m 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 (a UNI EN ISO 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.

Eﬂ 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 lhre Bedirfnisse und Erwartungen mit Sicherheit
erfillen 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-
vitaten 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 automatizacion 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.
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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
ZUCCHETTI laboratoria.

m Tillykke med dit nye produkt, som vi er overbevist
om, vil tilfredsstille alle dine behov og forventninger. Dette
projekt blev fodt 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 tilstedevaerelse pa det internationale
marked. Anvendelsen af avancerede it-lesninger 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 tdman tuotteen hankkimisen
johdosta. Olemme varmoja, etta tuote tayttaa tarpeesi ja
odotuksesi. Tamén tuotteen on kehittdnyt ZUCCHETTI
CENTRO SISTEMI S.p.A (sertifioitu UNI EN ISO 9001),
ohjelmistoalan yritys, joka on perustamisvuodestaan 1982
l&htien vahvistanut toimintaansa ja rooliaan kansainvélisilla
markkinoilla. Pitkélle kehitettyjen ohjelmistoratkaisujen
kayttd tehdasautomaatiossa tarkoittaa tuotantotoimintojen
optimointia sekd tydprosessin yksinkertaistamista. Tama
tuote on kehitetty ZUCCHETTI tutkimuslaboratorioiden
jatkuvan tutkimustydn tuloksena.

m Tack for att ni har kopt denna produkt som kan
tillfredsstalla era behov och férvantningar.

Detta projekt kommer ursprungligen frdn ZUCCHETTI
CENTRO SISTEMI S.p.A.(AB) programvaruhus (fdretag
certifierat enligt UNI EN 1SO 9001) som, sedan 1982, har
befést sin verksamhet och nérvaro p& den internationella
marknaden. Tilldmpning av avancerade |T-Iésningar inom
den industriella automationssektorn innebér en optimering
av den produktiva verksamheten och en forenkling av
arbetsprocedurerna. Det &r just till félid av den konstanta
forskningen som péagar i ZUCCHETTI’s laboratorier som
denna produkt har tillkommit.

Handboek



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 9L3BL, 9L3LL e
conforme alle seguenti norme europee :
Sicurezza:  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Compatibilita Elettromagnetica : CEl EN
(55014-1: 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
9L3BL, 9L3LL conform to the following
European standards:

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

Electromagnetic compatibility: CEI EN
(55014-1: 2008-01) — (55014-2: 1998-10)
- (55014-2/A: 2002-08) — (55014-2/A2:
2008-12) — CEl 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

Eﬂ Déclare sous sa responsabilité
que le produit modéle 9L3BL, 9L3LL
est conforme aux normes européennes
suivantes :

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

Compatibilité électromagnétique : CEl
EN (65014-1: 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 9L3BL, 9L3LL
entspricht folgenden europaischen Normen:
Sicherheit:  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

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

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

Es entspricht im wesentlichen 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 9L3BL, 9L3LL es
conforme a las siguientes normas europeas:
Seguridad:  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Compatibilidad electromagnética: CEl
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 verantwoor-
delijkheid dat het product model 9L3BL,
9L3LL conform de volgende Europese
normen is:

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

Elektromagnetische Compatibiliteit: CE|
EN (565014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998
-10) - (65014-2/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:

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

m Erkleerer pa eget ansvar, at
produktet model 9L3BL, 9L3LL 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)

Erioverensstemmelse 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 9L3BL, 9L3LL vastaa seuraavien
eurooppalaisten standardien vaatimuksia:
Turvallisuus :  CEl EN (50338: 2007-06) -
(60335-1: 2008-07)

Sahkomagneettinen yhteensopivuus :
CEl EN (55014-1: 2008 -01) - (55014-2:
1998 -10) - (55014-2/A1: 2002 -08) -
(565014-2/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 produkimodellema 9L3BL, 9L3LL
Overensstammer med folande europeiska
standarder:

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

Elektromagnetisk kompatibilitet: CEl EN
(65014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998 -10)
- (65014-2/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 6verensstammer 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 01/10/2010
(Amministratore delegato) - (Chief executive officer) - (Administrateur délegué) - (Geschéftsfiihrer)
(Director general) - (Diracteur) - (Administrerende direkter) - (Pddjohtaja) - (Styrelseordférande)
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ANALYTISCHE INHOUDSOPGAVE

A

Aanbevelingen voor de regelingen, 28

Aanbevelingen voor de vervanging van delen, 55
Aanbevelingen voor het gebruik, 30

Aanbevelingen voor het onderhoud, 47

Advies voor het gebruik, 46

Afdanking van de robot, 56

Algemene beschrijving van de apparatuur, 7

Automatische terugkeer naar het laadstation, 41

B

Beschrijving van de bedieningen van de robot, 30

D

Definitie traject omtrekdraad, 18

Doel van de handleiding, 5

G

Gebruik - programmeringsmodaliteit, 39

Gebruik van de robot in gesloten zones zonder laadstation, 41
H

Het bereiken van de menu's, 31

Het opladen van de batterijen voor een lange inactiviteit, 46
Het opladen van de batterijen voor het eerste gebruik, 27
Het opzoeken van defecten, 49

Hoofdzakelijke mechaniek, 8

1

Identificatie van de constructeur en de apparatuur, 6
Indienststelling - automatische modaliteit, 40

Informatie betreffende de veiligheid, 11

Installatie van de omtrek, 22

Installatie van het laadstation en de unit stroomvoorzieningstoestel-zender, 25
Instelling voor de snelle terugkeer van de robot naar het laadstation, 24
Instellingen - programmeringsmodaliteit, 34

Invoer password, 44

L

Lange periode van inactiviteit en indienststelling, 45

M

Modaliteit voor de aanvraag van assistentie, 6

3 Handboek



N

Navigatie, 32

(o}

Opties taal - programmeringsmodaliteit, 39

P

Planning voor de installatie van het systeem, 16

R

Regeling van de maaihoogte, 28

Regeling van de regensensor, 29

Reiniging van de robot, 48

S

Secundaire zones - programmeringsmodaliteit, 37
Start van de robot zonder omtrekdraad, 43

T

Tabel van de intervals van het geprogrammeerd onderhoud, 47
Technische gegevens, 9

Vv

Veilige stillegging van de robot, 40

Veiligheid - programmeringsmodaliteit, 38

Veiligheid voor de mens en het milieu tijdens de fase van de verwerking, 13
Veiligheidsnormen, 11

Veiligheidssignalen, 14

Veiligheidssystemen, 13

Verpakking en uitpakken, 15

Vervanging van de batterijen, 55

Vervanging van het mes, 55

Voorbereiding en afbakening van de werkgebieden, 19
w

Weergave van het display tijdens de werking, 44
Werkuren - programmeringsmodaliteit, 35

risico’s voor de veiligheid inhoudt.

mits de auteur wordt aangeduid.

De reproductie, geheel of gedeeltelijk, van dit document is verboden zonder schriftelijke toestemming van de constructeur. De constructeur zet zich
in voor een constante verbetering van het product en behoudt zich het recht voor om dit document zonder waarschuwing te wijzigen, mits dit geen

© 2008 - Auteur van de teksten, de tekeningen en de lay-out: Tipolito La Zecca. De teksten mogen volledig of gedeeltelijk gereproduceerd worden
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ALGEMENE INFORMATIE

DOEL VAN DE HANDLEIDING

Deze handleiding, die deel uitmaakt van de apparatuur, werd gerealiseerd door de constructeur

om de noodzakelijke informatie te verschaffen aan de personen die bevoegd zijn om met de

apparatuur te werken tijdens de voorziene bedrijfsduur.

* De personen voor wie deze informatie bestemd is, moeten over een goede gebruikstechniek

beschikken en moeten deze informatie aandachtig doorlezen en nauwgezet toepassen.

¢ Deze informatie wordt door de constructeur in zijn taal (Italiaans) verschaft, en kan vertaald

worden in andere talen om te voldoen aan wettelijke en/of commerciéle behoeften.

en de veiligheid van de personen en materi€le schade vermeden worden.

Als u een beetje tijd uittrekt voor het lezen van deze informatie zullen risico’s voor de gezondheid

* Bewaar deze handleiding voor de volledige bedrijfsduur van de apparatuur op een gekende
en makkelijk bereikbare plek, zodat ze steeds ter beschikking staat wanneer ze moet

geraadpleegd worden.

Bepaalde informatie en afbeeldingen die aangeduid worden in deze handleiding zouden niet

perfect kunnen overeenkomen met het product dat in uw bezit is, wat alleszins de functie

ervan niet schaadt.

e De constructeur behoudt zich het recht voor om zonder voorafgaande waarschuwing

wijzigingen aan te brengen.

e Om zeer belangrijke delen te accentueren of om belangrijke specifieken aan te duiden, werden

bepaalde symbolen gebruikt die vervolgens beschreven worden.

! Gevaar-Aandacht

Het symbool duidt gevaarlijke situaties aan die, indien ze verwaarloosd worden, ern-
stige risico’s voor de gezondheid en de veiligheid van de personen kunnen inhouden.

(") Voorzichtig-Waarschuwing

Het symbool duidt aan dat een gepast gedrag moet aangenomen worden om de
gezondheid en de veiligheid van de personen niet in gevaar te brengen en om
geen materi€le schade te veroorzaken.

| | Belangrijk

Het symbool duidt belangrijke technische informatie aan die niet verwaarloosd mag
worden.
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IDENTFICATIE VAN DE CONSTRUCTEUR EN DE APPARATUUR

De afgebeelde identificatieplaat is
rechtstreeks aangebracht op de apparatuur.
Hierop worden de referenties en alle
noodzakelijke aanduidingen betreffende de
werkveiligheid vermeld.

IDENTIFICATIEPLAAT

(A) Identificatie van de

A-ldentificatie van de constructeur constructeur

B-EG-conformiteitsmerk (B) EG-conformiteitsmerk

C-Model / serienummer / bouwjaar
(C) Model
D-Technische gegevens
(D) Technische
gegevens

(C) Serienummer

(C) Bouwjaar

MODALITEIT VOOR DE AANVRAAG VAN ASSISTENTIE

Contacteer de assistentiedienst van de constructeur of erkende centra voor eender welke behoefte.
Voor eender welke aanvraag voor technische assistentie moeten de gegevens meegedeeld worden
die aangeduid worden op de identificatieplaat, evenals de gebruiksuren en het type van defect.

Handboek 6



TECHNISCHE INFORMATIE

ALGEMENE BESCHRIJVING VAN DE APPARATUUR

De apparatuur is een robot die ontworpen en
gebouwd werd voor het automatisch maaien
van gras van de tuin, op eender welk uur van
de dag. De robot is klein, compact, geruisloos
en makkelijk vervoerbaar.

RANDOM WERKING

De robot kan geprogrammeerd worden om
in meerdere zones te werken, in functie van
de kenmerken van het te maaien gras: een
hoofdzakelijke zone en meerdere secundaire
zones (op basis van de modellen).

Tijdens de werkfase maait de robot het gebied
dat afgebakend wordt door de omtrekdraad.

Wanneer de robot de omtrekdraad detecteert
of een obstakel tegenkomt dat hoger is dan
10 cm (3.94 in.), wijzigt hij zijn traject casueel
en werkt hij verder in de nieuwe richting.

De robot maait op basis van het werkingsprin-
cipe (“random”) automatisch en compleet het
afgebakende grasperk (raadpleeg de figuur).

De maximale oppervlakte van het grasperk
dat de robot kan maaien wordt bepaald door
een reeks factoren:

* het model van de robot en de geinstalleerde
batterijen

e de kenmerken  van het  gebied
(onregelmatige  omtrek,  niet-uniforme
oppervlakte, opsplitsing van het gebied,
enz.)

e de kenmerken van het grasperk (type en
hoogte van het gras, vochtigheid, enz.)

e de condities van het mes (efficiént geslepen,
zonder resten en afzettingen, enz.)

