den Rasenbereichen,
die in einem sehr engen
Winkel enden (siehe
Abbildung), kann sich der
Roboter nicht wenden
und leicht bewegen. Ein
solcher Rasenbereich
muss ausgeklammert
werden, da der Roboter
Uber ihn hinausfahren
wirde.

Spitzer Winkel
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STEIGUNGEN

Kontrollieren Sie, dass kein Bereich des Rasens die zulassigen Steigungen Uberschreitet (siehe
»Technische Daten®, Seite 9).

Die Zonen, welche Steigungen aufweisen, die gréBer sind als die Eigenschaften des Roboters oder
aus anderen Grunden damit nicht kompatibel sind (siehe folgende Punkte) dirfen nicht geméht
werden. GroBere als die zulassigen Steigungen missen abgegrenzt werden.

Bl wichtig

Die Sensoren, mit denen der Roboter ausgeriistet ist, gestatten es, unzulassige
Steigungen zu erkennen und filhren zu einer Anderung der Fahrrichtung, um
ein Kippen oder Fehlfunktionen zu vermeiden. Ungeachtet dessen ist es zur
weiteren Sicherung des Roboters selbst erforderlich, die Zonen mit unzuldssigen
Steigungen abzugrenzen.

Im Falle einer Steigung an der Grenze des Zuldssigen wird empfohlen, den
Roboter die ersten Male zu kontrollieren.

AUFWARTSFAHRT ‘

VON MEHR
ALS 1 m./39,3inc.
it Steigung zwischen 0 und +50%,

Der Roboter kann Niveauunterschiede mit einer
Neigung bis 50% bewaltigen vorausgesetzt, daB
sie in einer nicht hdheren Entfernung zum Meter

degradieren. [ agy ARTSFAHRT

VON MEHR
ALS 1 m. /39,3 inc.
mit Steigung zwischen 0 und - 50%,
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STEILE STEIGUNGEN

Den Fall einer pldtzlichen Anderung der Steigung (liber 25%) interpretiert das Sicherheitssystem des
Roboters als ungewdhnliche Situation und kehrt daher die Fahrrichtung um, damit der Roboter weiterhin
in Sicherheit den Rasen mahen kann. Als Anderung der Steigung wird auch das Vorhandensein von
Baumstammen betrachtet, die aus dem Terrain ragen oder Steine, die zur Abgrenzung von Blumenbeeten
dienen, die sanft in den Grasmantel Uibergehen.

Bl wichtig

Im Falle einer Steigung an der Grenze des Zuldssigen wird empfohlen, den
Roboter die ersten Male zu kontrollieren.

AUFWARTSFAHRT ‘

Der Roboter kann Niveauunterschiede mit einer
Neigung bis 25% bewaltigen, falls sie plétzlich
auftreten.

ABW ARTSFAHRT

eigung zwischen 0 und -25%, |

Zonen mit unzuldssigen Neigungen diirfen nicht mit dem Roboter geméaht werden.
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MOGLICHE ELEMENTE INNERHALB DES ARBEITSBEREICHS
UND ENTSPRECHENDE SICHERHEITSABSTANDE

s N

RICHTIGE ANLAGE EINES

Breite Pflasterung
mindestens 50 cm./ 19,6 inc.

Breite Terrain o
mindestens 70 cm.

kleine Schutzbégen

Die Abbildung oben zeigt einen Arbeitsbereich, der fir ein optimales Funktionieren des Roboters
richtig abgegrenzt ist G

Bl Wiohig

Laub und Blatter werden normalerweise wie Gras wahrgenommen. Wenn Sie
Laub und Blatter haben, so empfehlen wir lhnen die Distanz um 20 cm.( 7,88 in.)

zu erhdhen.

UNRICHTIGE ANLAGE EINES

Breite Pflasterung
unter 50 cm. /19,6 inc. kein Terrain ohne G

:

WASSERBECKENS

Breite Terrain
unter 70 cm./ 27,5 inc.

N %
Die Abbildung oben stellt einen Arbeitsbereich dar, wo der Betriebsbereich des Roboters nicht
korrekt begrenzt wurde, so dass er nicht richtig funktionieren kann.
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AUFLADUNG BATTERIEN BEI ERSTEM GEBRAUCH

Den Roboter in der Nahe des Aufladebereichs positionieren.
1. Kontrollieren Sie, ob die Netzgeratgruppe an die Einspeisungsspannung (110 V oder 220 V)
angeschlossen ist.

NICHT MIT EINER LADESTATION AUSGESTATTETE ROBOTER
2. SchlieBen Sie den schwarzen Steckerstift an das Rad an, welches das schwarze Symbol ,,-“ trégt.

3. SchlieBen Sie den roten Steckerstift an das Rad an, welches das rote Symbol ,,+“ trégt.
MIT EINER LADESTATION AUSGESTATTETE ROBOTER

2. Positionieren Sie den Roboter in der Ladestation mit dem roten Symbol ,,+“ an der AuBenseite des

Schnittbereichs, wie in der Abbildung angegeben.

Ist der Anschluss erfolgt, so schaltet sich der Roboter automatisch ein, um den Ladestand der
Batterien zu zeigen (siehe ,,Bedeutung LED Kombination®, Seite 29).
Sobald der Ladevorgang abgeschlossen ist, trennen Sie den Roboter von der Ladestation und
driicken die Taste ,OFF*.

