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(11 |DATI TECNICI SRSV01 (*) SRBVO01 (*)
[2] |Dimensioni (BxAxP) 423 x 248 x 556 [mm] 540 x 332 x 711 [mm]
Peso del robot rasaerba (*)(**): 8,9 [kgl; 14,5 [kg];
(3l 9,2 [kg]
Incertezza +/-0,1 [kg] +/-0,1 [kg]
4] |Altezza di taglio (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
5] |Diametro lama 180 [mm] 260 [mm]
6] |Velocita di taglio 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
7] | Velocita di movimento(*)(**): () (**)(*)
8] [Pendenza massima 45 % 50 %
9] |Pendenza massima lungo il perimetro 20 %
[10] Tipologia dgl si;tema qi taglio 4 6
lame di taglio pivotanti
[11] [Codice del dispositivo di taglio 322104105/0
[12] [Livello potenza sonora rilevata(*)(**): 55[dB] (A) 62 [dB] (A)
[13] Incertezza delle emissioni di rumore, 0.31 [dB] (A) 0.60 [dB] (A)
KWA()(*):
14] [Livello potenza sonora garantita(*)(**): 56 [dB] (A) 63 [dB] (A)
15] |Livello acustico all’orecchio dell’'operatore (*)(**): 44 [dB] (A) 51 [dB] (A)
16] [Classificazione IP robot rasaerba IPX5
17] |Classificazione IP stazione di ricarica IPX1
18] |[Classificazione IP alimentatore P67
19] [Temperatura ambiente di esercizio robot rasaerba [°C] 0+ 50
20] |Temperatura ambiente di esercizio stazione di ricarica [°C] -10 + 50
21] |Temperatura ambiente di esercizio alimentatore [°C] -10 + 50
[22] '(I;eCrr;peratura ambiente diricarica della batteria robot rasaerba 4+40
[23] [Capacita di lavoro ) () ()

Alimentazione (**) :

- Input:

- Output:

- Utilizzare uno dei codici originali
(consultare un rivenditore autorizzato STIGA)

100-240 Vac, 1,2 A
30Vee, 2A
118204158/.. (UE)
118204161/.. (UK)
118204163/.. (CH)

100-240 Vac, 1,2 A
30Vee, 2 A
118204158/... (UE)
118204161/.. (UK)
118204163/.. (CH)

Alimentazione (**) :

[24] |. Input:
- Output:

- Utilizzare uno dei codici originali
(consultare un rivenditore autorizzato STIGA)

200-240 Vac, 0,8 A;
30 Ve, 4A;
118204159/.. (UE)
118204162/.. (UK)
118204164/.. (CH)

200-240 Vac, 0,8 A;
30 Ve, 4A;
118204159/.. (UE)
118204162/.. (UK)
118204164/.. (CH)

Alimentazione (**) :

- Input:

- Output:

- Utilizzare uno dei codici originali
(consultare un rivenditore autorizzato STIGA)

100-240 Vac, 4 A;
30 Vce, 6A
118204175/.. (UE)
118204176/.. (UK)
118204177/.. (CH)

[25] |Cavidi Estensione 30 Vcc ammessi :
Utilizzare uno dei codici originali (consultare un rivenditore

1127-0010-01->5m
1127-0020-01 ->15m

autorizzato STIGA)
25,2V - 2Ah; 25,2V - 5Ah;
e 25,2V - 2,5Ah; 25,2V - 2x5Ah;
[26] |Modello batteria (*)(**): 28 0V - BAN; 25.2V — 2x6Ah
25,2V - 6Ah 25,2V - 2x7Ah
27] [Tempo di ricarica (*)() )
28] [Tempo di lavoro ) 90)

29] |Connettivita

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

30] |Tecnologia di navigazione

AGS, GNSS-RTK

(*) Per ulteriori dettagli sul modello specifico, consultare il Manuale completo disponibile on line (vedi QR code riportato

nella prima pagina del presente libretto).
(**) Dipende dal modello




[ DATI TECNICI SRSV01- SRBVO1 (*)
Classe di potenza Bluetooth LE Potenza in uscita - 9 dBm; 2G GSM / E-GSM - Class 4 - 33 dBm;
[31] Moduli RF 2G DCS/PCS - Class 1 - 30 dBm; 2G GSM/E-GSM - Class E2 - 27 dBm; 2G
DCS/PCS - Class E2 - 26 dBm; 4G - Class 3 - 23dBm
[32] Gamma di frequenza - 2400 - 2483.5 MHz
Bluetooth® Bluetooth LE
[33] Gamma di frequenza - 2G GSM 850 MHz; E-GSM 900 MHz; DCS 1800 MHz; PCS 1900 MHz
Band 1 (2100 MHz); Band 2 (1900 MHz); Band 3 (1800 MHz); Band 4 (2100
MHz); Band 5 (850 MHz); Band 7 (2600 MHz); Band 8 (900 MHz); Band 12
(700 MHz); Band 13 (750 MHz); Band 17 (700 MHz); Band 18 (850 MHz);
[34] Gamma di frequenza - 4G Band 19 (850 MHz);
Band 20 (800 MHz); Band 26 (850 MHz); Band 28 (800 MHz); Band 34 (2000
MHz); Band 38 (2500 MHz); Band 39 (1900 MHz); Band 40 (2300 MHz); Band
41 (2500 MHz); Band 66 (2100 MHz
[35] Gamma di frequenza - Wi-Fi Wi-Fi - 2412 - 2484 MHz
Massima potenza di trasmissione <20dBm
Cavo perimetrale e antenna della base di
(361 ricarica - banda di frequenza 500- 50000 (Hz)
Cavo perimetrale e antenna della base
[37] di ricarica - massima potenza emissione <70 yA/m @ 10m
radio

(***) I marchio denominativo e il logo Bluetooth® sono marchi registrati di proprieta di Bluetooth SIG, inc. e ogni utilizzo
di tali marchi da parte di STIGA & soggetto a licenza.