Alle modellen zijn uitgerust met een sensor die, in geval van regen, de werking van het mes stillegt
en de robot doet terugkeren naar het laadstation. De modellen kunnen op verzoek uitgerust wor-
den met een versterke zender, beschermingsbox van de stroomtoevoer en een elektronisch alarm.
Raadpleeg de tabel van de technische gegevens voor meer informatie. Elke robot wordt geleverd
met een password zodat hij niet kan gebruikt worden wanneer hij wordt gestolen. Bij de aankoop
bestaat het door de constructeur ingevoerde password uit vier cijfers (0000). Raadpleeg het deel
“Programmeringsmodaliteit” (functie “Password”) om een ander password in te stellen.
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HOOFDZAKELIJKE MECHANIEK

A-Batterijen van accu's: voeden de motoren van het mes en de inwerkingstelling van de wielen.
De robot wordt geleverd met één of twee lithiumbatterijen die een langere bedrijfsduur garanderen.

B-Laadstation: dient voor het opladen of het behouden van de lading van de batterijen (A).
C-Elektronische kaart: controleert de automatische functies van de robot.

D-Toetsenbord met de bedieningen: dient voor het instellen en weergeven van de
werkingsmodaliteiten van de robot.

E-Maaimes: maait het gras.
F-Elektrische motor: stelt het maaimes (E) in werking.

G-Elektrische motor: één stelt de aandrijfunit van het rechter wiel in werking en de andere de
aandrijfunit van het linker wiel.

H-Zender: zendt het signaal naar de omtrekdraad.
L-Stroomvoorzieningstoestel: levert stroom, in laagspanning, aan de batterijen.

M-Botsingsensor: detecteert wanneer de robot tegen een obstakel stoot dat hoger is dan 10 cm
(8.94 in.) en activeert de casuele wijziging van het traject.

P-Regensensor: detecteert de regen en activeert de terugkeer van de robot naar het laadstation (P).
Q-Sensor: detecteert de omtrekdraad en activeert de casuele wijziging van het traject.

R-Handgreep: om de robot op te tillen en te vervoeren.

TOETSENBORD MET DE BEDIENINGEN (D)

SENSOR (Q)

BATTERIJEN VAN ACCU'S (A) - S~

\ ! ELEKTRONISCHE HANDGREEP (R)
\  ELEKTRISCHEMOTOR (F) ,  KAART(C)
\ ' | .

STROOMVOORZIENINGSTOESTEL (L)

N

LAADSTATION (B)

_ BOTSINGSENSOR (M) ’
N

ZENDER (H) g

MAAIMES (E) ELEKTRISCHE MOTOR (G)
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TECHNISCHE GEGEVENS

Beschrijving

Aanbevolen maximale opperviakte die gemaaid kan worden

Robot voorzien van lithium- m2 (sq ft) 3500 4000
batterij van 13,8Ah q (37660) (43040)
Robot voorzien van lithium-
batterij van 13,8Ah en twee m2 (sq ft) (55308%00) (66 4050600)
lithiumbatterijen van 6,9Ah
Afmetingen (B x A x P) mm (in.) 670 x 294 x 488 (26,8 x 11,57 x 19,21 in.)
Gewicht van de robot kg 17,2 (1x13Ah Lithium)
(met batteri)) 19,2 (1x13,8Ah+2x6,9Ah Lithium)
Maaihoogte (min-max) mm (in.) 24-64 (0,95-2,521in.)
Diameter mes met 4 ma-
) mm (in.) 360 (14,17 in.)

aikanten
Elektrische motoren \% cc (25,2V) met borstels cc (25,2V) zonder

borstels
Snelheid maaimes RPM 4000 Maaien 3000 Onderhoud

. . Meter/
Bewegingssnelheid Minuut 30 (98 ft)
45%. Aanvaardbaar, op basis van de condities
Aanbevolen maximale van de grasmat en de geinstalleerde accessoires.
. % 35%. Aanbevolen maximum, bij regelmatige
helling ™
condities van de grasmat.
20%. Nabij de buitenrand of de omtrekdraad.

Omgevingstemperatuur Max® ROBOT -10°(14 F) (Min) +50° (122 f.) (Max)
voor de werking KIT LADEN BATTERIJEN -10°(14 F) (Min) +40° (122 f.) (Max)
Gemeten geluidsvermogen dB(A) 80 (Max) - 65 (Onderhoud gras)
Beschermingsgraad tegen = P21
water
Elektrische kenmerken
Stroomvoorzieningstoestel Klasse 1 (Vin 90 — 295 Vac 47/63Hz)
(voor lithiumbatterij) AC current (typ.) 2 A/115Vac 1A/230Vac
Type van accu’s en oplading
Oplaadbare batterij VoA 25,2V - 1x13,8Ah
Lithium-lon 25,2V - 1x13,8Ah + 2x6,9Ah
Batterijlader V-A 29,3 Vcc - 5,0 Ah
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Minimum tijdsduur
en methode van opladen

4:00 uren (13,8Ah) —
Automatsich

4:00 uren (13,8Ah) —
Automatsich

6:00 uren (27,6Ah) —
Automatsich

6:00 uren (27,6Ah) —
Automatsich

Gemiddelde werkingsduur

)

Uren

4 (1x13,8Ah Lithium)

8 (1x13,8Ah+2x6,9Ah
Lithium)

Stopveiligheid mes

5 (1x13,8Ah Lithium)

10 (1x13,8Ah+2x6,9Ah
Lithium)

Kantelsensor standaard
Sensor handgreep standaard
Noodstopknop standaard

Uitrusting en acessoires

Omtrekdraad m (ft) 200 (656 ft)

MZX I_e r;gteb on:(trel;draad 600 (1000 met versterkte zender, niet
gl;s:ga\tllzn’ eenerfege;mati;z m () bijgeleverd)

omtrek) (1968 — 3280 ft)
Bevestigingsnagels n° 200

Bestuurde Zones, inclusief
de hoofdzakelijke

Sinusoidaal omtreksignaal

(gepatenteerd) standaard
Regensensor standaard
quulerlng maaimes en standaard
spiraal smart

Sensor gemaaid grasperk -

Zelfprogrammering standaard
(gepatenteerd)

Alarmsignaal standaard
Bluetooth ontvanger Optional

Versterkte zender
omtrekdraad

Noodzakelijk in geval van een lange
omtrekdraad of in aanwezigheid van een gesto-
ord of zwak signaal.

Optional

Box bescherming stro-
omvoorziening

Externe box voor de batterijlader en de
signaalzender.

Optional

Kit laden batterijen

Nuttig voor het laden van de batterijen tijdens
de winterperiode of in geval van een lange
inactiviteit

Optional
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Verbetert de wegligging van de robot in geval
van hellingen of gladde terreinen

Wielklauw
Optional
Voor de eerste maaibeurten van het seizoen
en voor grasperken waarvoor een groter maai-
Mes met 8 maaikanten vermogen noodzakelijk is

Optional

(*) Op basis van de condities van het gras.

INFORMATIE BETREFFENDE DE VEILIGHEID

VEILIGHEIDSNORMEN

e De constructeur heeft tijdens de fase van het ontwerp en de constructie speciale aandacht
geschonken aan de aspecten die risico’s kunnen veroorzaken voor de veiligheid en de
gezondheid van de personen die met de apparatuur werken. Naast het respecteren van de
betreffende van kracht zijnde wetten werden alle “regels van de goede constructietechniek”
toegepast. Het doel van deze informatie is de gebruiker te sensibiliseren, zodat aandacht
wordt geschonken om eender welk risico te voorkomen. Voorzichtigheid is alleszins absoluut
noodzakelijk. De veiligheid is ook in handen van de operatoren die met de apparatuur werken.

¢ Bij het eerste gebruik van de robot wordt aangeraden om de volledige handleiding door
te lezen en om te controleren of alles werd begrepen, en vooral de informatie in verband
met de veiligheid.

¢ Lees aandachtig alle aanwijzingen door die aangeduid worden in de bijgeleverde handleiding en
diegene die rechtstreeks aangebracht zijn op de robot, en respecteer vooral diegene betreffende
de veiligheid. Als u een beetje tijd uittrekt om de handleiding door te lezen, kunnen vervelende
ongevallen vermeden worden; het is steeds te laat hieraan te denken als het ongeval reeds gebeurde.

e Voer het optillen en het verplaatsen uit door de informatie te respecteren die aangeduid wordt
op de verpakking, op de apparatuur en in de gebruiksaanwijzing die wordt bijgeleverd door de
constructeur.

e Letop voor de betekenis van de symbolen van de aangebrachte plaatjes; de vorm en de kleuren
van de symbolen betreffen de veiligheid. Zorg ervoor dat ze leesbaar blijven, en respecteer de
aangeduide informatie.

® Het gebruik van de grasmaaier wordt enkel toegestaan aan personen die de werking ervan
kennen en die de beschrijvingen in de handleiding gelezen en begrepen hebben.

e Gebruik de apparatuur enkel voor het gebruik dat voorzien wordt door de fabrikant. Oneigenlijk
gebruik kan de gezondheid en de veiligheid van de personen in gevaar brengen, en kan
materiéle schade veroorzaken.

Controleer voordat de grasmaaier gebruikt wordt of op het gras geen voorwerpen (speelgoed,
takken, kleding, enz.) aanwezig zijn.

Controleer tijdens de werking van de robot, om risico’s betreffende de veiligheid te vermijden,
of in het werkgebied geen personen (en vooral kinderen, bejaarden of gehandicapten) en dieren
aanwezig zijn. Daarom wordt aanbevolen om de grasmaaier op gepaste tijdstippen te doen werken.

e Ga nooit op de robot zitten.
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¢ Hef de robot niet op om het mes te inspecteren wanneer dit in werking is.

Plaats uw handen en voeten nooit onder de robot wanneer deze aangeschakeld of in beweging
is, en plaats ze vooral niet onder de wielen.

De geinstalleerde veiligheidsmechanismen mogen niet gesaboteerd, geélimineerd of omzeild
worden. Het niet respecteren van deze vereiste kan leiden tot ernstige risico’s voor de veiligheid
en de gezondheid van de personen.

* Hou de grasmaaier steeds efficiént door de onderhoudshandelingen uit te voeren die voorzien
worden door de constructeur. Als het onderhoud perfect wordt uitgevoerd, worden de beste
prestaties en een langere gebruiksduur gegarandeerd.

e Schakel de stroomtoevoer uit voordat de handelingen van het onderhoud en de regelingen
uitgevoerd worden, die ook door de gebruiker kunnen uitgevoerd worden die over een minimum
aan technische kennis beschikt. Deze moet alleszins de noodzakelijke veiligheidscondities
voorzien, en vooral wanneer hij onderaan de grasmaaier handelt, door de procedures te volgen
die aangeduid worden door de constructeur.

e Gebruik de persoonlijke beschermingen die voorzien worden door de constructeur, en gebruik
vooral beschermende handschoenen wanneer op de messen en de maaischijf wordt gehandeld.

¢ Demonteer steeds het mes wanneer de batterijen worden vervangen.

Controleer of de eventuele verluchtingsopeningen van het stroomvoorzieningstoestel niet
verstopt zijn.

e Om de elektrische en elektronische onderdelen niet onherstelbaar te beschadigen, mag de robot
niet gereinigd worden met waterstralen onder hoge druk en mogen ze niet ondergedompeld
worden, geheel of gedeeltelijk, in water omdat ze niet waterdicht zijn.

e De operatoren die de herstellingen uitvoeren tijdens de voorziene bedrijfsduur van de robot
moeten hiervoor technisch bevoegd zijn, moeten over een precieze technische kennis en speciale
bekwaamheden beschikken en ervaring hebben met de specifieke sector. Als deze vereisten niet
gerespecteerd worden, kan dit de veiligheid en de gezondheid van de personen schaden.

Alle handelingen die moeten uitgevoerd worden op de laadbasis moeten uitgevoerd worden
wanneer de stekker uit het stopcontact werd gehaald.

¢ \lervang de versleten onderdelen door steeds originele reserveonderdelen te gebruiken die de
voorziene functionaliteit en het veiligheidsniveau vezekeren.

* De robot mag niet gebruikt worden zonder bovenbescherming. In geval van mechanische
schade aan de robot, moet hij vervangen worden.

Elke handeling van het gewone of het buitengewone onderhoud (bijv. de vervanging van de
batterijen) moet uitgevoerd worden door de erkende assistentiedienst.

¢ De constructeur kan niet aansprakelijk gesteld worden wanneer niet-originele reserveonderdelen
worden gebruikt.