@m Netzgerat - Sender

H. min. 160 cm
/63 inc.

Korrekter Anschluss der Aufladekndpfe
an die Pole, die sich auf den Radern des
Roboters befinden.

Die Abbildung stellt die korrekte
Installation des Aufladebereichs des
Roboters dar.

Beim ersten Aufladen miissen die Batterien mindestens 24 Stunden angeschlossen bleiben.
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EINSTELLUNGEN

EMPFEHLUNGEN FUR DIE EINSTELLUNGEN

Bl wichtig

¢ Der Benutzer muss die im Handbuch vorgesehenen Einstellungen vornehmen.
Andere als die im Handbuch ausdriicklich vorgesehenen Einstellungen diirfen
nicht vorgenommen werden.

¢ Eventuelle ungewhonliche Regelungen kdnnen nur bei den Leuten der
Dienstzentrum ausgefiihrt sein, die bei dem Hersteller berechtigt sind.”

EINSTELLUNG SCHNITTHOHE

1 - Stoppen Sie den Roboter in oo |
Sicherheit durch Driicken der Ta-

ste ON/OFF (siehe ,,Stoppen des
Roboters in Sicherheit”, Seite 34).

2 - Drehen Sie den Roboter um
und schiitzen Sie ihn, um die Ab-
deckhaube nicht zu beschédigen.

-
(A T ——
Tragen Sie

Schutzhandschuhe, damit
Sie sich nicht in die Hande

schneiden.. Ee—

UGEN
KLINGE MIT SCHRAUBEN

sicherstellen, dass die Neigung der Kiinge

3 - Entfernen Sie die Schrauben, pam a1 Sargson
um die Klinge zu demontieren.

4 - Fugen Sie einen oder mehrere P
Distanzhalter ein, um die gewin-
schte Schnitthéhe einzustellen
(vgl. Tabelle auf Seite 9.)

5 - Setzen Sie die Klinge wieder
an ihrer Position ein (s. S. 43) und
ziehen Sie die Schrauben an.

6 - Drehen Sie den Roboter in die
Betriebsposition.

3
B Wiohtig —
Reduzieren Sie die Schnitthéhe nach und nach. Es empfiehlt sich, die

Abstandhalter alle 2 bis 3 Tage hinzuzufiigen, um die ideale H6he des Rasens
nach und nach zu erreichen.
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VERWENDUNG UND FUNKTIONIEREN

EMPFEHLUNGEN FUR DEN GEBRAUCH

>
Bl wichig
¢ Es wird empfohlen, bei der ersten Verwendung des Roboters das ganze
Handbuch aufmerksam zu lesen und sich zu vergewissern, dass man es

vollstéandig verstanden hat, insbesondere, dass man alle Informationen
verstanden hat, welche die Sicherheit betreffen.

¢ Nur in der vom Konstrukteur vorgesehenen Weise verwenden und kein Gerat
manipulieren, um andere als die vorgesehenen Leistungen zu erhalten.

BESCHREIBUNG ROBOTERBEFEHLE

Die Abbildung zeigt die Position der Befehle auf der Maschine.
A - ON/OFF: Driicken Sie diese Taste zum Ein- und Ausschalten des Roboters.

B - START/STOP: Driicken Sie diese Taste zum Starten des Roboters bzw. zum Stoppen im
Standby.
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BEDEUTUNG LED KOMBINATIONEN

IN FUNKTION

. LEUCHTET STANDIG > Roboter funktioniert

AY3LLVE HOIH
. LEUCHTET STANDIG » Batterieniveau optimal.

o 1 BLINKEN > Batterieniveau mittel

LOW BATTERY . LEUCHTET STANDIG » Batterieniveau niedrig.

LEUCHTET STANDIG > in Pause
in Pause wegen
: niedrigem Batterieniveau

1 BLINKEN > der Rasen erweist sich als gemaht
@ 2 BLINKEN > kein Gras vorhanden

. LEUCHTET STANDIG > Roboter funktioniert

AYFLLYE HOIH. . LEUCHTET STANDIG » Batterieniveau optimal.

. 1 BLINKEN >> Batterieniveau mittel

. LEUCHTET STANDIG > Batterieniveau niedrig.

LOW BATTERY

START:
STOP
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INBETRIEBNAHME ROBOTER MIT LADESTATION

Vorbereitende Arbeiten:

1. Kontrollieren Sie, ob der Rasen der zu mahenden Wiese eine Hohe hat, die mit dem korrekten
Funktionieren des Roboters bilden (siehe technische Eigenschaften S. 9).

2. Stellen Sie die gewlinschte Schnitthéhe ein (siehe Einstellung Schnitthéhe S. 27).

3. Kontrollieren Sie, Ob der Arbeitsbereich korrekt abgegrenzt wurde und keine Hindernisse
fur das regulére Funktionieren des Roboters aufweist, wie im Abschnitt ,Vorbereitung und
Abgrenzung. Arbeitsbereiche” und in den folgenden Abschnitten angegeben.

4. Entfernen Sie den Roboter aus dem Aufladebereich (S. 26).

5. Positionieren Sie den Roboter im Inneren des Rasens in einem Bereich, wo Gras vorhanden
ist, in einem Abstand von mindestens 1 m (40,0 in.) von jedem Hindernis.