[1] EN - TECHNICAL DATA

[2] Dimensions (WxHxD)

(3] Weight of the robot lawn mower(*)(**):
Uncertainty

[4] Cutting height (Min-Max)

[5] Blade diameter

[6] Cutting speed

[7] Speed of movement(*)(**):

(8] Maximum slope

[9]  Maximum slope along the perimeter

[10] Type of cutting system
pivoting cutting blades

[11] Cutting device code

[12] Sound power level detected(*)(*™):

[13] Uncertainty of noise emissions,
WA()(*):

[14] Sound power level guaranteed(*)(**):
[15] ?g(czy)stic level audible by the operator

[16] IP rating of the robot lawn mower
[17] IP rating of the charging station
[18] IP rating of the power supply
[19] robot lawn mower operating ambient temperature [° C]
[20] Charging station operating ambient temperature [° C]
[21] Power supply ambient operating temperature [° C]
[22] Robot lawn mower operating ambient temperature (° C)
[23] Work capacity
[24] Power supply (**) :

- Input:

- Output:

- Use one of the original codes

(consult an authorised STIGA dealer)

Power supply (**) :

- Input:

- Output:

- Use one of the original codes

(consult an authorised STIGA dealer)

Power supply (**) :

- Input:

- Output:

- Use one of the original codes
(consult an authorised STIGA dealer)

[1] EN - TECHNICAL DATA

[25] 30VDC extension cables permitted:
Use one of the original codes (consult an authorised
STIGA dealer)

[26] Battery model (*)(**):

[27] Charging time

[28] Operating time

[29] Connectivity:

[30] Navigation technology

[31] Power class
RF Modules

[32] Frequency range -
Bluetooth®

[33] Frequency range - 2G

[34] Frequency range - 4G

[35] Frequency range -Wi-Fi
Maximum transmission power

[36] Perimeter cable and charging base antenna - frequency
band

[37] Perimeter cable and charging base antenna - maximum
radio output power

(*) Forfurther details onthe sp del, please consult p
Manual available online (see QR code on the first page of this booklet).
(**) Depending on the model

(***) The name and logo Bluetooth® are registered trademarks owned
by Bluetooth SIG, inc. and any use made of such marks by STIGA
is under license.




[1] CS - TECHNICKE PARAMETRY

[2] Rozméry (xVxH)
[3] Hmotnost robotické sekacky (*)(**):
Nepresnost méfeni

[4] Vyska sedeni (min. - max.)
[5] Pramér noze

[6] Otacky pfi seceni

[7] Rychlost pojezdu(*)(**):
[8] Maximalni skion

[9] Maximalni sklon po obvodu

[10] Typ sekaciho systému
otoéné sekaci noze

[11] Kod sekaciho zafizeni

[12] Zjisténa uroven akustického vykonu(*)(**):

[13] Nepresnost méfeni emisi hluku,
KWA()(™):

[14] Zarugena uroven akustického vykonu(*)(**):
[15] Hiadina hluku na drovni ucha pracovnika
()

[16] Kiasifikace IP robotické sekacky

[17] Klasifikace IP nabijeci zakladny

[18] Klasifikace IP napéjeciho zdroje

[19] Okolni teplota pfi provozu robotické sekacky [°C]

[20] Okolni teplota pfi provozu nabijeci stanice [°C]

[21] Okolni teplota pfi provozu napéjeciho zdroje [°C]

[22] Okolni teplota pfi nabijeni akumulatoru robotické
sekacky (°C)

[23] Pracovni kapacita

[24] Napgjeni (**):
- Vstup:
- Vystup:
- Poutijte jeden z pivodnich kédi
(obratte se na autorizovaného prodejce vyrobki STIGA)
Napéjeni (**):
- Vstup:
- Vystup:
- Pouzijte jeden z pavodnich kodd
(obratte se na autorizovaného prodejce vyrobki STIGA)

Napajeni (**):
-Vstup:
- Vystup:
- Poutijte jeden z puvodnich kodi
(obratte se na autorizovaného prodejce vyrobki STIGA)
[25] Povolené prodiuzovaci kabely 30 V=:
Poutzijte jeden z plvodnich kod (obratte se na
autorizovaného prodejce vyrobkl STIGA)
[26] Model akumulatord (*)(**):
[27] Doba nabijeni
[28] Doba pracovni &innosti
[29] Pripojeni
[30] Navigaéni technologie
[31] Trida vykonu
Moduly RF
[32] Frekvenéni rozsah—
Bluetooth®
[33] Frekvencni rozsah - 2G
[34] Frekvencnirozsah - 4G
[35] Frekvencni rozsah - Wi-Fi
Maximalni pfenosovy vykon
[36] Obvodovy drat a anténa nabijeci zakladny - frekvenéni
pasmo
[37] Obvodovy drat a anténa nabijeci zakladny - maximalni
vykon radiové emise

[1] DA - TEKNISKE DATA

[2] Dimensioner (BxHxD)

[3] Robotpleeneklipperens veegt (*)(**):
Uvished

[4] Kiippehojde (Min-Maks)

[5] Knivens diameter

[6] Klippehastighed

[7] Kerehastighed(*)(*):

[8] Maksimal heeldning

[9] Maksimal haeldning langs yderkanten

[10] Klippesystemets type
drejelige skeereklinger

[11] Skeereanordningens kode

[12] Registreret lydeffektniveau(*)(**):

[13] Uvished om stojemissionerne,
KWA()():

[14] Garanteret lydeffekiniveau(*)("™):

[15] Lydniveau ved operatorens ore
O)):

[16] IP-klassificering robotpleeneklipper
[17] IP-Klassificering opladningsstation
[18] IP- k\assmcerlng stromforsyningsenhed

[1] DE - TECHNISCHE DATEN

[2]  Abmessungen (BxHXT)
[3] Gewicht des Méhroboters (*)(**):
Unsicherheit

[4] Schnitthéhe (Min-Max)
[5]  Messerdurchmesser
[6] Schnittgeschwindigkeit
[7] Fahrgeschwindigkeit (*)(**):
[8] Maximales Gefalle
[9] Maximales Gefalle entlang der Begrenzung
[10] Typ des Schneidsystems
Rotierende Mdhmesser
[11] Code des Mahwerks
[12] Erkannter Schallleistungspegel (*)(**):
[13] Geréuschunsicherheit,
KWA (°)():
[14] Garantierter Schallleistungspegel (*)(**):
[15] (Swj:(rlg)l\pegel am Ohr des Bedieners

[16] IP-Schutzklasse Mahroboter
[17] IP-Schutzklasse Ladestation
[18] IP- Schutzklasse Netzteil

9] 0 under [19] Mahroboter [°C]
dnﬂ["C] [20] L i L ion [°C]

[20] O under i { ift[°C] [21] L Netzteil [*C]

[21] f‘_ P under [22] L El Batterie
drift [°C] des Mahroboters [°C]