¢ De robot mag absoluut niet gebruikt worden in explosieve of ontvlambare omgevingen.
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VEILIGHEIDSVOORZIENINGEN

1. Bumpers

In geval van botsingen met een vast voorwerp dat hoger is dan 10 cm (3.94 in.) wordt de sensor
geactiveerd, wordt de voortbeweging van de robot in die richting geblokkeerd en keert de robot
zich om zodat het obstakel wordt vermeden.

2. Hellingmeter
Wanneer de robot op een helling werkt die de technische specifieken overschrijdt, of wanneer
de robot kantelt, wordt de werking van het maaimes stilgelegd.

3. Noodstopschakelaar

Deze rode knop bevindt zich op het bedieningspaneel. Wanneer tijdens de werking op deze
knop wordt gedrukt, wordt de werking van de grasmaaier onmiddellijk gestopt en wordt het
mes in minder dan 2 seconden geblokkeerd.

4. Bescherming tegen overstroom

Elke motor (van het mes en de van wielen) wordt tijdens de werking voortdurend gecontroleerd om
oververhittingen te vermijden. In geval van een overstroom in de motor van de wielen voert de robot
pogingen uit in de omgekeerde richting. Als de overstroom aanhoudt, wordt de robot stilgelegd en
wordt de fout gemeld. Als de overstroom zich in de motor van het mes voordoet, bestaan er twee
beschermingsranges. Als de parameters zich in de eerste range bevinden, zal de robot bewegingen
uitvoeren om het maaimes te deblokkeren. Als de overstroom zich onder de beschermingsrange
bevindt, wordt de werking van de motor stilgelegd en wordt de fout van de motor gemeld.

5. Sensor afwezigheid signaal
In geval het signaal ontbreekt op de omtrekdraad wordt de robot automatisch stilgelegd.

6. Sensor handgreep
De robot legt de werking van het maaimes stil wanneer hij centraal met de handgreep wordt opgetild.

VEILIGHEID VOOR DE MENS EN HET MILIEU TIJDENS DE FASE VAN DE VERWERKING

e Gooi vervuilend materiaal niet zomaar weg in het milieu. Zamel het materiaal in door de betreffende
van kracht zijnde wetten te respecteren.

e De gebruiker moet aldus de richtlijn WEEE (Waste Electrical and Electronic Equipment),
tijdens de fase van de afdanking, de elektrische en de elektronische onderdelen scheiden
en naar de daarvoor bestemde erkende inzamelcentra brengen, of het complete product
overhandigen aan de verkoper in geval van een nieuwe aankoop.

¢ Alle onderdelen die specifiek gescheiden en ingezameld moeten worden, hebben een daarvoor
bestemd symbool.

e Het illegaal verwerken van elektrische en elektronische apparatuur (WEEE) wordt bestraft met
sancties die bepaald worden door de van kracht zijnde wetten van het grondgebied waar de
overtreding gebeurt.

e Ter uitvoering van de Europese richtlijnen (2002/95/EG, 2002/96/EG, 2003/108/EG) op het ltaliaanse
grondgebied werd, bijvoorbeeld, een wetsdecreet (nr. 151 van 25 juli 2005) uitgevaardigd dat een
administratieve geldstraf voorziet van 2000 tot 5000 €.

! Gevaar-Aandacht

Het afvalmateriaal van elektrische en elektronische apparatuur kan gevaarlijke
stoffen bevatten die potentieel schadelijke effecten voor het milieu en de gezondheid
van de personen hebben. Er wordt aangeraden om de inzameling correct uit te
voeren.
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VEILIGHEIDSSIGNALEN

Aandacht! Reinig of was de robot niet met waterstralen.

Lees de aanwijzingen voor het gebruik aandachtig door, en
begrijp ze, voordat de robot gebruikt wordt.

Respecteer de waarschuwingen en de veiligheidsnormen
die aangeduid worden in deze gebruiksaanwijzing zodat
de robot veilig en efficiént kan gebruikt worden.

Hou uw handen en voeten uit de buurt van het maaimes.
Plaats uw handen of voeten nooit onder de robot wanneer
deze in werking is.

Dit product wordt beschermd met een password. Bewaar
de code op een veilige plek.

Hou kinderen, huisdieren en andere personen op een veili-
ge afstand wanneer de robot in werking is.

Dit product is conform de van kracht zijnde CE richtlijnen.
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INSTALLATIE

VERPAKKING EN UITPAKKEN

De apparatuur wordt gepast verpakt geleverd. Tijdens het uitpakken moet ze voorzichtig ver-
wijderd worden en moet gecontroleerd worden of de onderdelen intact zijn. Op de verpakking
wordt alle noodzakelijke informatie voor de verplaatsing aangeduid.

Inhoud verpakking:

A - Robot

B - Stroomvoorzieningstoestel

C - Stroomkabel

D - Laadstation

E - Zender

F - Streng omtrekdraad

G - Nagels voor de bevestiging van de draad

H - Gebruiksaanwijzing

L - Lithiumbatterijen: Het aantal batterijen kan variéren in functie van de bestelling.

M - Maaimes (reeds gemonteerd op sommige modellen)

1 Belangrijk

¢ De lijst bevat enkel de standaard geleverde onderdelen. Controleer het aantal
en de integriteit van de eventuele gevraagde optionals.

¢ Bewaar het verpakkingsmateriaal voor toekomstig gebruik.

A) L

(H) e

©)

®

(©)

N
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PLANNING VAN DE INSTALLATIE VAN HET SYSTEEM

De installatie van de robot is niet moeilijk, maar moet vooraf gepland worden zodat de beste
zone voor de installatie van het laadstation, de unit stroomvoorzieningstoestel-zender en de
afbakening van het werkgebied van de robot zelf worden gevonden.

INSTALLATIE VAN HET LAADSTATION EN DE UNIT STROOMVOORZIENINGSTOESTEL-ZENDER

Het laadstation moet aan de rand van het
grasperk geplaatst worden, bij voorkeur na-
bij het grootste grasperk en in een zone die
makkelijk bereikbaar is voor eventuele an-
dere zones van grasperken. De zone waar
het laadstation wordt geinstalleerd, zal va-
naf nu “Hoofdzone” genoemd worden.

AN

“’ Voorzichtig-Waarschuwing

Plaats de unit stroomvoorzieningstoestel-
zender in een zone die niet kan bereikt
worden door kinderen. Bijvoorbeeld op
een hoogte van meer dan 160 cm. (63
inc.)

unit stroomvoorzieningstoestel - zender

/AN
“’ Voorzichtig-Waarschuwing

Om de elektrische aansluiting te kunnen uitvoeren, moet nabij de installatiezone
een stopcontact aanwezig zijn. Controleer of de aansluiting op het elektriciteitsnet
conform de betreffende van kracht zijnde wetten is. Om in veilige omstandigheden
te kunnen werken, moet de elektrische installatie, waarop de unit stroomvoorzie-
ningstoestel-zender zal aangesloten worden, voorzien zijn van een functionerende
aardaansluiting.

3

) § Belangrijk

Er wordt aangeraden om de unit in een kast voor elektrische onderdelen (voor
extern of intern gebruik) met goede verluchting te plaatsen, en die uitgerust is
met een slot en sleutel.

Voorzichtig-Waarschuwing

Zorg er voor dat de unit stroomvoorzieningstoestel-zender enkel kan bereikt
worden door bevoegde personen.

e Werking van de robot. De robot moet, elke keer de werkcyclus eindigt, het laadstation
makkelijk kunnen vinden, wat ook het startpunt zal zijn voor een nieuwe werkcyclus en
om eventuele andere werkzones te bereiken die vervolgens “Secundaire zones” zullen
genoemd worden.

e Voor de plaatsing van het laadstation moeten de volgende regels gerespecteerd worden :
- Vlakke zone
- Stabiel en compact terrein dat goed draineert
- Bij voorkeur in de zone van het grootste grasperk
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- Controleer of eventuele irrigatiesystemen de waterstraal niet naar het laadstation richten.
- De zijde van de ingang van het laadstation moet geplaatst zijn zoals wordt aangeduid
op de figuur, zodat de robot het station kan bereiken door de omtrekdraad in wijzerszin
te volgen.

- V&or de basis moet een recht traject van 200 cm (78,74 inc.) aanwezig zijn.

e Het laadstation moet goed bevestigd worden op de ondergrond. Zorg dat véér de ingang
geen opstapje aanwezig is, door bijvoorbeeld een klein matje van nepgras te plaatsen om
het opstapje te compenseren. Er kan ook een strook gras verwijderd worden zodat de
basis op de hoogte van het gras zelf wordt geinstalleerd.

Het laadstation is aangesloten op de unit stroomvoorzieningstoestel-zender met behulp van
een snoer dat aan de tegenovergestelde zijde van het grasperk moet geplaatst worden.

e Plaats de unit stroomvoorzieningstoestel-

zender door de volgende regels te volgen: @ I Ef

- In een verluchte zone, beschermd tegen
weersinvloeden en rechtstreeks zonlicht. @ @

- Bij voorkeur in de woning, de garage of
een stalling. .

- Als de unit buiten wordt geplaatst, moet
hij beschermd worden in een geventileer- @ @
de doos, tegen rechtstreeks zonlicht en QX/ \Q
water. De unit mag niet op de grond of in : '
vochtige omgevingen geplaatst worden.

- Plaats hem aan de buitenzijde van het
grasperk, en niet op het grasperk zelf.

- Plaats hem op minstens 200 cm (78,74 f—
inc.) van het laadstation.

- Spreid het teveel van de streng uit dat
van het station de unit stroomvoorzie-
ningstoestel-zender bereikt. Verleng of
verkort het snoer niet.

unit stroomvoorzieningstoestel - zender

laadstation

H. min. 160 cm
/63inc. i

e Het ingaande deel van de draad moet
rechtlijnig en minstens 200 cm (78,74
inc.) loodrecht uitgelijnd zijn met het
laadstation, en moet het uitgaande deel
van het laadstation verlaten zoals wordt
aangeduid op de figuur; op deze manier
kan de robo het station correct bereiken.
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Als de robot nabij een zone wordt geinstalleerd
waar een andere robot (dezelfde of van een
andere producent) geinstalleerd is, moet
tijdens de fase van de installatie een wijziging
aan de unit stroomvoorzieningstoestel-zen-
der aangebracht worden zodat de frequenties
van de robots elkaar niet storen.

DEFINITIE TRAJECT OMTREKDRAAD

Voordat de omtrekdraad wordt geinstalleerd,
moet het oppervlak van het grasperk
gecontroleerd worden. Beoordeel eventuele
aan te brengen wijzigingen aan het grasperk
tijdens het plaatsen van de omtrekdraad,
zodat een goede werking van de robot wordt
gegarandeerd.

1. Voer nu de “Voorbereiding en afbakening van
de werkgebieden” uit (raadpleeg pag. 19).

2. Installatie van de omtrekdraad (raadpleeg
pag. 22).

3. Installatie van het laadstation en de unit stro-
omvoorzieningstoestel-zender  (raadpleeg
pag. 25).

4. Tijdens de plaatsing van de omtrekdraad
moeten de installatiezin (wijzerszin) en de ro-
tatiezin rond de bloemperken (tegenwijzer-
szin) gerespecteerd worden. Zoals op de
figuur wordt afgebeeld.

Handboek
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VOORBEREIDING EN AFBAKENING VAN DE WERKGEBIEDEN

Voorbereiding van het gras dat gemaaid

moet worden @

1. Controleer of het te maaien grasperk uniform
is en geen kuilen, stenen of andere obstakels
bevat. Zoniet moet dit probleem opgelost
worden. Wanneer bepaalde obstakels niet
verwijderd kunnen worden, moeten die zones
gepast beschermd worden.

%

2. Controleer of alle zones van het grasperk zich
binnen de toegestane waarde van de helling
bevinden (raadpleeg “Technische gegevens”).
Tijdens de werkfase op hellingen, wanneer
de robot de draad detecteert, kunnen de

wielen beginnen te slippen zodat de robot het 35%/]/(1
afgebakende gebied verlaat. Om dit probleem D A

te vermijden, kunnen de “geklauwde” wielen
geinstalleerd worden. Als de daarvoor
bestemde kit wordt geinstalleerd, als de
condities van het terrein gepast zijn (compact,
zonder excessieve verzakkingen, enz.), kan de
robot (binnen bepaalde limieten) werken op
steilere hellingen (raadpleeg de figuur).