Der Roboter flihrt einen Tagesarbeitszyklus durch, wobei er die Zeit fir den Arbeitsanfang von
der Zeit der letzten Einschaltung aus berechnet. Wenn man den Rasen t&glich um 13:00 Uhr
mahen will, wartet man bis 13:00 Uhr und startet dann den Roboter.

6. Driicken Sie die Taste OFF/ON und warten Sie einige Sekunden, bis der Roboter vollstandig
eingeschaltet ist.

7. Driicken Sie die Taste START/STOP, um den Roboter zu starten.

Nach Abschluss des Arbeitszyklus sucht der Roboter die Ladestation, um die Batterien wieder
aufzuladen und wartet am néchsten Tag bis zur gleichen Uhrzeit, um einen neuen Arbeitszyklus
auszufuhren.

Wenn der Roboter wahrend des Arbeitszyklus ohne Abschalten auf Pause gestellt und dann
wieder gestartet wird, bleibt als Anfangszeit fir den Arbeitszyklus die Zeit der letzten Einschaltung
eingestellt.

Wenn man den Roboter wahrend des Arbeitszyklus zur Ladestation zurlickschicken will, halt
man die Taste START/STOPP 4 Sekunden lang gedriickt, damit sich der Roboter dann im Modus
Suche nach der Ladestation wieder in Bewegung setzt.

Will man, ohne die vom Zeitpunkt der letzten Einschaltung ab festgelegte Zeit abzuwarten,
einen weiteren Arbeitszyklus ausfiihren wahrend sich der Roboter in der Ladestation befindet,
driickt man die Taste START/STOPP. Der Roboter verlasst dann die Ladestation und fiihrt einen
Arbeitszyklus aus. Nach dessen Beendigung kehrt er in die Ladestation zurtick und startet dann
wieder zum Zeitpunkt ab der letzten Einschaltung.

INBETRIEBNAHME ROBOTER OHNE LADESTATION

—_

. Kontrollieren Sie, ob der Rasen der zu mahenden Wiese eine Hohe hat, die mit dem korrekten
Funktionieren des Roboters bilden (siehe technische Eigenschaften S. 9).

2. Stellen Sie die gewlinschte Schnitthdhe ein (siehe Einstellung Schnitthéhe S. 27).

3. Kontrollieren Sie, Ob der Arbeitsbereich korrekt abgegrenzt wurde und keine Hindernisse
fur das regulére Funktionieren des Roboters aufweist, wie im Abschnitt ,Vorbereitung und
Abgrenzung. Arbeitsbereiche® und in den folgenden Abschnitten angegeben.

4. Entfernen Sie den Roboter aus dem Aufladebereich (S. 26).

5. Positionieren Sie den Roboter im Inneren des Rasens in einem Bereich, wo Gras vorhanden
ist, in einem Abstand von mindestens 1 m (40,0 in.) von jedem Hindernis.

6. Driicken Sie die Taste OFF/ON und warten Sie einige Sekunden, bis der Roboter vollstandig
eingeschaltet ist.

7. Driicken Sie die Taste START/STOP, um den Roboter zu starten.

Sobald der Roboter aus den im Kapitel ,Stoppen des Roboters“ beschriebenen Griinden
gestoppt wurde, stoppen Sie ihn in Sicherheit und positionieren Sie den Roboter erneut in der
Zone des Netzgerats zum Aufladen (S. 26).
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Bl wichtig

Fiir eine bessere Schnittqualitat und fiir ein korrektes Funktionieren der Sensoren
zur Erkennung der Wiese starten Sie den Roboter bitte nicht bei Regen oder
groBer Feuchtigkeit. Die besten Ergebnisse erhalt man in der Tagesmitte.

INBETRIEBNAHME MIT VERSCHOBENEM START

Bei Bedarf kann man den Roboter einschalten und in Gang setzen, wobei man den Start bis zu
24 Stunden verschieben kann.

Am bereits eingeschalteten und auf PAUSE gesetzten Roboter driickt man kurz die Taste OFF/
ON in Intervallen von etwa einer Sekunde. Mit jedem Tastendruck verschiebt man die Startzeit
um eine Stunde nach hinten.

Sobald die Sequenz abgeschlossen ist, wartet man bis der Roboter die Einstellung der
verschobenen Startzeit mit einem Piepton bestatigt.

Dann driickt man die Taste “START/STOPP” zum Bestdtigen des Vorganges. Je nach dem
gewahlten Modell geht dann der Roboter auf Standby oder setzt sich in Bewegung, um die
Ladestation zu erreichen, und dort die eingestellte Startzeit abzuwarten.

Wenn die Taste “START/STOPP” nicht gedriickt wird, geht der Roboter trotzdem auf Standby
und wartet auf die eingestellte Zeit.

Bl wichig

Im Fall eines Irrtums schaltet man den Roboter mit der Taste ,,OFF/ON*“ aus und
fiihrt die Startsequenz noch einmal durch.

INBETRIEBNAHME MIT W
VERSCHOBENEM START

Am bereits eingeschalteten Roboter in PAUSE Warten Der Roboter geht auf STANDBY
die Taste OFF/ON so oft driicken, um wie viele N _ D oder begibt sich zur Ladenstation
Stunden man die Startzeit verschieben will. 4 Bieptone 4))) = und wartet auf die eingestellte Startzeit.