[22] Omgi for sbatteri[°C] | [23] i 4

[23] Driftskapacitet
[24] Stremforsyning (**):
- Input:

- Output:
- Brug en af de originale koder
(kontakt en autoriseret STIGA-forhandler)

Stremforsyning (**):
- Input:

- Output:
- Brug en af de originale koder
(kontakt en autoriseret STIGA-forhandler)

Stremforsyning (**):
- Input:
- Output:
- Brug en af de originale koder
(kontakt en autoriseret STIGA-forhandler)
[25] Tilladte 30 Vcc forlzengerkabler:
Brug en af nedenstaende originale koder (kontakt en
autoriseret STIGA-forhandler)
[26] Batterimodel (*)(**):
[27] Opladningstid
[28] Arbejdstid
[29] Forbindelsesmuligheder
[30] Navigationsteknologi
[31] Effektklasse
RF-moduler
[32] Frekvensomrade -
Bluetooth®
[33] Frekvensomréade - 2G
[34] Frekvensomréde - 4G
[35] Frekvensomrade - Wi-Fi
Maksimal transmissionseffekt

[24] Versorgung (™) :
- Input:

- Output:
- Verwenden Sie einen der Originalcodes
(wenden Sie sich an einen autorisierten STIGA-Héndler)

Versorgung (**) :
- Input:
- Output:

- Verwenden Sie einen der Originalcodes
(wenden Sie sich an einen autorisierten STIGA-Héndler)

Versorgung (**) :
- Input:
- Output:
- Verwenden Sie einen der Originalcodes
(wenden Sie sich an einen autorisierten STIGA-Héndler)
[25] Zulassige 30-Vdc-Verlangerungskabel:
Verwenden Sie einen der Originalcodes (wenden Sie
sich an einen autorisierten STIGA-Héndler).
[26] Batteriemodell (*)(**):
[27] Aufladezeit
[28] Arbeitsdauer
[29] Konnektivitat
[30] Navigationstechnik
[31] Leistungsklasse
RF-Module
[32] Frequenzbereich -
Bluetooth®
[33] Frequenzbereich - 2G
[34] Frequenzbereich - 4G
[35] Frequenzbereich - Wi-Fi
Maximale Sendeleistung

36] und derl -
Fi

[36] L og antenne -
[37] Ladestationens kantledning og antenne - maks. effekt
radiotransmission

und del
maximale Abstrahlleistung Sender

(*)Ol ép 1éjSich tidajiio fecté (*) For yderlig om den specifikke model, se | (* )WeltereEmze\helten zum jeweiligen Modell finden Sie in der
kompletni névod, ktery je dostupny online (vizkéd QR uvedeny | venligst den komplette manual, der er fi ig online (se diese ist online verfiigbar
na prvni strané této pfirucky). QR-koden pa forste side i dette hasfte). (siehe QR- Code auf der ersten Seite dieses Handbuchs).
(Vv zaws\ostl na mode\u ( ) Afhaenger af modellen (**) Vom jeweiligen ModeH abhang\g

(***)Slovni: i éochranné | (***) oglogoet er maerker | (***)DieWor LogoBluetooth
znamky ve vlastnictvi spolecnosti Bluetooth SIG, inc. ajakékoli | tilherende Bluetooth SIG, inc., ogenhverbrugafde pa de | MarkenimBesitzvonBlI h SIG, inc.und werdenvon STIGA

poutZiti téchto zndmek spoleénosti STIGA podiéha licenci.

maerker fra STIGA, er underlagt licens.

unter Lizenz verwendet.




[1] ES - DATOS TECNICOS

[2] Dimensiones (anch. x alt. x prof.)

[3] Peso del robot cortacésped (*)(**):
Incertidumbre

[4] Attura de corte (Min-Méx)

[5] Didmetro cuchilla

[6] Velocidad de corte

[7] Velocidad de movimiento(*)(**):

[8] Pendiente maxima

[9] Pendiente méxima a lo largo del perimetro

[10] Tipologia del sistema de corte
cuchillas de corte pivotantes

[11] Cédigo del dispositivo de corte

[12] Nivel de potencia sonora detectada(*)(**):

[13] Incertidumbre de las emisiones de ruido,
ACY):

[14] Nivel de potencia sonora garantizada(*)(**):
[15] (r\ii)\(lg'l)sonoro en el oido del operador

[16] Clasificacion IP robot cortacésped

[17] Clasificacion IP estacion de carga

[18] Clasificacion IP alimentador

[19] Temperatura ambiente de funcionamiento del robot

cortacésped [°C].

[20] ambiente de i de la estacion
de carga [°C].

[21] ambiente de funcionamiento del

alimentador [°C].

[22] Temperatura ambiente de carga de la bateria del robot
cortacésped (°C).

[23] Capacidad de trabajo

[24] Alimentacién (**) :
-Entrada:
- Salida:
- Utilice uno de los cédigos originales
(consulte a un distribuidor autorizado STIGA)

Alimentacion (**) :

- Entrada:

- Salida:

- Utilice uno de los cédigos originales
(consulte a un distribuidor autorizado STIGA)

Alimentacion (**) :
- Entrada:
- Salida:
- Utilice uno de los codigos originales
(consulte a un distribuidor autorizado STIGA)
[25] Cables de extension de 30 Vce permitidos:
Utilice uno de los cddigos originales (consulte a un
distribuidor autorizado STIGA)
[26] Modelo bateria (*)(**):
[27] Tiempo de recarga
[28] Tiempo de trabajo
[29] Conectividad
[30] Tecnologia de navegacion
[31] Clase de potencia
Médulos RF
[32] Gama de frecuencia -
Bluetooth®
[33] Gama de frecuencia - 2G
[34] Gama de frecuencia - 4G
[35] Gama de frecuencia - Wi-Fi
Potencia maxima de transmision
[36] Cable perimetral y antena de la base de carga - banda
de frecuencia
[37] Cable perimetral y antena de la base de carga - potencia
méaxima de emision de radio

(*) Para més detalles sobre el modelo especifico, consulte el
manual completo disponible en linea (véase el codigo QR en
la primera pagina de este manual).

(**) Depende del modelo

(L ipoBluetooth®sonmarca
registradas propiedad de Bluetooth SIG, inc. y cualquier uso
de dichas marcas por parte de STIGA se realiza bajo licencia.