35cm (13.78inc) —/
®

) B Belangrijk

De zones waar hellingen aanwezig waarvan
de hellingswaarde groter is dan diegene die
toegestaan wordt, kunnen niet gemaaid worden
door de robot. Plaats de omtrekdraad dus voor
de helling zodat die zone van het grasperk
wordt uitgesloten.

Afbakening van het werkgebied

___________________

3. Controleer het volledige opperviak van
het grasperk en beoordeel of het moet
onderverdeeld worden in meerdere
afzonderlijke werkgebieden. Voordat de
handelingen van de installatie van de
omtrekdraad begonnen worden, moet om
ze te vergemakkelijken het volledige traject
gecontroleerd worden.

tekens voor plaatsing omtrekdraad

De afbeelding toont een voorbeeld van een ===y .
grasperk met de tekens voor het in de grond i
stoppen van de omtrekdraad. Tijdens de
installatie van het systeem moeten eventuele
secundaire gebieden en eventuele gesloten
gebieden geidentificeerd worden.
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Met het secundaire gebied wordt een deel van
het grasperk aangeduid dat met een versmalling
in verbinding staat met het hoofdzakelijke
grasperk dat gewoonlijk moeilijk te bereiken is
door de robot. Het gebied moet bereikbaar zijn
zonder opstapjes en hoogteverschillen die zich
boven de toegestane kenmerken bevinden.
Als de zone een “Secundaire zone” is, hangt
dit ook af van de grootte van de primaire zone.
Hoe groter de primaire zone is, hoe moeilijker de
smalle stroken bereikbaar zullen zijn. Algemeen
gezien moet een doorgang van minder dan 200
cm (78,74 inc.) als secundaire zone beschouwd
worden. De robot bestuurt een aantal secundaire
zones op basis van de kenmerken van het
model (raadpleeg “Technische gegevens”). De
toegestane minimum doorgang is 70 cm (27,56
van draad tot draad. De omtrekdraad moet op
een afstand geplaatst worden, die vervolgens
wordt aangeduid, van eventuele voorwerpen
die zich buiten het grasperk bevinden, dus
de totale doorgang die ter beschikking moet
ziin moet 140 cm (55,12 inc.) bedragen. Als
deze doorgang zeer lang is moet de doorgang
meer dan 70 cm (27,56 inc.) zijn. Tiidens de
programmering moeten de afmetingen van
de secundaire zones in percentage tegenover
het grasperk geconfigureerd worden, moet de
richting aangeduid worden om ze sneller te
bereiken (wijzerszin / tegenwijzerszin) en moet
het aantal meter draad aangeduid worden dat
nodig zal zijn om de secundaire zone te bereiken.
Raadpleeg “Programmeringsmodaliteit”
Als de bovenstaande minimum vereisten
niet gerespecteerd worden, en de zone dus
gescheiden wordt door een opstapje, een
hoogteverschil dat niet overschreden kan worden
door de robot en als een doorgang aanwezig is
die smaller is dan 70 cm (27,56 inc.) van draad
tot draad, moet het grasperk als “Gesloten zone”
beschouwd worden. Om een “Gesloten zone” te
installeren, moeten het heen- en terugdeel van de
omtrekdraad op het zelfde traject gelegd worden
op een afstand van minder dan 1 cm (0,40 inc.).
In dit geval kan de robot de zone niet autonoom
bereiken, en moet het hoofdstuk “Besturing
gesloten zones” geraadpleegd worden. De
besturing van de “Gesloten zones” beperkt het
aantal vierkante meter dat autonoom door de
robot kan bestuurd worden. Er wordt aanbevolen
om de besturing van de “Gesloten zones” enkel
te gebruiken voor zones die kleiner zijn dan 900
m2 (9684 sq ft).

HOOFDZONE

minimum doorgang
70 cm /27,56 inc van draad tot draad

HOOFDZONE

doorgang

35cm. /13,8 inc.

35cm. /13,8 inc.
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4. Baken en teken de omtrek van de interne en de
omtrekelementen van het werkgebied af die de
correcte werking van de robot beletten.

De afbeelding toont een voorbeeld van de
interne en en de omtrekelementen van het
werkgebied en de afstanden die gerespecteerd
moeten worden voor het plaatsen van de
omtrekdraad. Baken alle elementen van ijzer
of ander metaal af (putdeksels, elektrische
aansluitingen, enz.) zodat interferenties met het
signaal van de omtrekdraad worden vermeden.

Baken de obstakels (bomen, palen, enz.) niet af
die de normale werking van de robot niet beletten.
Algemeen gezien zijn deze obstakels in staat om
een botsing door de robot te verdragen, zoals
bijvoorbeeld een plant, een paal of een muurtje.
Obstakels zoals planten met uitstekende wortels,
bloemenperken, kleine planten, enz. moeten wel
afgebakend worden.

21
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5. Baken lagere zones dan het grasperk
af (zwembaden, trappen, belangrijke
hoogteverschillen) (raadpleeg de figuur).

ﬂ Belangrijk

Respecteer nauwkeurig de afstanden
om te vermijden dat de robot valt en dus
stukgaat en/of ernstig beschadigd wordt.
In geval van hellingen of gladde terreinen
moet de afstand vergroot worden met
minstens 30 cm. / 11,81 inc.

6. Baken de omtrek af zoals aangeduid
wordt op de afbeelding.

- met baantjes op dezelfde hoogte van het
grasperk: 5 cm (1,96 inc.)

- Met baantjes die hoger liggen dan het
grasperk:
35 cm (13,78 inc.)

— Als een muurtje aanwezig is:
35 cm (13,78 inc.)

ﬂ Belangrijk

Baantjes die zich op dezelfde hoogte van
het grasperk bevinden, langs dewelke de
robot overgaat van een zone naar een
andere, moeten afgebakend worden.

INSTALLATIE VAN DE OMTREKDRAAD

De omtrekdraad kan onder de grond gestopt
worden of op het terrein geplaatst worden.

ﬂ Belangrijk

Begin de plaatsing van de omtrekdraad
vanaf de installatiezone van het
laadstation en laat enkele meters over om
daarna de correcte lengte af te snijden
wanneer de unit wordt aangesloten.

Handboek
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Draad op het terrein geplaatst

1. Plaats de draad in wijzerszin langs het
volledige traject en bevestig hem met de
daarvoor bestemde en bijgeleverde nagels
(afstand tussen de nagels 100+200 cm
(89,37+78,74 inc.)).

— Tijdens de plaatsing van de omtrekdraad
moet de rotatiezin rond de bloemperken
(tegenwijzerszin) gerespecteerd worden.

— In de rechtlijnige delen mag de draad
niet te erg gespannen, gebogen en/of
gedraaid zijn.

— In niet-rechtlijnige delen moet de
draad zodanig geplaatst worden dat
hij niet gedraaid wordt, maar zodat een
regelmatige bocht wordt gevormd.

Draad onder de grond gestopt
1. Graaf het terrein regelmatig en symmetrisch uit tegenover de lijn die afgetekend werd op
het terrein.

2. Plaats de draad in wijzerszin langs het volledige traject, enkele centimeters diep (ongeveer m
2:3 cm (0.7874+ 1.1811 inc.)) zodat de kwaliteit en de intensiteit van het signaal voor de
robot niet wordt beperkt.

3. Blokkeer de draad indien noodzakelijk met de daarvoor bestemde nagels zodat hij in po-
sitie wordt gehouden wanneer de gleuf wordt gevuld.

4. Bedek de gleuf helemaal, en zorg er voor dat de draad niet draait maar rechtlijning blijft en
dat de bochten regelmatig worden gevormd.
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) § Belangrijk

]

YIXDIDIIND0

®

In de delen van het traject waar het -
HOOFDZONE

noodzakelijk is om twee parallelle draden
s doorgang

te doen passeren (om bijvoorbeeld een <70em (2756 ne)

bloemenperk af te bakenen), moeten ze v

mekaar overlappen en op een afstand
van maximum 1 cm (0,40 inc.) bevinden. !
GESLOTEN ZONE

Koppeling omtrekdraad.

] © ®
1 Belangrijk +
Zowel in geval van een onder de grond

gestopte draad als van een op het

terrein geplaatste draad moet hij indien

noodzakelijk gepast gekoppeld worden %
met een andere draad die dezelfde pe
kenmerken heeft (raadpleeg de figuur).

Tijdens de koppeling wordt aanbevolen

om een gepaste plakband te gebruiken

(bijvoorbeeld: 3M Scotch 23). Gebruik

geen isolerende plakband of andere

types van koppelingen (kabelschoenen,

klemmen, enz.).

N

INSTELLING VOOR DE SNELLE TERUGKEER VAN DE ROBOT NAAR HET LAADSTATION

Om de tijd voor de terugkeer naar het laadstation te beperken, moeten speciale voorzieningen
aangebracht worden langs de omtrekdraad zodat de robot van richting kan veranderen. Op
deze manier wordt het traject voor de terugkeer van de robot beperkt. Om de predispositie
van de terugkeer uit te voeren, moet de omtrekdraad zodanig langs het traject geplaatst wor-
den dat een driehoek wordt gevormd met één zijde van 50cm (19,7 in.) en twee zijden van elk
40cm (15,75 in.).

Voer de voorziening uit op een punt dat voorafgegaan wordt door een rechte lijn van minstens
200 cm (78,74 inc.) en gevolgd worden door een rechte lijn van minstens 150 cm (59,05 inc.).
De voorziening mag niet langs het rechtlijnige deel uitgevoerd worden dat zich net véoér het
laadstation of nabij obstakels bevindt. Controleer of langs het deel van de terugkeer geen
obstakels aanwezig zijn die de terugkeer zelf kunnen belemmeren.

) § Belangrijk

Als de voorziening voor de snelle terugkeer op een fout punt wordt geplaatst,
kan het zijn dat de robot niet snel terugkeert naar het laadstation. Als de robot de
omtrek aflegt om een secundaire zone te bereiken, detecteert hij de positie van
de snelle terugkeer niet.
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Op de afbeelding wordt nuttig advies
gegeven om de voorziening voor de
snelle terugkeer correct te installeren.

INSTALLATIE VAN HET LAADSTATION EN DE UNIT STROOMVOORZIENINGSTOESTEL-ZENDER

1. Bepaal de zone voor de installatie
van het laadstation en van de unit
stroomvoorzieningstoestel-zender

A Voorzichtig-Waarschuwing

Voordat eender welke handeling wordt
uitgevoerd, moet de hoofdzakelijke
stroomtoevoer uitgeschakeld worden.
Plaats de unit stroomvoorzieningstoestel-
zender in een zone die niet kan bereikt
worden door kinderen. Bijvoorbeeld op een
hoogte van meer dan 160 cm. (63.00 inc.).

2. Installeer de unit stroomvoorzie-
ningstoestel-zender (A-B).

3. Demonteer de bescherming (L).

«Ce

25

’ ? stroomvoorzieningstoestel (A)

H. min. 160 cm
(63.00inc.)
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4.Plaats de basis in de vooraf
bepaalde zone.

5. Plaats de omtrekdraad (M) onder de
basis.

6. Sluit de twee uiteinden van de
draad aan op de klemmen van de
basis.

7.Bevestig de basis (N) op het
terrein met behulp van de nagels
(P). Bevestig de basis indien
noodzakelijk met behulp van
expansieplugs (Q).

Handboek
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8. Monteer de bescherming (L).

9. Sluit de stroomkabel (E) van het
laadstation (F) aan op de zender (B).

10.Stop de stekker van het stro-
omvoorzieningstoestel (A) in het
stopcontact.

11.Als de led (H) knippert, is de
verbinding correct; zoniet moet
de storing gecontroleerd worden
(raadpleeg  “Het zoeken van
defecten”).

stroomvoorzieningstoestel (A)

led (W)

H. min. 160 cm
(63.00 inc.)

stroomkabel (E)

HET OPLADEN VAN DE BATTERIJEN VOOR HET EERSTE GEBRUIK

1. Plaats de robot in het laadstation.
2. Druk op de toets ON.

3. Na enkele seconden verschijnt op
het display het bericht “Bezig met
laden”.

4.Druk op de toets “Start/Pause”.
Op het display verschijnt de functie
“PAUSE”. De batterijen beginnen
de laadcyclus.