Die taste START / STOPP driicken
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INBETRIEBNAHME BEI DEAKTIVIERTEN SENSOREN

Fur bestimmte Rasenbedingungen kann der Roboter durch deaktivierte Grassensoren und
deaktivierte Abgrundsensoren gestartet werden. Mit diesem Modus ist es méglich, auch bei
unguinstigen Zustanden der Rasenflachen, wie z.B. bei zu niedrigem Gras oder Rasen mit
GrasbUscheln, den Roboter zu starten, so dass er korrekt arbeitet und funktioniert.

Die Verwendung dieses Modus erfordert vom Benutzer besondere Aufmerksamkeit. Es ist
ratsam sich vom Fachhandler beraten zu lassen.

Wenn der Roboter auf Pause geschaltet ist, kann dieser Modus aktiviert werden. Dazu geht
man folgend vor:

Grassensor deaktiviert (
Abgrundsensor aktiviert:

Halten Sie die Taste START/STOP 4
Sekunden lang gedriickt, bis Sie 2 Piepténe
hintereinander héren und das LED PAUSE
2mal blinkt. Dieser Modus, der nur bei
Modellen mit Abgrundsensor verwendet '
werden kann, erméglicht es, nur mit den
4 Abgrundsensoren zu arbeiten. Die
Verwendung dieses Modus ist ratsam bei
Flachen, bei denen das Gras niedriger als
die Sensoren und trotzdem gleichmaBig ist.

Ausstattung mit dem Abgrundsensor Mindestbreite 10 cm / 4,0 inc.

ABGRUND

GRASSENSOR DEAKTIVIERT W
ABRUNDSENSOR AKTIVIERT

Die Taste START N Die Taste loslassen

gedriickt halten (4 Sekunden) 2 Bieptone 4)))+ 2x Blinken abwarten?:
&
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Grassensor aktiviert
Abgrundsensor deaktiviert.
Halten Sie die Taste START/STOP 8
Sekunden lang gedriickt, bis Sie 3
Pieptdne hintereinander héren und
das LED PAUSE 3mal blinkt. Dieser
Modus, der nur bei Modellen mit
Abgrundsensor verwendet werden
kann, ermdglicht es, nur mit den
vorderen Grassensoren zu arbeiten.
Dieser Modus kann ratsam sein,
wenn das Gelande uneben ist und
viele plétzliche Lécher oder lichtes
Gras aufweist.

ACHTUNG! In diesem Modus braucht der Roboter fiir die Richtungsumkehr mehr Platz. Halten
Sie die fiir die Modelle ohne Abgrundsensor angegebenen Absténde ein.

Mindestbreite 25 cm /9,8 inc.

GRASSENSOR

GRASSENSOR AKTIVIERT W
ABGRUNDSENDOR DEAKTIVIERT

Die Taste START %‘//— Die Taste loslassen

gedriickt halten (8 Sekunden) 3 Bieptone <)))+ 3x Blinken abwarten ¥ -

Grassensor deaktiviert
Abgrundsensor deaktiviert:
Halten Sie die Taste START/STOP
12 Sekunden lang gedriickt, bis
Sie 4 Pieptdne hintereinander
héren und das LED PAUSE 4mal
blinkt. Mit diesem Modus kann
der Roboter ohne irgendeinen
Sensoren arbeiten. Dieser Modus
ist insbesondere zu empfehlen,
wenn der Rasen in schlechtem
Zustand ist. Benutzen Sie diesen
Modus nur, wenn der Rasen
vollstdndig von einer kleinen
Mauer, einem Zaun, oder einer
Hecke umrandet ist.

RASENUMRANDUNG
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GRASSENSOR DEAKTIVIERT W
ABGRUNDSENDOR DEAKTIVIERT

Die Taste loslassen

Die Taste START o ) N
gedriickt halten (12 Sekunden) 4 Bleplﬂﬂe<)))+ 4x Blinken abwarten !

STOPP DES ROBOTERS IN SICHERHEIT

Wéhrend der Verwendung des Roboters mag es notwendig sein, ihn unter sicheren Bedingungen
zu stoppen, um die Gefahr eines unvorhergesehenen Starts der Klinge zu vermeiden. Driicken
Sie die Taste ,,ON/OFF“.

Das Stoppen des Roboters unter sicheren Bedingungen ist notwendig,
um Wartungs- und Reparaturarbeiten durchfiihren zu kénnen (z. B.:
Reinigungsarbeiten, Einstellung der Schnitthéhe usw.).
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STOPP DES ROBOTERS

Der Roboter stoppt automatisch, wenn die aufgezéhlten Bedingungen erfiillt sind:

* Rasen gemaht: Der Sensor hat festgestellt, dass der Rasen gemaht ist und nicht weiter
gemaht werden muss. Die Batterien laden und den Roboter nach einem oder zwei Tagen
erneut starten je nach dem Wachstum des Grases.

e Fehlendes Gras: Die Sensoren zur Graserkennung haben das Vorhandensein von Gras
wahrend einer langeren Zeit nicht festgestellt.