[1] ET - TEHNILISED ANDMED

[2] Madtmed (LxKxS)

(3] Robotniiduki kaal(*)(**):
Ebakindlus

[4] Niitmiskdrgus (Min-Max)

[5] Tera diameeter

[6] Nitmiskiirus

[7] Liikumiskiirus(*)(**):

[8] Maksimaalne kalle

[9] Maksimaalne kalle piki perimeetrit

[10] Niitmissiisteemi tiiip
pdodrlevad IGiketerad
[11] Loikeseadme kood
[12] Tuvastatud miiravéimsuse tase(*)(**):
[13] Mirataseme méaramatus,
KWA()(™):
[14] Tagatud miravimsuse tase(*)(**):
[15] :jelit'ase operaatori kuulmisele

[16] Robotniiduki IP-klassifikatsioon

[17] Laadimisjaama IP-klassifikatsioon

[18] Toiteseadme IP-Klassifikatsioon

[19] Robotniiduki tookeskkonna temperatuur [°C]

[20] L i [°C]
[21] Toiteseadme tookeskkonna temperatuur [°C]
[22] F jiduki aku laadimise (°C)

[23] Toovoimsus

[24] Toide (*):
- Sisend:
- Véljund:
- Kasutage lihte algsetest koodidest
(konsulteerige STIGA volitatud edasimiiijaga)

Toide (**)

- Sisend:

- Véljund:

- Kasutage Uhte algsetest koodidest
(konsulteerige STIGA volitatud edasimiiijaga)

Toide (**)
- Sisend:
- Véljund:
- Kasutage iihte aI%selest koodidest
(konsulteerige STIGA volitatud edasimiiijaga)

[25] Lubatud 30 VCC pikendusjuhtmed:
Kasutage tihte algsetest koodidest (konsulteerige STIGA
volitatud edasimuidjaga)

[26] Akumudel(*)(*™):

[27] Laadimisaeg

[28] Téodaeg

[29] Uhenduvus

[30] Navigatsioonitehnoloogia

[31] Vaimsusklass
Raadiosagedusmoodulid

[32] Sagedusvahemik -
Bluetooth®

[33] Sagedusvahemik - 2G

[34] Sagedusvahemik - 4G

[35] Sagedusvahemik - Wi-Fi
Maksimazine tiekandevsimsus

[36] Pi ja antenn-
[37] Pi jalaadimisjaama antenn -
maksimaalne vaimsus

() Talendavald liksikasju konkreetse mudell kohta leiate
internetist taielikust (vt QR-
koodi kéesoleva broiiiri esimesel lehekdljel).

(**) Soltub mudelist

(***) BI h® s ark ja logod on regi: itud
kaubamargid, mis kuuluvad &rithingule Bluetooth SIG, Inc., ja
STIGA kasutab neid litsentsi alusel.

[1] FI- TEKNISET TIEDOT

[2] Mitat (LxKxS)

[3] Robottiruohonleikkurin paino (*)(**):
Epévarmuus

[4] Leikkuukorkeus (Min-Max)

[5] Terén halkaisija

[6] Leikkuunopeus

[7] Liikenopeus(*)(**):

(8] Maksimi kaltevuus

[9]  Suurin kaltevuus reunan varrella

[10] Leikkuujarjestelmén tyyppi
kaantyvat leikkuuterat

[11) Leikkuuvalineen koodi

[12] Mitattu &&nitehon taso(*)(**):

[13] Melu%é)?;stdjen epavarmuus,

[14] Taattu &anitehotaso(*)(**):
[15] Aanenpa\ne(asc kayttajan korvassa
()

[16] Robomruohonlelkkunn IP-luokitus
[17] Latausaseman IP-luokitus
[18] Virtalahteen IP-luokitus
[19] Robottiruohonleikkurin ympériston kéyttélampatila [°C]
[20] Latausaseman ympériston kéyttolampétila [°C]
[21] Virtalahteen ympanslon ké ttolampotl\a ["C]
[22] Akun 4
(C)
[23] Tyskapasiteetti
[24] Virransysttd (**) :
- Input:
- Output:
- Kéyté yhta alkuperéisista koodeista
(ota yhteys valtuutettuun STIGA-jalleenmyyjéén)

Virransyotto (**) :

- Input:

- Output:

- Kayté yhta alkuperéisista koodeista

(ota yhteys valtuutettuun STIGA-jalleenmyyjéén)

Virransyotto (**) :
- Input:
- Output:
- Kéyta yhté alkuperéisisti koodeista
(ota yhteys valtuutettuun STIGA-jalleenmyyjéan)
[25] Sallitut 30 Vec jatkojohdot:
Kayté yhta alkuperaista koodia (ota yhteys valtuutettuun
STIGA-jalleenmyyjaan)
[26] Akun mall (*)(**):
[27) Latausaika
[28] Tyvaika
[29] Litettavyys
[30] Navigointitekniikka
[31] Teholuokka
RF-moduulit
[32] Taajuusalue -
Bluetooth®
[33] Taajuusalue - 2G
[34] Taajuusalue - 4G

[35] Taajuusalue - Wi-Fi
Suurin voimansiirtoteho

[36] L i ija antenni -
[37] Rajakaapeli ja latausalustan antenni - suurin
radiolahetysteho

(*) Lisatietoja tietystd mallista on verkossa saatavilla olevassa
taydellisessé ohjekirjassa (katso QR-koodi tdmén esitteen
ensimmaiselld sivulla).

(**) Riippuu mallista

(***) Bluetooth®-nimimerkki ja -logo ovat Bluetooth SIG
Inc.:n rekisterdityja tavaramerkkejd, ja STIGA kayttaa niita
lisenssin perusteella.