5.Na het opladen kan de robot

geprogrammeerd worden  voor
de inwerkingstelling (raadpleeg
“Programmeringsmodaliteit”).

| § Belangrijk

TOETS “ON" TOETS “START/PAUSE"

D

De batterijen moeten bij de eerste oplading minstens 24 uren aangesloten blijven.
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REGELINGEN

AANBEVELINGEN VOOR DE REGELINGEN

j § Belangrijk

De gebruiker moet de regelingen uitvoeren volgens de procedures die beschreven
worden in de handleiding. Voer geen enkele regeling uit die niet uitdrukkelijk
aangeduid wordt in de handleiding. Eventuele buitengewone regelingen die
niet uitdrukkelijk aangeduid worden in de handleiding mogen enkel door het
personeel van de door de constructeur erkende assistentiecentra uitgevoerd
worden.

REGELING VAN DE MAAIHOOGTE

Voordat de maaihoogte van het mes wordt ingesteld, moet gecontroleerd worden of de robot
veilig stilgelegd werd (raadpleeg “Veilige stillegging van de robot”).

l Belangrijk

knoppen (A)
X

Gebruik beschermende handschoenen om
eventueel gevaar op snijwonden te vermijden.

1. Desactiveer het antidiefstalsysteem zodat
het niet geactiveerd wordt (raadpleeg
“Programmeringsmodaliteit”).

2. Draai de knoppen (A) los, en plaats de kap
omhoog.

3. Draai de schroef (C) los.

4. Plaats de maaigroep (D) omhoog of omlaag
zodat de gewenste maaihoogte wordt
ingesteld. De waarde kan gelezen worden op
de gegradueerde schaal (E).

maaigroep (D)

5. Draai de schroef (C) vast nadat de regeling
werd uitgevoerd.

) § Belangrijk

Verminder de maaihoogte geleidelijk aan. Er
wordt aanbevolen om elke 1+2 dagen de hoogte
minder dan 1 cm (0,40 inc.) te verminderen om
de gewenste hoogte te bereiken.
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6. Sluit de kap weer, en draai de knoppen (A)
vast.

knoppen (A)
'

REGELING VAN DE REGENSENSOR

7. Legderobotinalle veiligheid stil (raadpleeg
“Veilige stillegging van de robot”).

8. Regel de afstand tussen de spillen (A-B)
door de spil (A) te draaien.

1 Belangrijk

De gevoeligheid van de sensor verhoogt
bij het afnemen van de afstand tussen de
spillen. Er wordt aanbevolen om de spillen
niet te dicht bij elkaar te plaatsen.
Wanneer de sensor regen detecteert, voert de
robot zijn functies uit zoals ingesteld werd in
het programma (raadpleeg “Programmering-
smodaliteit”).

29

spil (B)

excentrieke spil (A)
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GEBRUIK EN WERKING

AANBEVELINGEN VOOR HET GEBRUIK

1 Belangrijk

- Bij het eerste gebruik van de robot wordt aangeraden om de volledige
handleiding door te lezen en om te controleren of alles werd begrepen, en
vooral de informatie in verband met de veiligheid.

- Voer enkel het voorziene gebruik uit dat aangeduid wordt door de constructeur,
en knoei niet aan de mechanismen om andere prestaties te verkrijgen dan
diegene die aangeduid worden.

BESCHRIJVING VAN DE BEDIENINGEN VAN DE ROBOT

De afbeelding toont de plaats van de bedie-
ningen op de robot.

DISPLAY (A) TOETS “ON" (B) TOETS “START/PAUSE” (C)

A)DISPLAY: verlicht display dat alle functies
weergeeft.

B) ON: om de grasmaaier in te schakelen.

C) START/PAUSE: om de grasmaaier uit te
schakelen, door het display in “stand-by”

te stellen; in deze modaliteit kan de roers Loy ) Lo \
1 1
grasmaaier geprogrammeerd  worden. ) e | TS CHARGED)
Druk nogmaals op de toets om de werking TOETS ENTER (G) TOETS OFF - STOP (€)
te hernemen Als Op de toets Wordt gedru kt - DE TEKENING VAN HET TOETSENBORD IS SLECHTS EEN VOORBEELD

wanneer de grasmaaier wordt opgeladen,
herneemt de grasmaaier de werking niet
tot er nogmaals wordt op gedrukt en
“Pause” van het display verdwijnt.

D) CHARGE: druk op deze toets om de grasmaaier naar de basis te doen terugkeren, om de
batterijen eerder op te laden. Als op de toets wordt gedrukt wanneer de grasmaaier wordt
opgeladen, wordt het opladen onderbroken en wordt de werking hernomen.

E) OFF/STOP: om de grasmaaier uit te schakelen, het display wordt uitgeschakeld.
F) TOETS “+”:druk op de toets tijdens de werking om het eerder stilgelegde mes weer in
werking te stellen. Druk op de knop tijdens de programmering om de trefwoorden van het

menu te vergroten.

G) ENTER: druk er op tijdens de werking om de functie spiraal te starten. Druk er op tijdens
de programmering om de uitgevoerde selectie te bevestigen en op te slaan.

H) TOETS “-”:druk er op tijdens de werking om de werking van het maaimes stil te leggen.
Druk op de knop tijdens de programmering om de trefwoorden van het menu te verkleinen.

I) TOETS STOP/Emergency : om de grasmaaier veilig uit te schakelen. Mag enkel gebruikt

worden in geval van onmiddellijk gevaar en om de onderhoudshandelingen van de robot uit te
voeren.
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HET BEREIKEN VAN DE MENU'S

De functies van de robot kunnen geprogrammeerd worden met behulp van de verschillende
functies van elk menu.
De tabel bevat de lijst van beschikbare menu’s met de relatieve functies.
Handel als volgt om een programmering uit te voeren.
1. Druk op de toets “ON” (B).
2. Voer het password in (indien gevraagd) (raadpleeg “Invoer password”).

3. Als de robot wordt ingeschakeld wanneer hij zich in de laadbasis bevindt, verschijnt na
enkele seconden het bericht “BEZIG MET LADEN”.

4. Druk enkel op de toets “Start/Pause” (C) als de robot ingeschakeld werd in de laadbasis.
Op het display verschijnt nu de functie “PAUSE”.

5. Druk op de toets “Enter” (G). Het menu van de gebruiker kan nu geprogrammeerd worden
en op het display verschijnt de functie “INSTELLINGEN”.
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NAVIGATIE

In het menu van de gebruiker voor de programmering moeten de aanwijzingen voor de
navigatie gevolgd worden:

- “+” en “-“ (H) en (F). Om de trefwoorden in het menu op cyclische wijze te overlopen of om
de waarde van de functies op het display te wijzigen.

- “Enter” (G). Om het volgende niveau van het menu te bereiken of om de waarde te bevestigen
en op te slaan die getoond wordt op het display en de volgende functie te bereiken.

- “Pause” (C). Om het vorige niveau van het menu te bereiken tot de programmering wordt
verlaten.

- “Off/Stop” (E). Om de robot uit te schakelen zonder de laatste functie te bevestigen die op
het display werd getoond.

Het menu heeft een boomstructuur, er wordt overgegaan van de ene functie naar de andere
zodat de gewenste functie kan bereikt worden.

Instellingen

. . Activering
Alarm Activeert Iof_ desactiveert het —
geluidssignaal Desactivering
Herstart
Regensensor Bepaalt P‘ilztngree(;rear? in geval
Gedesactiveerd
Activeert of desactiveert de Activering
—| Zelfprogramm. l— herkenniung van het gemaaide —
grasperk Desactivering
Configureert de afstandsbediening
—| Afst.bed. |—
om de robot te besturen aliilas L UE
Combinatie radio
Voor de desactivering van het Activering
—| Geluid |— geluidssignaal wanneer de robot zich —
in het laadstation bevindt Desactivering
—| Datum |—| Configureert de datum |
—| Uur |—| Configureert het uur |

Uurregeling

Week Regelt de werkdagen en de rustdagen

Uurregeling 1

van de werking van de robot

Bepaalt de tweede tijdsperiode voor de activering
van de werking van de robot

NN

Bepaalt de eerste tijdsperiode voor de activering

Uurregeling 2
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Secundaire zones

Bepaalt de configuratie van de
eventuele sec. zone 1
duidt de afmetingen van de zone,
de afstand en de richting om ze te
bereiken aan

Percentage

Bepaalt de configuratie van de
eventuele sec. zone 2

Afstand

Richting

—| Sec. zone 1
—| Sec. zone 2
—| Sec. zone 3

Veiligheid

Bepaalt de configuratie van de
eventuele sec. zone 3

—| Wijzig Password

-

Om het password in te stellen

Password start

-

|_

Bepaalt om het password te vragen
wanneer de robot wordt ingeschakeld

Activering
Desactivering

—| Blok.Toetsenbord

Gebruikswijze

Indien geactiveerd, wordt het
password gevraagd om de
functie van de robot te bereiken

Activering
Desactivering

Automatisch

-

Instelling van het automatisch
gebruik van de robot

Gesloten zone

o

Instelling van een werkcyclus in een
gesloten zone die niet voorzien is van
een laadstation

Zonder omtrek

o

L 11

Opties taal

Instelling van de werking zonder
herkenning van de omtrekdraad
AANDACHT !!! Lees aandachtig de
handleiding door voordat deze functie
wordt gebruikt

]_“ﬂ!

o

Taal

Instelling van de taal in het
menu van de gebruiker

Formaat Datum

-

Instelling van het formaat van
de invoer van de datum

DD/MM/JJ

MM/DD/JJ

o

Formaat Uur

Instelling van het formaat
van de invoer van het uur

| ——

—| Formaat Afstand

LL1T

Instelling van het formaat van
de invoer van de afstand in de
besturing van de secundaire zones

— ——
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“INSTELLINGEN” - PROGRAMMERINGSMODALITEIT

ALARM: functie voor het activeren of desactiveren
van het antidiefstalsysteem. Tijdens de fase van de
desactivering wordt het password van de robot gevraagd
(fabrieksinstelling 0000).

e Desactivering: dient voor het desactiveren of
uitschakelen van het alarm als het geactiveerd is. Een
continu en afnemend geluidssignaal meldt dat de
desactivering werd uitgevoerd.

e Activering: dient om het alarm te activeren. Als de
robot wordt opgetild met de handgreep, wordt het
alarm geactiveerd. Drie geluidssignalen melden dat de
activering werd uitgevoerd.

REGENSENSOR: Functie voor het instellen van de robot
in geval van regen.

e Herstart: wanneer het regent, keert de robot terug naar
zijn station en blijft hij in de modaliteit “opladen”. Na
de laadcyclus begint de robot enkel het gras weer te
maaien als het niet meer regent.

¢ Gedesactiveerd: wanneer het regent, blijft de robot het
gras maaien.

e Pause: wanneer het regent, keert de robot terug naar
zijn station, en blijft het in de modaliteit “opladen” tot de
toets “Pause” wordt ingedrukt.

ZELFPROGRAMM: (enkel voor bepaalde versies,
raadpleeg “Technische gegevens”) functie voor de
automatische beperking van de tijdsduur van het maaien
op basis van de condities van het grasperk.

e Activering: De robot beperkt de werkingstijd op basis
van de condities van het gras. Wanneer het gras
gemaaid blijkt, stelt de machine automatisch een pause
in zodat de volgende uitgangen uit de laadbasis worden
vertraagd. De robot zal alleszins werken tijdens de
ingestelde werkingstijden.

e Desactivering: De robot zal werken volgens de
ingestelde tijdsperiodes tot de batterijen dit toelaten.
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AFST.BED.: (enkel voor bepaalde versies, raadpleeg
“Technische gegevens”) Raadpleeg de aanwijzingen op

de afstandsbediening / console voor de procedure van de AFST.BED.
combinatie. i Druk LI en RE 10 &

GELUID: Voor de desactivering van de informatie van het
geluidssignaal wanneer de robot zich in het laadstation
bevindt.