¢ Batterien entladen: Die Batterien haben ihre Arbeitskapazitét erfillt.

e Batterien in Schutz: Wenn die Batterien eine Kapazitat unter dem Niveau der entladenen
Batterien erreicht hat, wird der Roboter vollstédndig ausgeschaltet und zeigt keine Angabe in
den LEDs der Tastatur. Den Roboter in diesem Fall aufladen. Der Roboter wird nicht sofort
eingeschaltet, wie es normalerweise geschieht, sondern erst nach einigen Minuten.

IN PAUSE

‘ LEUCHTET STANDIG

O LEUCHTET STANDIG:

L » Batterien entladen

O LEUCHTET STANDIG:

» in Pause
@ 1 BLINKEN
START
STOP » das Rasen ist geméaht

@ 2 BLINKEN

» kein Gras vorhanden
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VERLANGERTE INAKTITIVITAT UND WIEDERINBETRIEBNAHME

Im Falle verléangerter Inaktivitat des Roboters muss eine Reihe von Tatigkeiten ausgefiihrt werden,
um Sein korrektes Funktionieren im Augenblick seiner Wiederverwendung zu garantieren.

1 - Saubern Sie den Roboter und die Ladestation sorgféltig. (siehe ,Roboter reinigen* Seite 38).
2- Lithiumbatterien mindestens alle fiinf Monate aufladen.

3- Den Roboter an einen geschutzten und trockenen Ort stellen, bei einer Umgebungstemperatur
von 10 bis 30 °C und fir AuBenstehende (Kinder, Tiere, usw.) nicht leicht erreichbar.

4 - Den Stecker vom Netzgerat entfernen.

5 - Die Ladestation abdecken, um zu verhindern, dass Fremdkorper in sie hineingeraten (Blatter,
Papier, usw.) und um die Kontaktplatten zu schitzen.

Wiederinbetriebnahme

Bevor Sie den Roboter nach einer langen Inaktivitat wieder in Betrieb nehmen, gehen Sie wie
folgt vor:

1 - SchlieBen Sie den Stecker des Netzgeréats an der Steckdose an.

2 - Reaktivieren Sie die allgemeine Stromversorgung

3—Stellen Sie den Schalter des Netzgerats auf ,,ON“.

4 - Laden Sie die Batterien des Roboters mindestens 12 Stunden lang auf.

5 - Sobald der Roboter vollstédndig aufgeladen ist, setzen Sie ihn normal in Betrieb.

AUFLADEN BATTERIEN NACH LANGERER INAKTIVITAT

1\ Gefahr - Achtung

Das Aufladen des Roboters in explosions- oder feuergefahrlichen Bereichen ist
verboten.

Den Roboter in der N&he des Aufladebereichs positionieren.
1. Vergewissern Sie sich, dass die Aufladekndpfe sauber sind.
MIT EINER LADESTATION AUSGESTATTETE ROBOTER

2. Positionieren Sie den Roboter in der Ladestation mit dem roten Symbol ,+“ an der
AuBenseite des Schnittbereichs, wie in der Abbildung angegeben.

NICHT MIT EINER LADESTATION AUSGESTATTETE ROBOTER

2. Kontrollieren Sie, ob die Netzgeratgruppe an die Einspeisungsspannung (110 V oder 220 V)
angeschlossen ist.

3. SchlieBen Sie den schwarzen Steckerstift an das Rad an, welches das schwarze Symbol ,,-“
tragt.

4. SchlieBen Sie den roten Steckerstift an das Rad an, welches das rote Symbol ,,+“ tragt.

5. Ist der Anschluss erfolgt, so schaltet sich der Roboter automatisch ein, um den Ladestand der
Batterien zu zeigen. (Siehe ,,Bedeutung LED Kombination®, Seite 29).

Nach Abschluss des Ladevorgangs. Den Roboter von der Ladestation trennen und die Taste ,,OFF*
driicken.

Bl wichtig

Lithiumbatterien mindestens alle fiinf Monate aufladen.
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GEBRAUCHSANWEISUNG
Nachstehend finden Sie einige Angaben, die wéhrend des Gebrauchs des Roboters zu beachten sind.

¢ Auch wenn Sie sich auf geeignete Weise dokumentiert haben, simulieren Sie beim ersten Gebrauch
einige Testmandver, um die hauptséchlichen Befehle und Funktionen kennen zu lernen.

e Kontrollieren Sie, ob die Befestigungsschrauben der Hauptteile genligend angezogen sind.
e Mahen Sie den Rasen haufig, damit er nicht zu stark wachst.

¢ Verwenden Sie den Roboter nicht, um Gras mit einer Hohe von mehr als 3 cm (1,18 in..) in Bezug
auf die Schnittklinge zu mahen.

e Wenn der Rasen mit einer automatischen Bewésserungsanlage ausgerUstet ist, setzen Sie den
Roboter so ein, dass er den Arbeitszyklus mindestens 1 Stunde vor der Bewéasserung beendet, um
zu vermeiden, dass der Roboter und die Bewésserungsanlage beschadigt werden.