[1] FR- CARACTERISTIQUES TECHNIQUES

[2] Dimensions (LxHxP)

3] Poids du robot tondeuse (*)(**):
Incertitude

[4] Hauteur de coupe (Min-Max)

[5] Diamétre de lame

[6] Vitesse de coupe

[7] Vitesse de déplacement(*)(*"):

18] Déclivité maximale

[9] Deéclivité maximale le long du périmétre

[10] Type du systéme de coupe
Lames de coupe pivotantes

[11] Code de 'organe de coupe

[12] Niveau sonore mesuré(*)(**):

[13] Incertitude des émissions sonores,
WAC)(™):

[14] Niveau sonore garanti(*)(**):
[15] Niveau acoustique a l'oreille de I'utilisateur
()

[16] Classification IP du robot tondeuse
[17] Classification IP de la station de charge
[18] Classification IP du bloc d'alimentation

19] pé ambiante de du robot
tondeuse [°C]
0] é ambiante de de la station
de char e[°C]
mbiante de dubloc

d'alimentation [°C]

[22] Température ambiante de recharge de la batterie du
robot tondeuse (°C)

[23] Capacité de travail

[24] Alimentation (**) :
- Entrées :
- Sorties :
- Utiliser 'un des codes d'origine
(consulter un revendeur agréé STIGA)

Alimentation (**) :
- Entrées :

- Sorties :

- Utiliser P'un des codes d'origine
(consulter un revendeur agréé STIGA)

Alimentation (**) :
-Entrées :
- Sorties :
- Utiliser 'un des codes d'origine
(consulter un revendeur agreé STIGA)
[25] Cables de rallonge 30 Vdc autorisés :
Utiliser 'un des codes d'origine (consulter un revendeur
agréé STIGA)
[26] Modele de batterie (*)(**) :
[27] Temps de recharge
[28] Durée de travail
[29] Connectivité
[30] Technologie de navigation
[31] Classe de puissance
Modules RF
[32] Plage de fréquence -
Bluetooth®
[33] Plage de fréquence - 2G
[34] Plage de fréquence - 4G
[35] Plage de fréquence - Wi-Fi
Puissance de transmission maximale
[36] Cable périphérique et antenne de la station de charge -
bande de fréquence
[37] Cable périphérique et antenne de la station de charge -
puissance maximale d’émission radio

s

)

(*) Pour plus de détails sur le modéle spécifique, consulter le
Manuel complet disponible en ligne (voir le QR code sur la
premiére page de ce livret).

(**) En fonction du modéle

(***) La marque nominative et le logo Bluetooth® sont des
marques déposées appartenant & Bluetooth SIG, Inc., et
tout usage de ces marques par STIGA est soumis a licence.

[1] HR - TEHNICKI PODACI

[2] Dimenzile (DxVxS)
[3] Tezina robotske kosilice (*)(**):
Nesigurmost

[4] Visina kosnje (Min.-Maks.)
[5] Promjer noza
[6] Brzina kosnje
[7] Brzina kretanja (*)(**):
[8] Maksimalni nagib
[9] Maksimalni nagib duz perimetra
[10] Tip sustava za kodnju
Zakretni nozevi za kodnju
[11] Sifranoza
[12] Razina izmjerene zvuéne snage (*)(**):
[13] Nesigurnost emisija buke
WAC)():

[14] Jam&ena razina zvuéne snage (*)(**):
[15] Razina zvuka u uhu rukovatelja
)):

[16] Klasifikacija IP robotske kosilice
[17] Kiasifikacija IP stanice za punjenje
[18] Kiasifikacija IP napajaca
[19] Okolna temperatura za rad robotske kosilice [°C]
[20] Okolna temperatura za rad stanice za punjenje [°C]
[21] Okolna temperatura za rad napajaca [°C]
[22] Okolna temperatura za punjenje baterije robotske
kosilice(°C)
[23] Radna sposobnost
[24] Napajanje (**):
-Ulaz:
- Izlaz:

- Upol‘rijeb\te]edan od iizvodnih kodova
(F jetujte se s ovlas dem tvrtke STIGA)

Napajanje (**) :
-Ulaz:
- |zlaz:

- Upot'rijebnejedan od iizvodnih kodova
(Posavietuite se s ovla$ ¢em tvrtke STIGA)

Napajan]e (™)
- Ulaz

-ldlaz:
- Upotrijebite |edan od iizvodnih kodova
(F tvrtke STIGA)

[25] Dopustem su produznl kabeli s istosmjernom strujom
0d30V:

Upom]eb\te jedan od izvornih kodova (posavjetujte se s
ovlastenim prodavacem tvrtke STIGA)

[26] Model baterije (*)(**):

[27] Vrijeme punjenja

[28] Vrijleme rada

[29] Povezivost

[30] Navigacijska tehnologija

[31] Razred snage

F moduli

[32] Frekvencijsko podrugje -
Bluetooth®

[33] Frekvencijsko podrucje - 2G

[34] Frekvencijsko podrugje - 4G

[35] Frekvencijsko podruéje - Wi-Fi
Maksimalna snaga prijenosa

[36] Granicna zica i antena baze za punjenje - frekvencijski
pojas

[37] Grani¢na Zica i antena baze za punjenje - maksimaina
snaga emisije radiovalova

(*) Za vise pojedinosti 0 odredenom modelu proucite cjeloviti
priruénik koji je dostupan na internetu (pogledajte QR kod na
prvoj stranici ovog priruénika).

(**) Ovisno o modelu

(***) Verbalni Zig i logotip Bluetooth® registrirani su zastitni
znakovi u vlasnistvu tvrtke Bluetooth SIG, mc i svaka uporaba

[1] HU - MUSZAKI ADATOK

[2] Méretek (alap X magassag X mélység)

[3] A robotfiinyiré sdlya (*)(**):
Bizonytalansag

[4] Vagasi magassg (Min-Max)

[5] Késatmérdje

[6] Vagasisebesség

[7] Mozgasi sebesség(*)(**):

[8] Maximalis dolésszog

[9] Maximalis délésszdg a keriilet mentén

[10] Vagdrendszer tipusa
forgd vagokések

[11] Avagdegység kédja

[12] Mért zajteljesitmeny szint(*)(**):

[13] Zajlgb'o)t(rie?lés mérési bizonytalansag,

[14] Garantélt zajteljesitmény szint(*)(**):
[15] Zajszint a kezeld fiilénél
O)C):

[16] Robotfiinyiré IP-besorolasa
[17] Toltéallomas IP-besorolasa
[18] Tépegység IP-besorolésa
[19] Robotfiinyiré tizemi kémyezeti hémérséklete [°C]
[20] Toltdallomas tizemi kémyezeti hémérséklete [°C]
[21] Tapegyseg uzeml kornyezeti homérséklete [°C]
[22] F toltési komyezeti hé
(C)
[23] Munkaterillet-kapacités
[24] Tapellatas (**):
- Input:
- Output:
- Hasznélja az eredeti kodok egyikét
(forduljon a STIGA markakeresked6hoz)

Tapellatas (**) :

- Input:

- Output:

- Hasznélja az eredeti kédok egyikét
(forduljon a STIGA mérkakereskeddhoz)