DATUM: Functie voor de instelling van de datum.

UUR: Functie voor de instelling van de zomertijd of de
wintertijd.

“UURREGELING” - PROGRAMMERINGSMODALITEIT

WEEK: functie voor het programmeren van de dagen van
werking van de robot tijdens de week. De cursor wordt e e
automatisch onder de letter “M” (maandag) geplaatst. Als 8« WEEK MDWDVZZzZ
voor alle dagen “1111111” wordt ingesteld, werkt de robot g MAA 111111
alle dagen. Als “0000000” wordt ingesteld, werkt de robot =
geen enkele dag van de week.

- Waarde 0 : Rustdag van de robot.
- Waarde 1 : Werkdag van de robot.

| § Belangrijk

Om de potentialiteit van de robot beter te benutten,
wordt aanbevolen om de robot te programmeren om
elke dag te werken.
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UURREGELING 1: Functie voor de instelling van de
eerste werkperiode van de robot tijdens de dag. De cursor
wordt automatisch in de zone onder de eerste tijdsperiode
geplaatst (bijvoorbeeld van 10:00 tot 13:00). Stel het
begin- en eindtijdstip van de werking in. Als de tijd wordt
ingesteld op “00:00 — 00:00” wordt de robot dus niet in
werking gesteld tijdens werkperiode 1. Als de robot na
de invoer een geluidssignaal produceert en het uur reset,
is een tegenstrijdigheid aanwezig van de ingevoerde
tijdsperiode of met werkperiode 2.

UURREGELING 2: Functie voor de instelling van de
tweede werkperiode van de robot tijdens de dag.

) § Belangrijk

Als de secundaire zones moeten ingesteld worden, moeten
in de programmering bij voorkeur beide werkperiodes
gebruikt worden om de frequntie van het maaien van de
zones te vergroten.

1 Belangrijk

Om de robot compleet op te laden, zijn indicatief
minstens 4,0 uren nodig. Er wordt dus aanbevolen om
een pause te laten tussen werkperiode 1 en werkperiode
2, van minstens 4 uren.

UURREGELING 1 i
00:00:00:00 :

De instelling van de werkperiode van de robot is van fundamenteel belang voor een goede
werking van het product. Vele parameters beinvioeden de configuratie van de werkperiode,
zoals bijvoorbeeld de secundaire zones, het aantal batterijen van de robot, de complexheid
van het grasperk, het type van gras enz. Algemeen gezien moet de werkperiode lichtjes
verlengd worden in geval van tuinen met secundaire zones, tuinen met veel obstakels en in
geval van complexe zones. Hieronder volgt een indicatieve tabel voor de eerste configuratie.

N.B. Stel alle dagen van de week in op “1”-“Werkdagen”.

M2 (sq ft) Periode Periode 2
0400 (4304) 10:00 11:30
0800 (8608) 10:00 13:00
1200 (12912) 10:00 14:00
2000 (21520) 10:00 13:00 17:00 20:00
3000 (32280) 09:00 13:00 17:00 21:00
4000 (43040) 08:00 13:00 17:00 22:30
5000 (53800) 07:00 13:00 17:00 23:00
6000 (64560) 06:00 13:00 17:00 23:59
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“SECUNDAIRE ZONES” - PROGRAMMERINGSMODALITEIT

Als de te maaien zone secundaire zones bevat op basis van de definities die aangeduid worden
in het hoofdstuk "Voorbereiding en afbakening van de werkgebieden" op pag.19 moeten de
secundaire zones geprogrammeerd worden om de instelling van de robot in te voeren voor het
bereiken van deze zones en met welke frequentie.

SEC. ZONE 1: Functie voor het bepalen van het automatisch maaien van een secundaire zone.

- Percentage: hiermee kan de afmeting ‘
van de secundare zone ingesteld worden
die moet gemaaid worden, tegenover
het volledig oppervlak van het grasperk. Lociceale
Hieronder volgt een referentietabel voor de
configuratie.

20% duidt een zeer kleine zone aan.

30% duidt een zone van ongeveer L
1/3 van de volledige tuin aan.
® 50% duidt een zone van ongeveer
. . 3 1 (30%
de helft van de volledige tuin aan. REREE L300
* 80% duidt een secundaire zone aan sec. zone 2 (20%) o——
die groter is dan de primaire zone. (-
@ richting in tegenwijzerszin @ richting in wijzerszin

* 100%. De robot zal elke keer hij de
laadbasis verlaat de omtrekdraad
volgen om de secundaire zone te
maaien.

- Afstand: Hiermee kan de afstand ingesteld worden om de secundaire zone langs de
omtrekdraad te bereiken. Als referentie wordt bij voorkeur de helft van de secundaire zone
genomen om er zeker van te zijn dat de robot in die zone begint te werken.

- Richting: Duidt de kortste richting van werking aan om de secundaire zone te bereiken. De
richting kan in wijzerszin of tegenwijzerszin zijn. Wanneer de robot de laadbasis verlaat, zal
hij de draad in de aangeduide richting volgen om de secundaire zone te bereiken.

SEC. ZONE 2: Functie om het automatisch maaien van de secundaire zone 2 te bepalen. De
instelling voorziet dezelfde parameters voor de configuratie van de secundaire zone 1.

SEC. ZONE 3: (enkel voor bepaalde versies, raadpleeg “Technische gegevens”) Functie om

het automatisch maaien van de secundaire zone 3 te bepalen. De instelling voorziet dezelfde
parameters voor de configuratie van de secundaire zone 1.
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VEILIGHEID - PROGRAMMERINGSMODALITEIT

WIJZIGING PASSWORD: functie voor de instelling of de wijziging van het password.

- Nee: Om het eerder ingestelde password niet te wijzigen.

- Ja: Om het password in te voeren of te wijzigen dat gebruikt zal worden om de robot in te
schakelen en het alarm te desactiveren. De volgende informatie wordt gevaagd:

e Password : voer het oude password in (fabrieksinstelling 0000)
e Nieuw password : voer het nieuwe password in

* Password herhalen : voer het nieuwe password nogmaals in.

J § Belangrijk

Om het password in te stellen of te wijzigen, moet eerst het vorige ingesteld worden
en moet daarna het gewenste password ingesteld worden. Het password dat
ingesteld werd door de constructeur bestaat uit vier cijfers (0000).

) § Belangrijk

Bij de invoer wordt de herhaling van de procedure van de invoer van het password
gevraagd, om er zeker van te zijn dat het correct werd ingesteld. Er wordt
aanbevolen, om het password niet te vergeten, om een makkelijke combinatie
te kiezen.

PASSW. START: Functie voor het al of niet programmeren van de vraag voor de invoer van het
password, elke keer de robot uitgeschakeld en weer ingeschakeld wordt na een periode van
inactiviteit (bijvoorbeeld opslag voor de winterperiode).

- Nee: De robot wordt bij elke inschakeling weer gestart en in werking gesteld zonder dat
het password moet ingevoerd worden. Het password zal enkel noodzakelijk zijn om
het alarm te desactiveren. Om de parameter te bevestigen, zal de robot het password
vragen.

- Ja: De robot wordt bij elke inschakeling niet weer gestart en niet in werking gesteld tot het
password wordt ingevoerd.
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GEBRUIKSWIJZE - PROGRAMMERINGSMODALITEIT

Functie voor het instellen van de werkingsmodaliteit van de robot. Wanneer de robot wordt
uitgeschakeld, wordt automatisch teruggekeerd naar de modaliteit "AUTOMATISCH"

e Automatisch: Normale werkingsmodaliteit. De robot herkent de omtrekdraad en keert indien
noodzakelijk terug naar het laadstation.

e Gesloten zone: Werkingsmodaliteit in gesloten zones zonder laadstation. Raadpleeg
"GEBRUIK VAN DE ROBOT IN GESLOTEN ZONES ZONDER LAADSTATION"

e Zonder omtrekdraad: Werkingsmodaliteit zonder herkenning van de omtrekdraad, te
gebruiken als de robot moet gebruikt worden in kleine zones die afgebakend zijn met een
muur of een houten afrastering zonder geinstalleerde omtrekdraad, onder toezicht van de
klant en met de controle van de afstandsbediening.

“OPTIES TAAL” - PROGRAMMERINGSMODALITEIT

TAAL: functie voor de selectie van de taal voor de weergave van de berichten en het menu van de
gebruiker. Overloop de verschillende opties met de toets “+” of “-“ en bevestig met de toets “Enter” (G).

e FORMAAT DATUM
¢ FORMAAT UUR
e FORMAAT AFSTAND

Met deze functies kan de instelling van het formaat van de datum, het uur en de afstand
aangepast worden.
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INDIENSTSTELLING - AUTOMATISCHE MODALITEIT

De start van de automatische cyclus wordt
uitgevoerd bij de eerste inwerkingstelling of

. . Lo TOETS “START/PAUSE” (B)
na een periode van inactiviteit. TOETS "ON" (A) ,

1. Controleer of het gras dat gemaaid moet
worden een hoogte heeft die compatibel
is voor de correcte werking van de robot
(raadpleeg de technische kenmerken).

2. Regel de gewenste maaihoogte (raadpleeg TOETS uo;;/sm'p;" ©
de regeling van de maaihoogte).

3. Controleer of het werkebied correct
afgebakend is en geen belemmeringen
voor de correcte werking van de robot
bevat, zoals wordt aangeduid in het deel
"Voorbereiding en afbakening van de
werkgebieden" en volgende.

4. Plaats de robot in het laadstation.
5. Druk op de toets ON en wacht enkele seconden zodat de robot volledig aangeschakeld wordt.

6. Als de robot voor de eerste maal in werking wordt gesteld, moet de programmering
uitgevoerd worden. Als de robot daarentegen na een periode van inactiviteit in werking
wordt gesteld, moet gecontroleerd worden of de geprogrammeerde functies overeenkomen
met de effectieve staat van het te maaien grasperk (bijv. aanwezigheid van een zwembad,
planten, enz.) (raadpleeg Programmeringsmodaliteit).

7. Na enkele seconden verschijnt op het display het bericht “BEZIG MET LADEN”.

8. De robot begint het gras te maaien volgens de geprogrammeerde modaliteiten.

VEILIGE STILLEGGING VAN DE ROBOT

Tijdens het gebruik van de robot kan het nodig zijn om de werking stil te leggen. In normale
omstandigheden wordt de robot stilgelegd met de toets "Off/Stop". In geval van gevaar of
om het onderhoud uit te voeren, moet de robot veilig stilgelegd worden zodat gevaar op een
plotselinge start van het mes wordt vermeden. Druk op de toets “STOP/Emergency” (A) om
de robot stil te leggen. Druk nogmaals op de toets "STOP/Emergency" (A) om de robot weer
te gebruiken.

1 Belangrijk

De veilige stillegging van de robot is

noodzakelijk om de handelingen van het

onderhoud en de herstellingen uit te voeren @ >
(bijvoorbeeld de vervanging en/of het

opladen van de batterijen, de vervanging
van het mes, reinigingshandelingen, enz.).

TOETS “OFFISTOP" (A)
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AUTOMATISCHE TERUGKEER NAAR HET LAADSTATION

De robot eindigt de werkcyclus wanneer het volgende gebeurt..
- Batterijen leeg: De robot keert automatisch terug naar het laadstation.

- Regen: Wanneer het regent, keert de robot automatisch terug naar het laadstation, en zal
weer in werking gesteld worden volgens de geprogrammeerde modaliteiten (raadpleeg
“Programmeringsmodaliteit”).

- Gemaaid grasperk (enkel voor bepaalde modellen, raadpleeg “Technische gegevens”):
De sensor detecteert dat het grasperk gemaaid is, de robot keert automatisch terug naar het
laadstation en zal weer in werking gesteld worden volgens de geprogrammeerde modalitei-
ten (raadpleeg “Programmeringsmodaliteit”).

- Einde werkperiode: Na de werkperiode keert de robot automatisch terug naar het laadsta-
tion, en zal weer in werking gesteld worden volgens de geprogrammeerde modaliteiten
(raadpleeg “Programmeringsmodaliteit”).