* Uberpriifen Sie die Neigung des Bodens und vergewissern Sie sich, dass der maximal zuléssige.
Wert nicht Uberschritten wird, so dass die Verwendung des Roboters keine Schaden hervorruft.

e zur Vermeidung von Sicherheitsrisiken vergewissern Sie sich bitte, dass sich keine Menschen
(insbesondere Kinder, altere Menschen oder Behinderte) und Haustiere im Betriebsbereich
aufhalten.Um dieses Risiko zu vermindern, empfiehlt es sich, einen entsprechenden Zeitplan fiir die
Tatigkeit des Roboters aufzustellen.

e Starten Sie den Roboter bitte nicht bei Regen oder groBer Feuchtigkeit. Das beste Ergebnis erhalten
Sie in der Tagesmitte.

ORDENTLICHE WARTUNG

EMPFEHLUNGEN FUR DIE WARTUNG

o
Bl wichtig
e Wihrend den Wartungsarbeiten verwenden Sie die einzelnen SchutzmaBnahmen,
die vom Konstrukteur angegeben wurden, insbesondere bei der Arbeit an der Klinge.
¢ Bevor Sie mit den Wartungsarbeiten beginnen, vergewissern Sie sich, dass der
Roboter Unter sicheren Bedingungen gestoppt ist (siehe ,,Sicherheitsstopp des
Roboters“, S. 31).

TABELLE ZEITRAUME FUR PROGRAMMIERTE WARTUNG

Reinigen und Uberprifen. Sie die | Siehe ,Reinigung des
Effizienz der Klinge Roboters” Seite 38
Klinge Ist die Klinge wegen eines StoBes . - «
verbogen oder sehr sehr stark Sle_he ~Klinge ersetzen
4 . Seite 43
abgenitzt, muss sie ersetzt werden
Jede Woche Abarund Eventuell Grasreste entfernen. Siehe ,Austauschen
Ser?soren Sollten die Sensoren beschadigt der Abgrundsensoren”,
sein, ersetzen Sie diese. Seite 44
Ladekndpfe des
Roboters und Reinigen und Entfernen der Siehe ,,Reinigung
Kontaktplatten eventuellen Oxidierungen des Roboters*
der Ladestation.
- . Siehe ,,Reinigung
Jeden Monat Roboter Reinigung durchfihren des Roboters*

37
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REINIGUNG DES ROBOTERS

1 - Stoppen Sie den Roboter in Sicherheit (siehe ,,Stoppen des Roboters in Sicherheit”, Seite 34).

"A Vorsicht - Warnung

Tragen Sie Schutzhandschuhe, damit Sie sich nicht in die Hande schneiden.

2 - Alle AuBenflachen des Roboters mit einem im lauwarmen Wasser befeuchteten
Schwamm und mit neutraler Seife reinigen. Den Schwamm vor der Verwendung kriéftig
ausdriicken, damit er nicht zu nass ist.

"\ Vorsicht - Warnung

Wird beim Reinigen zuviel Wasser verwendet,
kann dieses in den Roboter eindringen und die
elektrischen Komponenten beschédigen.

3 - Keine Losungsmittel oder Benzin verwenden, um nicht die lackierten Oberflachen und die
Plastikbestandteile zu beschadigen.

4-Waschen Sie nichtdie inneren Teile des Roboters und verwenden Sie keinen Druckwasserstrahl,
um die elektrischen und elektronischen Komponenten nicht zu beschadigen.

"\ Vorsicht - Warnung

¢ Um nicht auf irreversible Weise elektrische und elektronische Komponenten zu
beschédigen, darf der Roboter nicht teilweise oder ganz in Wasser eingetaucht
werden, weil er nicht wasserdicht ist.

5 — Kontrollieren Sie den unteren Teil des Roboters (Bereich Schnittklinge und Rader) und
entfernen Sie die Verkrustungen und/oder die Resten, die das gute Funktionieren des Roboters
verhindern kénnten.

6 — Um die Verkrustungen und/oder anderen Resten an der Klinge zu entfernen, verwenden Sie
eine geeignete Blrste.

7 - Reinigen Sie die Knopfe zum Aufladen der Batterien und die Kontaktplatten an der
Ladestation und entfernen Sie eventuelle oxydierte Stellen bzw. Riicksténde, die sich durch die
Stromkontakte gebildet haben, mit einem trockenen Tuch und nétigenfalls einem feinkdrnigen
Schleifpapier.

8 — Reinigen Sie das Innere der Ladestation von angesammelten Rickstanden.

9 — Den Schliff der Schnittklinge kontrollieren. Wenn nétig schleifen.
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STORUNGEN, GRUNDE UND ABHILFE

SUCHE NACH STORUNGEN

Die nachstehend aufgefiihrten Informationen haben den Zweck, bei der Identifikation und
Korrektur eventueller UnregelméaBigkeiten und Fehlfunktionen zu helfen, die sich in der
Gebrauchsphase ergeben kénnen.

Einige Probleme kdnnen vom Benltzer geldst werden; andere erfordern besondere technische
Fahigkeiten und sind daher qualifiziertem technischem Personal mit anerkannter Erfahrung
vorbehalten, die im entsprechenden Arbeitsbereich erworben wurde.

Storfall

Der Roboter ist sehr laut

Grinde

Schnittklinge beschadigt.

Abhilfen

Die Klinge durch eine
neue ersetzen (Siehe ,Klinge
ersetzen®, Seite 43).

Schnittklinge mit Resten
verschmutzt

(Bander, Seile,
Plastikteile usw.)