Tapellatas (**) :
- Input:
- Output:
- Haszndlja az eredeti kodok egyikét
(forduljon a STIGA mérkakereskeddhoz)
[25] Engedélyezett 30 VDC hosszabbitd kabelek:
Hasznélja az alabbi eredeti kodok egyikét (forduljon a
STIGA mérkakereskeddéhoz)
[26] Akkumulator modell (*)(**):
[27] Feltoltésiido
[28] Munkaidé
[29] Kapcsolat
[30] Navigacios technoldgia
[31] Teljesitmény osztaly
RF modulok
[32] Frekvenciatartomény -
Bluetooth®
[33] Frekvenciatartomany - 2G
[34] Frekvenciatartomany - 4G
[35] Frekvenciatartomany - Wi-Fi
Maximalis adételjesitmény
[36] Hatérolé huzal és a télt6allomas antennéja -
frekvenciasév
[37] Hatérol6 huzal és a tolt6allomés antennéja - maximalis
radio sugérzasi teljesitmény
(*) Az adott modellre vonatkozd lpva’bb\ részletekért kérjik,
tekintse meg az online elérheté Atfogd kézikdnyvet (lasd a
QR-kodot e fiizet els6 oldalan).
(**) A modelltdl fligg
(***) A Bluetooth® szovédjegy és a logo a Bluetooth SIG, inc.
bejegyzett védjegyei, és a STIGA azilyen védjegyek barmilyen
alasat licenc alapjan végzi.

tih tke STIGAp izlicencije.




[1] LT - TECHNINIAI DUOMENYS

[2] Matmenys (IXAXP)

[3] Zolés pjovimo roboto svoris (*)(*):
Paklaida

[4] Pjovimo aukstis (min.-maks.)

[5] Peiliuko skersmuo

[6] Pjovimo greitis

[7] Judéjimo greitis(*)(**):

[8] Maksimalus $laitas

[9] Maksimalus $laitas iSilgai perimetro

[10] Pjovimo sistemos tipas
sukiojami pjovimo peiliukai

[11] Pjovimo jtaiso kodas

[12] Pamatuotas garso galios lygis(*)(**):

[13] Triuk$mo emisijos paklaida,
WAC)("):

[14] Garantuotas garso galios lygis(*)(**):
[15) (Qﬁg{f\(oriaus ausiai tenkantis garso lygis

[16] Zolés pjovimo roboto IP Kiasifikacija
[17] |krovimo stoties IP Klasifikacija
[18] Maitinimo bloko IP klasifikacija

[1] LV - TEHNISKIE DATI

[2] Izméri (PxAXD)
[3] Robotizétas plaujmasinas svars (*)(**):
Klada

[4] Plauganas augstums (Min-Max)

[5] Asmens diametrs

[6] Plausanas atrums

[7] Parvietosanas atrums(*)(**):

[8] Maksimalais slipums

[9] Maksimalais sfipums garam perimetram

[10] Plausanas sistémas tips
grozamie plausanas asmeni

[11] Plausanas ierices kods
[12] I1zméritais skanas jaudas limenis(*)(*™):
[13] Trokéna emisiju klida,

WA()("):
[14] Garantétais skanas jaudas limenis(*)(**):
[15] Fﬁlﬁé}na [imenis pie operatora auss

[16] Robotizétas plaujmasinas IP klasifikacija
[17] Uzlades stacijas IP Klasifikacija
[18] Barosanas bloka IP klasifikacija

[1] NL - TECHNISCHE GEGEVENS

[2]  Afmetingen (BxHxD)
[3] Gewicht van de robotmaaier ()(**):
Onzekerheid

[4] Maaihoogte (Min-Max)
[5] Diameter mes
[6] Maaisnelheid
[7] Bewegingssnelheid(*)(**):
[8] Maximale helling
[9] Maximale helling langs de omrek
[10] Type maaisysteem
draaibare snijmessen
[11] Code sni-inrichting
[12] i )():
[13] Onzekerheid van geluidsemissies,
WA()(*):

[14] Gegarandeerd geluidsniveau(*)(**):
[15] Akoestisch niveau bij het oor van de operator
O)):

[16] IP-classificatie van de robotmaaier
[17] IP-classificatie van het laadstation
[18] IP-classificatie van de voeding

[19] Zolés pjovimo roboto darbing aplinkos temperatiira [°C]

[20] [krovimo stoties darbiné aplinkos temperatara [°C]

[21] Maitinimo bloko darbiné aplinkos temperatiira [°C]

[22] Zolés pjovimo roboto akumuliatoriaus jkrovimo aplinkos
temperatira (°C)

[23] Darbo nasumas

[24] Maitinimas (**) :

- I8gjimas:
- Naudokite vieng i$ originaliy kody
(kreipkités | jgaliotajj STIGA pardavéja)

Maitinimas (**) :

- [éjimas:

- I3gjimas:

- Naudokite vieng i$ originaliy kody
(kreipkités j jgaliotajj STIGA pardavéja)

Maitinimas (**) :
- |éjimas:
- I3¢jimas:
- Naudokite viena i$ originaliy kody
(kreipkités | jgaliotajj STIGA pardavéja)
[25] Leidziami 30 VDC prailginimo kabeliai:
Naudokite vieng originaliy kody (kreipkités j jgaliotajj
L,STIGA atstova)
[26] Akumuliatoriaus modelis (*)(**):
[27] [krovimo trukmé
[28] Darbo laikas
[29] Rysys
[30] Nardymo technologija
[31] Galios klasé
RD moduliai
[32] Daznio diapazonas -
Bluetooth®
[33] Daznio diapazonas - 2G
[34] Daznio diapazonas - 4G
[35] Daznio diapazonas - Wi-Fi
DidZiausia perdavimo galia
[36] Perimetrinis laidas ir jkrovimo bazés antena - daznio
juosta
[37] Perimetrinis laidas ir jkrovimo bazés antena - didziausia
radijo emisijos galia
(*) 18samesneés informacijos apie konkrety modelj rasite
iSsamiame vadove, kurj galima rasti internete (zr. QR kodg
pirmajame $ios knygelés puslapyje).
(**) Priklauso nuo modelio
(***) Bluetooth®" Zodinis Zenklas ir logotipas yra registruotieji
prekiy Zenklai, priklausantys bendrovei ,Bluetooth SIG, inc., ir
,STIGA“$iuos Zenklus kiekvieng kartg naudoja pagal licencija.