GEBRUIK VAN DE ROBOT IN GESLOTEN ZONES ZONDER LAADSTATION

De start van de robot in de modaliteit gesloten
ruimte moet uitgevoerd worden om gesloten
ruimtes te maaien, die afgebakend zijn met de
omtrekdraad en zonder laadstation.

A Voorzichtig-Waarschuwing

Verplaats de robot met behulp van de daarvo-
or bestemde handgreep achteraan. Gebruik
beschermende handschoenen om eventueel
gevaar op snijwonden te vermijden.

Plaats de robot in het werkgebied op minstens 100 cm (39,37 inc.) afstand van de omtrekdraad
en eender welk obstakel.
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1. Druk op de toets ON (A).

2.Voer het password in (indien gevraagd) (raadpleeg
“Invoer password”).

3. Op het display verschijnt de functie “PAUSE”.

4. Bereik de programmeringsmodaliteit tot het menu
"GEBRUIKSWIJZE" wordt geselecteerd. Selecteer
"GESLOTEN ZONE". Op het display verschijnt
"GESLOTEN ZONE - 60 Min" (standaard waarde).

5. Druk op een van de toetsen "+",
te stellen.

om de minuten in

6. Druk op de toets “Enter” om te bevestigen.

7. Druk op de toets "Start/Pause" (B) om de programmering te verlaten en de robot te starten.
Na de ingestelde tijd wordt de robot in alle veiligheid stilgelegd nabij de omtrekdraad.

8. Stel de normale werking van de robot weer in zoals beschreven wordt in het hoofdstuk
"INDIENSTSTELLING - AUTOMATISCHE MODALITEIT".
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START VAN DE ROBOT ZONDER OMTREKDRAAD

Deze modaliteit kan ingesteld worden met de afstandsbediening om compleet afgebakende
zones te maaien, of bijvoorbeeld om kleine zones te maaien die niet konden afgebakend wor-
den of om een praktische demonstratie van de werking van de robot te geven.

| § Belangrijk

Wanneer de robot zonder omtrekdraad wordt gebruikt, wordt aanbevolen om
zodanig te handelen dat hij niet botst tegen obstakels, hoeken of voorwerpen
zodat hij niet beschadigd wordt of stukgaat.

1. Druk op de toets ON (A) .

2.Voer het password in (indien gevraagd) TOETS "ON"(A)  TOETS "STARTIPAUSE" (8)

(raadpleeg “Invoer password”).
3.Druk op de toets “Enter” om de
modaliteit van de programmering te @
bereiken. Overloop de trefwoorden tot
"GEBRUIKSWIJZE" wordt bereikt. Stel de
optie "ZONDER OMTREK" in. Druk op een )

van de toetsen "+", "-" om de minuten voor
de werking van de robot in te stellen.

TOETS “OFF/STOP" (C)

4. Druk op de toets “Enter” om de selectie te
bevestigen.

5. Druk meerdere malen op de toets "Start/
Pause" (B) om het menu te verlaten en de
robot weer te starten.

6. Beweeg derobot met de afstandsbediening.

7.Druk na het maaien op de toets "Off/
Stop"(C) om de robot veilig stil te leggen
(raadpleeg "Veilige stillegging van de
robot").

| | Belangrijk

Er wordt aanbevolen om de robot met de afstandsbediening te bewegen om het
gras te maaien in een kleine en goed zichtbare zone, waar geen personen en
huisdieren aanwezig zijn nabij de werkzone van de robot.

43 Handboek



INVOER PASSWORD

De robot kan beschermd worden met een password dat bestaat uit vier cijfers, die de gebrui-
ker kan activeren, desactiveren en aanpassen (raadpleeg Programmeringsmodaliteit).

1. Op het display verschijnt het bericht:

| PASSWORD :
: 0000 :

2. Druk op een van de toetsen "+", "-" om het
eerste cijfer in te stellen.

§ PASSWORD |
3. Druk op de toets “Enter” om te bevestigen. 0000 {1

De cursor wordt op de volgende positie
geplaatst.

4. Herhaal de procedure om alle cijfers van
het password in te stellen.

Nu is de robot voorzien voor het gebruik.

WEERGAVE VAN HET DISPLAY TIJDENS DE WERKING

Wanneer de grasmaaier in werking is, wordt
op het display het volgende weergegeven:

- de snelheid van het linker wiel g Li 0 Re=00
- de snelheid van het de motor van het mes

- de snelheid van het rechter wiel

- de batterijspanning.

Wanneer de grasmaaier aan het opladen is,
wordt op het display "BEZIG MET LADEN" we-
ergegeven. Als de grasmaaier niet moet wer-
ken, wordt op het display de dag en het uur
van het begin van de werking weergegeven.
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LANGE PERIODE VAN INACTIVITEIT EN INDIENSTSTELLING

In geval de robot lang niet gebruikt wordt, 7

moeten enkele handelingen uitgevoerd wor-
den zodat de correcte werking wordt gega-
randeerd wanneer hij weer zal gebruikt wor-
den.

1.Reinig de robot en het laadstation
zorgvuldig (raadpleeg “Reiniging van de
robot”).

2.Voer het opladen van de lithiumbatterij
minstens elke 5 maanden uit (raadpleeg
"Het opladen van de batterijen voor lange
inactiviteit").

3. Plaats de robot op een beschermde en
droge plek, waarde omgevingstemperatuur

10-25 °C bedraagt, en die niet makkelijk
bereikbaar is voor kinderen, dieren, enz.

4. Haal de stekker van het stroomvoorzie-
ningstoestel (A) uit het stopcontact.

5. Bedek het laadstation (C) om te vermijden
dat materiaal kan inkomen (bladeren,
papier, en.) en om de contactplaten te
beschermen.

laadstation

Voordat de robot na een lange periode weer
in dienst wordt gesteld, moet het volgende
uitgevoerd worden.

1. Stop de stekker van het stroomvoorzie-
ningstoestel (A) in het stopcontact.

2. Schakel de hoofdzakelijke stroomtoevoer
weer in.

3. Plaats de robot in het laadstation.
4. Druk op de toets ON (A).

5.Voer het password in (indien gevraagd)
(raadpleeg “Invoer password”).

6.Na enkele seconden verschijnt op het
display het bericht “BEZIG MET LADEN”.

7. Nu is de robot voorzien voor het gebruik
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit).
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HET OPLADEN VAN DE BATTERIJEN VOOR EEN LANGE INACTIVITEIT

Voer het opladen van de lithiumbatterijen minstens elke 5
maanden uit. TOETS “ON" (8)

1) Gevaar-Aandacht ﬂ >

De robot mag absoluut niet opgeladen worden in ex-
plosieve of ontvlambare omgevingen.

TOETS “START/PAUSE" (B)

TOETS "OFFISTOP” (C)

—_

. Schakel de stroom naar de laadbasis in en controleer of =
de platen schoon zijn.

Plaats de robot in het laadstation.

Druk op de toets ON (A).
Voer het password in (indien gevraagd) (raadpleeg “Invoer password”).

Na enkele seconden verschijnt op het display het bericht “BEZIG MET LADEN”.
Druk op de toets "Start/Pause" (B). De batterijen beginnen de laadcyclus.

Druk na het opladen (na ongeveer 6 uren) op de toets "Off/Stop" (C).

©® N o o Mo D

Plaats de robot op een beschermde en droge plek, met omgevingstemperatuur 10- 25 °C en die
niet makkelijk bereikbaar is voor kinderen, dieren, enz.

ADVIES VOOR HET GEBRUIK

Vervolgens worden enkele aanwijzingen gegeven die gevolgd moeten worden wanneer de
robot gebruikt wordt.

m — Ook nadat alle documentatie werd doorgelezen, moeten bij het eerste gebruik enkele tests
uitgevoerd worden zodat de bedieningen en de hoofdzakelijke functies kunnen bepaald worden.

- Controleer of de bevestigingsschroeven van de hoofdzakelijke mechaniek goed vastgedraaid zijn.
- Maai het gras regelmatig, zodat het niet te veel kan groeien.
- Gebruik de robot niet om gras te maaien dat 3 cm (1,18 in..) langer is dan het maaimes.

- Als het grasperk uitgerust is met een automatisch irrigatiesysteem moet de robot zodanig
geprogrammeerd worden dat hij minstens 1 uur voordat de irrigatie start terugkeert naar het
laadstation.

- Controleer de helling van het terrein en of de toegestane maximum waarden niet overschreden
worden zodat het gebruik van de robot geen gevaar kan veroorzaken.

- We raden aan om de grasmaaier zodanig te programmeren dat hij niet meer dan noodzakelijk
werkt, door ook de groei van het gras gedurende de verschillende seizoenen in beschouwing te
nemen, zodat hij niet onnodig verslijt en de duur van de batterijen niet wordt verminderd.

- Controleer tijldens de werking van de robot, om risico’s betreffende de veiligheid te vermijden,
of in het werkgebied geen personen (en vooral kinderen, bejaarden of gehandicapten) en dieren
aanwezig zijn. Daarom wordt aanbevolen om de grasmaaier op gepaste tijdstippen te doen
werken.
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GEWOON ONDERHOUD

AANBEVELINGEN VOOR HET ONDERHOUD

1 Belangrijk

Gebruik tijJdens de onderhoudshandelingen de persoonlijke beschermingen die aan-
geduid worden door de constructeur, en vooral wanneer op het mes gehandeld wordt.
Voordat de onderhoudshandelingen worden uitgevoerd, moet gecontroleerd worden
of de robot veilig stilgelegd werd (raadpleeg “Veilige stillegging van de robot”).

TABEL VAN DE INTERVALS VAN HET GEPROGRAMMEERD ONDERHOUD

Wekelijks

Reinig het mes en
controleer de effi-
ciéntie.

Raadpleeg “Reini-
ging van de robot”

Mes Als het mes gebogen
is als gevolg van sto- Raadpleeg “Vervan-
ten of als het versle- ing van het mes”
ten is, moet het ver- ging
vangen worden

Laadknoppen Reinig en Yervyljder !‘?aa.dplleeg

- eventuele oxidaties Reiniging van de
batterijen

robot”

Contactplaten

Reinig en verwijder
eventuele oxidaties

Raadpleeg
“Reiniging van de
robot”

Maandelijks

Robot

Reiniging

Raadpleeg
“Reiniging van de
robot”
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REINIGING VAN DE ROBOT

1. Leg de robot in alle veiligheid stil (raadpleeg “Veilige stillegging van de robot”)

"\ Voorzichtig-Waarschuwing

Gebruik beschermende handschoenen om eventueel gevaar op snijwonden te
vermijden.

2. Reinig alle externe oppervlakken van de robot met een spons die ondergedompeld werd
in water en neutrale zeep. Wring de spons véér het gebruik goed uit zodat het teveel aan
water wordt verwijderd.

W Voorzichtig-Waarschuwing

Als teveel water wordt gebruikt, kunnen infiltraties veroorzaakt worden die de
elektrische onderdelen beschadigen.

3. Gebruik geen oplosmiddelen of benzine om de gelakte opperviakken
en de plastic delen niet te beschadigen.

4. Was de interne delen van de robot niet, en gebruik geen waterstraal
onder druk zodat de elektrische en elektronische onderdelen niet
beschadigd worden.

VAN
W Voorzichtig-Waarschuwing

Om de elektrische en elektronische onderdelen niet onherstelbaar te beschadigen,
mag de robot niet geheel of gedeeltelijk ondergedompeld worden in water, omdat
hij niet waterdicht is.

5. Controleer het onderste deel van de robot (zone maaimes, voor- en achterwielen)
en verwijder de afzettingen en/of resten die de goede werking van de robot kunnen
belemmeren.