Stoppen des Roboters unter
sicheren Bedingungen (siehe
»Stoppen des Roboters*,
Seite 34). Tragen Sie
Schutzhandschuhe, damit
Sie sich nicht in die Hande
schneiden. Reinigen Sie die
Klinge.

Der Start des Roboters ist
erfolgt, wenn die Hindernisse
zu nahe sind (weniger als 1

m (40,0 in.) Abstand) oder
bei Vorhandensein nicht
vorgesehener Hindernisse
(gefallene Zweige, vergessene
Gegenstande, usw.).

Stoppen des Roboters unter
sicheren Bedingungen (siehe
»Sicherheitsstopp des
Roboters®, Seite 34).

Hindernisse entfernen und
den Roboter neu starten.

Elektromotor defekt

Den Motor durch

das néchste autorisierte
Kundendienstzentrum
reparieren oder ersetzen
lassen.

Gras zu hoch.

Schnitthéhe vergréBern
siehe ,Einstellung
Schnitthéhe” Seite 27).

Den Bereich zunachst
mit einem gewdhnlichen
Rasenmé&her mahen.
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Storfall

Der Arbeitsbereich wird
nicht vollstandig gemaht.

Grinde

Ungenligende Arbeitszeit

Abhilfen

Arbeitszeit verlangern

Schnittklinge mit
Verkrustungen
und/oder Resten

Stoppen des Roboters unter
sicheren Bedingungen (siehe
»Sicherheitsstopp des Ro-
boters”, Seite 34). Tragen Sie
Schutzhandschuhe, Tragen
Sie Schutzhandschuhe, damit
Sie sich nicht in die Hande
schneiden. Die

Schnittklinge reinigen.

Schnittklinge abgenutzt

Die Klinge durch ein
Originalersatzteil ersetzen
(siehe ,,Klinge ersetzen®
Seite 43).

Zu groBer Arbeitsbereich
in Bezug auf die effektive
Kapazitat des Roboters

Den Arbeitsbereich anpassen
(siehe , Technische Daten“,
Seite 9).

Die Batterien sind am Ende
ihrer Lebensdauer.

Die Batterien durch
Originalersatzteile ersetzen.

Die Batterien werden nicht
vollstandig aufgeladen.

Reinigen und Entfernen der
eventuellen Oxidierungen der
Kontaktpunkte der Batterien
(siehe Reinigung des Roboters,
Seite 38) Wiederaufladen der
Batterien wéhrend mindestens
12 Stunden.

IDas Blinken der LED zeigt
an: ,Fehler Radmotor*.
(ein- oder zweimaliges
Blinken des grtinen LEDs
eingeschaltet).

@ 1 BLINKEN

» Fehler rechter Motor

@ 2 BLINKEN

» Fehler linker Motor]|

Unebene Flache oder mit
Hindernissen, welche
die Bewegung behindern.

Uberpriifen Sie, ob der zu
méahende Rasen einheitlich
und ohne L&cher, Steine oder
andere Hindernisse ist.
Andernfalls nehmen Sie die
notwendigen
Anpassungsarbeiten vor
(siehe ,Vorbereitung und
Begrenzung des
Arbeitsbereichs Seite 19).

Ein Motor oder beide
wirken auf die Transmission
der defekten Rader ein.

Den Motor durch

das néchste autorisierte
Kundendienstzentrum
reparieren oder ersetzen
lassen.
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Storfall

Das Blinken der LED zeigt an:
»Fehler Motor/Klinge*“.
Dreifaches Blinken des LED
eingeschaltet

@ s3Bunken

» Fehler Klinge

Griinde

Schnittklinge beschadigt.

Abhilfen

Die Klinge durch eine neue
ersetzen. (Siehe ,Klinge
ersetzen®, Seite 43).

Schnittklinge mit Resten
verschmutzt (Bander, Seile,
Plastikteile usw.)

Stoppen des Roboters unter
sicheren Bedingungen (siehe
,Sicherheitsstopp des  Ro-
boters”, Seite 34) Tragen Sie
Schutzhandschuhe,

Tragen Sie Schutzhandschuhe,
damit Sie sich nicht in die Han-
de schneiden. Reinigen Sie die
Klinge.

Der Start des Roboters ist erfolgt,
wenn die Hindernisse zu nahe
sind (weniger als 1 m (40,0 in.)
Abstand) oder bei Vorhandensein
nicht vorgesehener Hindernisse
(gefallene Zweige, vergessene
Gegenstande, usw.).

Stoppen des Roboters unter
sicheren Bedingungen
(siehe ,,Sicherheitsstopp des
Roboters®, Seite 34).

Hindernisse entfernen und
den Roboter neu starten.

Elektromotor defekt.

Den Motor durch das néch-
ste autorisierte Kundendien-
stzentrum reparieren oder
ersetzen lassen.

Gras zu hoch.

Schnitthdhe vergréBern
siehe ,Einstellung Sch-
nitthéhe* Seite 27). Den
Bereich zunachst mit einem
gewohnlichen Rasenmaher
méhen.

Das Blinken der LED
zeigt an: ,,Kippfehler”
LED (ON) vierfaches
aufeinanderfolgendes
Blinken.

@ 4 BLINKEN

» Kippfehler

Flache mit extremen
Steigungen oder nicht
begrenzten Randern.