[19] R I darba vides

[20] Uzlades stacijas darba vides temperatara [°C]

[21] Barosanas bloka darba vides temperatiira [°C]

[22] Robotizétas p| &l uzlades vides
temperatira (°C)

[23] Darbspéja

[24] Barosana (*):
- leeja:
- Izeja:
- Izmantojiet vienu no originalajiem kodiem
(konsultéjieties ar pilnvaroto STIGA izplatitaju)

ura[C]

Barosana (**) :

- leeja:

- Izeja:

- Izmantojiet vienu no originalajiem kodiem
(konsultéjieties ar pilnvaroto STIGA izplafitaju)

Baroana (**) :
- legja:
- Izeja:
- Izmantojiet vienu no originlajiem kodiem
(konsult€jieties ar pilnvaroto STIGA izplatitaju)
[25] Pielaujamie 30 V lidzstr. pagarinajuma kabel:
jiet kadu no originalajiem kodiem

ar pilnvaroto STIGA izplafitaju)

[26] Akumulatora modelis (*)(**):

[27] Uzlades laiks

[28] Darba laiks

[29] Savienojamiba

[30] Navigacijas tehnologija

[31] Jaudas klase
RF moduli

[32] Frekvenéu diapazons -
Bluetooth®

[33] Frekvencu diapazons - 2G

[34] Frekvencu diapazons - 4G

[35] Frekvenéu diapazons - Wi-Fi
Maksimala parraides jauda

[36] Perimetra kabelis un uzlades bazes antena - frekvencu
diapazons

[37] Perimetra kabelis un uzlades bazes antena - maksimala
radiostarojuma jauda

(*) Laisanemtu plasakuinformaciju par konkréto modeli, skatiet,
lidzu, pilnu rokasgramatu, kas pieejama tie$saisté (skatiet QR
kodu §is rokasgramatas pirmaja lappuse).

(**) Atkarigs no modela

(***) Bluetooth® vardiska zime un logotips ir registrétas precu
zimes, kas pieder Bluetooth SIG, inc., un STIGA §is zimes
izmanto saskana ar licenci.

[19] O bedrijf ier [°C]
[20] O bedrijf ion [°C]
[21] Omgevingstemperatuur bedrijf voeding [°C]
[22] Omgevingstemperatuur voor het opladen van de accu van
de robotmaaier (°C)
[23] Werkcapaciteit
[24] Voeding (**):
- Input:
- Output:
- Gebruik een van de originele codes
(raadpleeg een erkende STIGA-dealer)

Voeding (**) :

- Input:

- Output:

- Gebruik een van de originele codes
(raadpleeg een erkende STIGA-dealer)

Voeding (**) :

- Input:

- Output:

- Gebruik een van de originele codes
(raadpleeg een erkende STIGA-dealer)

[25] Toegestane verlengkabels 30 Vdc:
Gebruik een van de originele codes (raadpleeg een
erkende STIGA-dealer)

[26] Modeel accu (*)(**):

[27] Laadtiid

[28] Werktijd

[29] Connectiviteit

[30] Navigatietechnologie

[31] Vermogensklasse
RF-modules

[32] Frequentiebereik -
Bluetooth®

[33] Frequentiebereik - 2G

[34] Frequentiebereik - 4G

[35] Frequentiebereik - Wi-Fi
Maximaal zendvermogen

[36] Perimeterkabel en antenne van het oplaadstation -
frequentieband

[37] Perimeterkabel en antenne van het oplaadstation -
maximaal zendvermogen

(*) Raadpleegvoormeeri i del d
Ui ide Handleiding die onlir is (zieQR-code
op de eerste pagina van dit boekje).

(**) Dat hangt af van het model

(***) Het en het Bl -logo zijn

gedeponeerde handelsmerken van Bluetooth SIG, inc. en elk
gebruik van deze merken door STIGA gebeurt onder licentie.




[1] NO - TEKNISKE DATA

[2] Dimensjoner (BxHxD)

(3] Robotgresskllpperens vekt ()(*):
Usikkerhet

[4] Klippehoyde (Min-Maks)

[5] Bladdiameter

[6] Kuttehastighet

[7] Fremdriftshastighet(*)(*"):

[8] Maksimal helling

[9] Maksimal helling langs omkretsen

[10] Type klippesystem
svingbare klippeblader

[11] Artikkelnummer for klippeinnretning

[12] Pavist lydeffektniva(*)(**):

[13] Usikkerhet om stayutslipp,
KWA()("):

[14] Garantert lydeffektniva(*)(**):
[15] él;(%;)tisk niva ved operaterens ore

[16] Robotgressklipper IP-klassifisering

[17] IP-Klassifisering av ladebasen

[18] Mater IP-klassifisering

[19] 0 for

[20] Omgivelsestemperatur for ladebase [° C]
[21] Omgivelsestemperatur for materdrift [° C]

ra

[1] PL - DANE TECHNICZNE

[2] Wymiary (BxAXP)
[38] Cigzar kosiarki automatycznej (*)(**):
Odchylenie
[4] Wysokosé koszenia (Min-Max)
[5] Szerokosé noza
[6] Predkos¢ koszenia
[7] Predkos¢ jazdy(*)(**):
[8] Maksymalne nachylenie
[9] Maksymalne nachylenie wzdiuz obwodu
[10] Typ systemu koszenia
obrotowe noze tngce
[11] Kod urzadzenia tnacego
[12] Poziom odczytanej mocy akustycznej(*)(**):
[13] Btad pomiaru hatasu,
KWA()("):

[14] Gwarantowany poziom mocy akustycznej(*)(**):
[15] Poziom hatasu przy uchu operatora
(0

[16] Klasyfikacja IP kosiarki automatycznej

[17] Klasyfikacja IP stacjifadujacej

[18] Klasyfikacja IP zasilacza

[19] Temperatura otoczenia podczas pracy kosiarki
automatycznej [°C]

[20] Temperatura otoczenia podczas pracy stacjitadujacej [°C]

[21] otoczenia podczas pracy zasilacza [°C]

22] O for lading av ipp
batteri (°C)
[23] Arbeidskapasitet

[24] Stmmlorsynmg *):
nngang:
Ulgang
- Bruk en av de originale kodene
(kontakt en godkjent STIGA-forhandler)

Stremforsyning (**) :

- Inngang:

- Utgang:

- Bruk en av de originale kodene
(kontakt en godkjent STIGA-forhandler)

Stremforsyning (**) :
- Inngang:
- Utgang:
- Bruk en av de originale kodene
(kontakt en godkjent STIGA-forhandler)
[25] 30VDC skjoteledninger tillatt:
Bruk en av de originale kodene (kontakt
en godkjent STIGA-forhandler)
[26] Batterimodell (*)(**):
[27] Ladetid
[28] Arbeidsokt
[29] Tilkobling
[30] Navigasjonsteknologi
[31] Effektklasse
RF-moduler
[32] Frekvensomrade -
Bluetooth®
[33] Frekvensomréde -
[34] Frekvensomréde -
[35] Frekvensomrade - Wi
Makslmal overfunngseﬁekt
[36] P og
[37] Perimeterkabel og ladebaseantenne - maksimal effekt
radioemisjon

n

G
G

IS

(*) du finner mer informasjon om den spesifikke modelleniden
komplette handboken som er tilgjengelig pa nettet (se QR-kode
pa forste side i denne handboken).