6. Gebruik een geschikte borstel om v
de afzettingen en/of andere resten te ’ 7 1 L%

verwijderen van het mes. |
7. Reinig alle laadknoppen van de batterij

(A) en de contactplaten (B), en elimineer
eventuele oxidaties of resten als gevolg
van elektrische contacten met behulp van
een droge doek, en indien noodzakelijk
met fijn schuurpapier.

contactplaten (B)

laadknoppen (A)

8. Verwijder opgehoopte resten van de
binnenzijde van het laadstation.

Handboek 48



HET OPZOEKEN VAN DEFECTEN

DEFECTEN, OORZAKEN EN OPLOSSINGEN

De volgende informatie heeft als doel eventuele onregelmatigheden en problemen te helpen
zoeken die zich tijdens de fase van het gebruik zouden kunnen voordoen. Bepaalde defecten
kunnen opgelost worden door de gebruiker; voor andere is een precieze technische deskundi-
gheid of een bepaalde bekwaamheid noodzakelijk die uitsluitend door gekwalificeerde personen
met erkende ervaring mogen uitgevoerd worden, die opgedaan werd in de betreffende sector.

opIOSSingen

Het antidiefstalalarm
blijft in werking

Alarm geactiveerd

Desactiveer het alarm
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit)

Het antidiefstalalarm
werkt niet

Alarm gedesactiveerd

Activeer het alarm
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit)

De robot maakt veel
lawaai

Maaimes beschadigd

Vervang het maaimes met een nieuw
(raadpleeg Vervanging van het mes)

Maaimes vastgelo-
pen door de aanwe-
zigheid van resten
(bandjes, koorden,
plastic deeltjes, enz.)

Leg de robot in alle veiligheid stil (raadpleeg
“Veilige stillegging van de robot”) Maak het
mes los .

@ Voorzichtig-Waarschuwing

Gebruik beschermende handschoenen
om eventueel gevaar op snijwonden te
vermijden.

De robot werd
gestart wanneer on-
voorziene obstakels

aanwezig waren
(gevallen takken,
vergeten voorwer-
pen, enz.)

Leg de robot in alle veiligheid stil (raadpleeg
“Veilige stillegging van de robot”).

Verwijder de obstakels en start de robot
weer (raadpleeg “Manuele start en stop van
de robot (in gesloten zones)”)

Elektrische motor
defect

Laat de motor herstellen of vervangen bij de
dichtst bijzijnde erkende assistentiedienst

Gras te hoog

Verhoog de maaihoogte
(raadpleeg “Regeling van de maaihoogte”)

Maai de zone eerste met een
gewone grasmaaier

De robot wordt niet
correct in het
laadstation geplaatst

Foute positie van de

omtrekdraad of van

de stroomkabel van
het laadstation

Controleer of het laadstation aangesloten is
(raadpleeg “Installatie van het laadstation en
de unit stroomvoorzieningstoestel-zender”)

Verzakking van het
terrein nabij het
laadstation

Plaats het laadstation op een vlakke en sta-
biele ondergrond (raadpleeg “Planning van
de installatie van het systeem”)
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Probleem

De robot heeft een
abnormaal gedrag
rondom bloemperken

Oorzaken

Omtrekdraad fout
geplaatst

Oplossingen

Plaats de omtrekdraad correct (in te-
genwijzerszin) (raadpleeg “Installatie van de
omtrekdraad”)

De robot werkt op
verkeerde tijdstippen

Klok fout ingesteld

Stel de klok van de robot weer in
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit).

Werkperiode fout
ingesteld

Stel de werkperiode weer in
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit)

De robot voert de
snelle terugkeer niet
uit

Snelle terugkeer niet
correct voorzien

Controleer of de snelle terugkeer correct
werd bepaald (raadpleeg Voorziening voor
de snelle terugkeer van de robot naar het
laadstation)

Het werkgebied
wordt niet helemaal
gemaaid

Werkingsduur
onvoldoende

Stel de werkperiode langer in
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit).

Het maaimes bevat
afzettingen en/of
resten

Leg de robot in alle veiligheid stil (raadpleeg
“Veilige stillegging van de robot”)

@ Voorzichtig-Waarschuwing

Gebruik beschermende handschoenen om
eventueel gevaar op snijwonden te vermijden

Reinig het maaimes

Maaimes versleten

Vervang het maaimes met een origineel
reserveonderdeel (raadpleeg “Vervanging
van het mes”)

Werkzone te groot
tegenover de effec-
tieve capaciteit van

de robot

Pas het werkgebied aan (raadpleeg “Techni-
sche gegevens”)

Batterijen bijna aan
het einde van de
bedrijfsduur

Vervang de batterijen met originele reserve-
onderdelen (raadpleeg “Vervanging van de
batterijen”)

Opladen batterijen
niet compleet

Reinig en elimineer eventuele oxidaties
van de contactpunten van de batterijen
(raadpleeg “Reiniging van de robot”) Laad de
batterijen minstens 12 uren op
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Probleem

Secundaire zone niet
compleet gemaaid

Oorzaken

Foute
programmering

Oplossingen

Programmeer de secundaire zone correct
(raadpleeg Programmeringsmodaliteit).

Op het display
verschijnt
“Geen signaal”.

De omtrekdraad
is niet correct
aangesloten (kabel
kapot, gebrek aan
elektrische
aansluiting, enz.)

Controleer de functionaliteit van de
stroomtoevoer, de correcte aansluiting van de
unit stroomvoorzieningstoestel-zender en die

van het laadstation (raadpleeg “Installatie van het
laadstation en de unit
stroomvoorzieningstoestel-zender”).

Op het display
verschijnt

Excessieve helling
van het terrein

Baken het gebied af dat teveel helt
(raadpleeg “Planning van de installatie van
het systeem?”)

Omtrekdraad fout
geplaatst

Controleer of de draad correct geinstallerd
is (te diep, nabij metalen voorwerpen,
afstand tussen de draad die twee elementen
afbakent minder dan 70 cm, enz.) (raadpleeg
“Planning van de installatie van het
systeem”)

Omtrekdraad van
de interne gebieden
(bloemperken,
struiken, enz.) in
wijzerszin geplaatst

Plaats de omtrekdraad correct (in
tegenwijzerszin) (raadpleeg “Installatie van de
omtrekdraad”)

“Buiten omtrek”.

Stroomvoor-
zieningstoestel
oververhit

Pas geschikte maatregelen toe om de
temperatuur van het
stroomvoorzieningstoestel te beperken
(verluchten of andere installatieplaats kiezen,
enz.) (raadpleeg “Planning van de installatie
van het systeem?”)

Foute aandrijving van
de wielen

Controleer en bevestig indien noodzakelijk
de wielen correct
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Op het display
verschijnt “Blackout”

Onderbreking van de
stroomtoevoer naar

Start de robot weer

de zender
Pas geschikte maatregelen toe om de
temperatuur van het
Stroomvoor- stroomvoorzieningstoestel te beperken
zieningstoestel (verluchten of andere installatieplaats kiezen,
oververhit enz.)
(raadpleeg “Planning van de installatie van
het systeem”)
Aanwezigheid
van andere Contacteer een erkend assistentiecentrum
aangrenzende
installaties
Omtrekdraad

geoxideerd als

gevolg van een
beschadiging van de
beschermingshoes

Contacteer het dichtst bijzijnde erkende
assistentiecentrum om de impedantie (Ohm)
van de omtrekdraad te controleren

Op het display
verschijnt “Fout wiel”

Slecht terrein of met
obstakels die de
bewegingen beletten

Controleer of het te maaien grasperk uniform
is en geen kuilen, stenen of andere obstakels
bevat. Zoniet moeten gepaste maatregelen
getroffen worden (raadpleeg “Voorbereiding
en afbakening van de werkzones
(hoofdzakelijke en secundaire)”)

Een of beide motoren
voor de aandrijving
van de wielen defect

Laat de motor herstellen of vervangen bij het
dichtst bijzijnde erkende assistentiedienst

Op het display
verschijnt
“Fout botsing”

Botsingsensoren
geblokkeerd

Demonteer de kap en controleer de
functionaliteit van de sensoren

Controleer of de bovenbescherming correct

OpVZSQCiI?ﬂay Sensor bescherming | geplaatst is. Contacteer het dichtst bijzijnde
R / " vooraan werkt niet assistentiecentrum als het probleem
Veiligh. besch
aanhoudt
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Probleem

Oorzaken

Oplossingen

Op het display De ontvanger van Schakel de apparatuur uit en weer aan.
verschijnt de robot herkent het Contacteer de assistentiedienst als het
“Sync Error”. signaal niet probleem aanhoudt.
Maaimes beschadigd Vervang het maalmgs met een nieuw
(raadpleeg Vervanging van het mes)
Leg de robot in alle veiligheid stil (raadpleeg
Maaimes “Veilige stillegging van de robot”).
vastgelopen door @ _ _ _
de aanwezigheid Voorzichtig-Waarschuwing
van resten (bandjes, | Gebruik beschermende handschoenen om
koorden, plastic eventueel gevaar op snijwonden te vermijden
deelijes, enz.)
Maak het mes los.
De robot werd
Op het display gestart wanneer . o
verschijnt “Fout wiel” te dicht bijziinde Leg ds, rqpot |n.aIIe \{elllgheld stil (raafipleeg
of "Fout mes". (minder dan 1 Veilige stillegging van de robot”)
m afstand) of
onvoorziene
obstakels aanwezig
waren (gevallen Verwijder de obstakels en start de robot
takken, vergeten weer (raadpleeg “Manuele start en stop van
voorwerpen, de robot (in gesloten zones)”)
enz.)
Elektrische motor Laat de mo.tor hersje.lllen of vervangen bij de
defect dichtst bijzijnde erkende
assistentiedienst
Verhoog de maaihoogte (raadpleeg
Gras hoog Begellng van de maaihoogte”)
Maai de zone eerste met een gewone
grasmaaier
Foute Programmeer de afstandsbediening correct
programmering (raadpleeg Programmeringsmodaliteit)
De afstandsbedie-

ning werkt niet

De led van de
afstandsbediening
licht niet op

Verwijder de batterijen en vervang ze
(raadpleeg “Vervanging van de batterijen van
de afstandsbediening”)
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Schakel de robot uit en weer aan.

. " Intern systeem voor Als het probleem aanhoudt,
Op het display verschijnt A ; o
“ ,, de veiligheid van de | moet het dichtst bijzijnde
Watchdog Error . . )
software geactiveerd | erkende assistentiecentrum

gecontacteerd worden

De robot bevindt zich
op een vlak boven de
toegestane limieten

Baken die zone af waar de helling
zich boven de limiet bevindt.

Op het display verschijnt Controleer of de laadbasis op
“Kanteling” een vlakke ondergrond geplaatst
is. Schakel de robot uit en
weer aan in de laadbasis, en
probeer nogmaals. Contacteer
de dichtst bijziinde erkende
assistentiedienst als het
probleem aanhoudt

De robot bevindt zich
op een vlak onder de
toegestane limieten

Controleer of de stekker van
Gebrek aan -
het  stroomvoorzieningstoestel
stroomtoevoer . .
correct in het stopcontact zit.
De Led (C)
gaat niet
aan.
©. . .
: Zekering Laat dg zekenr.].g"vervangen bij
: onderbroken het dichtst bijziinde erkende
f = ’ assistentiecentrum
e
Leg de robot in alle veiligheid stil
(raadpleeg “Veilige stillegging
De led (C) van de robot”)
van de Omtrekdraad Haal de stekker van het stro-
zender onderbroken omvoorzieningstoestel  uit het
licht op stopcontact.
Voer de koppeling van de
omtrekdraad uit.
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VERVANGING VAN DE ONDERDELEN

AANBEVELINGEN VOOR DE VERVANGING VAN DELEN

1 Belangrijk

Voer de handelingen van de vervanging en de herstelling uit door de aanwijzingen
van de constructeur te respecteren, of contacteer de assistentiedienst als deze
handelingen niet aangeduid worden in deze handleiding.

VERVANGING VAN DE BATTERIJEN

Vervang de batterijen bij een erkend assistentiecentrum.

VERVANGING VAN HET MES

1. Leg de robot in alle veiligheid stil (raadpleeg “Veilige stillegging van de robot”).

1 Belangrijk

Gebruik beschermende handschoenen om eventueel gevaar op snijwonden te vermijden

2. Draai de robot om en plaats hem zodanig
dat de bedekking niet wordt beschadigd.

schroeven (B)

3. Draai de schroeven (B) los om het mes (A)
te demonteren.

4.Plaats een nieuw mes en draai de
schroeven vast.

5. Draai de robot weer om zodat hij klaar is
voor de werking.
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AFDANKING VAN DE ROBOT

! Gevaar-Aandacht

Gooi vervuilend materiaal niet zomaar weg in het milieu. Zamel het materiaal in
door de betreffende van kracht zijnde wetten te respecteren.
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