Kontrollieren Sie die
Installationsregelungen.
»Siehe S. 19 ff.“

Panne Kippsensor.

Inbetriebnahme des Roboters
erneut probieren. Im Fall, dass
das Problem andauert, lassen
Sie den Roboter durch das
néchste autorisierte Kunden-
dienstzentrum reparieren

Das Blinken der LEDs meldet
,Fehler Abgrundsensor*

LED (ON) 5 x Blinken
hintereinander

@ 5 BLINKEN

> Fehler Abgrundsensoren

Beim Start erfasst der
Roboter die Informationen der
Abgrundsensoren nicht korrekt.

Die Sensoren reinigen und

den Roboter dann neu starten.
Sollte das Problem weiter
bestehen, ist abzuwégen, ob
der Roboter mit deaktivierten
Abgrundsensoren gestartet
werden soll. Andernfalls wen-
den Sie sich an nachstgelegene
autorisierten Kundendienst.

1
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Der Roboter wird nicht
eingeschaltet.

Batterien in Schutz unter dem
Mindestniveau.

Den Roboter aufladen
und maximal 4 Stunden
warten. Wird er noch
immer nicht eingeschaltet,
kontaktieren Sie das
néchste autorisierte
Kundendienstzentrum.

Das Netzgerat wird nicht
eingeschaltet.

Es fehlt die
Einspeisungsspannung.

Kontrollieren Sie den
korrekten Anschluss
an die Steckdose.
des Netzgerats.

Sicherung defekt.

Die Sicherung durch
das néchste autorisierte
Kundendienstzentrum
ersetzen lassen.

Der Roboter positioniert
sich nicht korrekt in der
Ladestation.

Falsch verlegter
Umzaunungsdraht oder falsch
verlegtes Stromkabel der
Ladestation.

Uberpriifen Sie den Anschluss
der Ladestation.

Setzung des Bodens in Nahe
der Ladestation.

Positionieren Sie die
Ladestation auf einem ebenen
und stabilen Boden.

Der Roboter erkennt den

Umzaunungsdraht fir die
Ruckkehr zur Ladestation
nicht.

Das LED des Senders ist
ausgeschaltet.

Uberpriifen Sie den korrekten
Anschluss des Netzgerates an
die Steckdose.

Das LED des Senders leuchtet
bestandig.

Kontrollieren Sie den
Umzéaunungsdraht auf
eventuelle Unterbrechungen.
Stellen Sie die Verbindung des
Drahtes wieder her.

Das LED des Senders blinkt.

Kontrollieren Sie, ob der
Umz&unungsdraht korrekt
installiert ist.

FEHLERMELDUNGEN

@ 3 BLINKEN > Fehler Klinge

@ 4 BLINKEN » Kippfehler

@ 1 BLINKEN > Fehler rechter Motor

@ 2 BLINKEN > Fehler linker Motor

@ 5 BLINKEN > Fehler Abgrundsensoren
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EMPFEHLUNGEN FUR ERSATZTEILE

1

Flihren Sie Ersatz- und Reparaturarbeiten nach den Angaben aus, die vom
Konstrukteur geliefert wurden oder wenden Sie sich an den Kundendienst, wenn
solche Arbeiten im Handbuch nicht vorgesehen sind.

ERSATZ KLINGE

1 - Stoppen Sie den Roboter in
Sicherheit (siehe ,Stoppen des
Roboters in Sicherheit®, Seite 34).

(L —

Tragen Sie Schutzhandschuhe,
damit Sie sich nicht in die Hande
schneiden.

2 - Den Roboter stlirzen und schiitzen,
um nicht die Abdeckhaube zu be-
schadigen.

3 - Entfernen Sie die Schrauben, um
die Klinge zu demontieren.

4 — Fugen Sie eine neue Klinge ein
und ziehen Sie die Schrauben an.

5 - Schnitthdhe einstellen.(siehe
4Einstellung Schnitthéhe“, Seite 27).

6 — Drehen Sie den Roboter in die Be-
triebsposition.

EINFUGEN |

KLINGE MIT SCHRAUBEN

sicherstellen, dass die Neigung der Klinge

beim Roboter in Startposition
nach unten gerichtet ist.

KLINGE 2

43

Bedienungsanleitung



AUSTAUSCHEN DER ABGRUNDSENSOREN

1 - Stoppen Sie den Roboter Abgrundsensoren |

unter Sicherheitsbedingungen
(siehe ,,Stopp des Roboters unter
Sicherheit®, Seite 34).

AN —

Benutzen Sie Schutzhandschuhe,
um die Gefahr von Schnittwunden
an den Handen zu vermeiden.

2 - Legen Sie den Roboter auf den
Kopf und achten Sie darauf, dass das

Gehéuse nicht beschéadigt wird.

3 -Schrauben Sie die Schrauben (A)
auf, um den Abgrundsensorenblock

abmontieren zu kdnnen.

4 - Tauschen Sie den
Abgrundsensorenblock aus und
ziehen Sie die Schrauben wieder fest.

5 - Drehen Sie den Roboter wieder in
Arbeitsstellung um.

ENTSORGUNG DES ROBOTERS

! Gefahr - Achtung

Lagern Sie kein verschmutzendes Material in der Umwelt ab. Fiihren Sie die
Entsorgung gemaB den geltenden Gesetzen durch.
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