(**) Avhengig av modell

(**)BI -logoener

som eies av Bluetooth SIG, inc. og enhver bruk av slike merker
av STIGA er underlagt lisens.

[22] Temperatura otoczenia podczas pracy kosiarki
automatycznej (°C)
[23] Zdolnosé robocza

[24] Zasilanie (**):
- Wejscie:
- Wyjécie:
- Uzy¢ jednego z oryginalnych kodéw
sigz

STIGA)

Zasﬂame (WH
Wejscie:
Wy]scle.
- Uzy¢ jednego z oryginalnych kodow
sigz

STIGA)

Zasilanie (**) :
- Wejscie:
- Wyjécie:
- Uzy¢ jednego z oryginalnych kodow
sigz

STIGA)

[25] Dozwolone kable przediuzajace 30 Vec:
Uzy¢ jednego z ponizszych oryginalnych kodéw
ésiez STIGA)
[26] Model akumulatora (*)(**):
[27] Czas tadowania
[28] Czas pracy
[29] tacznosé
[30] Technologia nawigacji
[31] Klasa mocy
Moduty RF
[32] Zakres czgstotiiwogci -
Bluetooth®
[33] Zakres czgstotiiwosci - 2G
[34] Zakres czestotiiwosci - 4G
[35] Zakres czgstotliwosci - Wi-Fi
Maksymalna moc transmisji
[36] Kabel obwodowy i antena stacji tadujacej - zakres
czestotliwosci
[37] Kabel obwodowy i antena stacji tadujacej - zakres
czestotliwosci emisj\ radiowych

(*)Abyuzy o femat
nalezy zapoznac sig z petnq wersjg Instrukcji obstugi dostepna
online (patrz kod QR na pierwszej stronie niniejszej broszury).
(**) Zalezy od modelu

(***) Znak i logo Bluetooth® sg zastrzezonymi znakami
towarowymi nalezacymi do Bluetooth SIG, inc. i jakiekolwiek
uzycie tych znakéw przez firmg STIGA odbywa si¢ na
podstawie licencji.

[1] PT - DADOS TECNICOS

[2] Dimensdes (BxAXP)
[3] Peso do robot corta-relva (*)(**):
Incerteza
[4] Altura de corte (Min-Méx)
[5] Diametro lamina
[6] Velocidade de corte
[7] Velocidade de movimento(*)(**):
(8] Pendéncia maxima
[9] Pendéncia méxima ao longo do perimetro
[10] Tipologia do sistema de corte
laminas de corte pivo
[11] Cadigo do dispositivo de corte
[12] Nivel de poténcia acustica detetada(*)(**):
[13] Incerteza das emissdes de ruido,
AC)):

[14] Nivel de poténcia acustica garantida(*)(**):
[15] (V\f\)’\(g})acusticc a0 ouvido do operador

[16] Classificagdo IP robot corta-relva
[17] Classificagdo IP estagdo de recarga
[18] Classificagao IP alimentador

[19] ambiente de robot corta-
relva[°C]

[20] Temperatura ambiente de funcionamento estagao de
recarga [°C]

[21] ambiente de
[°C]

[22) ambiente de da bateria do

robot corta-relva (°C)
[23] Capacidade de trabalho

[24] Alimentagdo (**) :
- Input:
- Output:
- Utilize um dos cédigos originais
(consulte um revendedor autorizado STIGA)

Alimentagao (**) :

- Input:

- Output:

- Utilize um dos codigos originais

(consulte um revendedor autorizado STIGA)

Alimentagéo (**) :
- Input:
- Output:
- Utilize um dos cédigos originais
(consulte um revendedor autorizado STIGA)
[25] Cabos de extensao 30 Vce permitidos
Utilize um dos cédigos originais (consulte um revendedor
autorizado STIGA)
[26] Modelo de bateria (*)(**):
[27] Tempo de recarga
[28] Tempo de trabalho
[29] Conetividade
[30] Tecnologia de navegagéo
[31] Classe de poténcia
Médulos RF
[32] Gama de frequéncia -
Bluetooth®
[33] Gama de frequéncia - 2G
[34] Gama de frequéncia - 4G
[35] Gama de frequéncia - Wi-Fi
Poténcia maxima de transmissao
[36] Cabo perimetral e antena da base de recarga - banda
de frequéncia
[37] Cabo perimetral e antena da base de recarga - poténcia
méaxima de emissao de radio

(*) Paramaisiir sobre o modelo consulte
o manual completo disponivel em linha (veja cédigo QR na
primeira pagina deste folheto).

(**) Depende do modelo

A marca denominativa e os logotipos Bluetooth® sdo marcas
registadas propriedade da Bluetooth SIG, inc. e qualquer
utilizagdo dessas marcas pela STIGA é feita sob licenga.




[1] RO - DATE TEHNICE

[2] Dimensiuni (BxHxD)

[3] Greutatea robotului de tuns iarba (*)(**):
Incertitudine

[4] inéltimea de taiere (Min-Max)

5] Diametrul lamei

[6] Viteza de téiere

[7] Viteza de miscare(*)(**):

[8] Panta maximd

[9] Panta maximé de-a lungul perimetrului
[10] Tipul de sistem de tiere

lame de téiere pivotante

Codul dispozitivului de taiere

Nivel de putere acustica identificat(*)(**):
Incertitudinea emisiilor de zgomot,
KWA()():

[11]
[12]
(18]

[14]
[15]

Nivel de putere acustica garantat(*)(**):
Nivelul sonor la urechea operatorului
)

16)
[17]
[18
[19]

Clasificare IP a robotului de tuns iarba

Clasificare IP a statiei de incarcare

Clasificare IP alimentatorului

Temperatura ambianta pentru functionarea robotului de
tuns iarba [°C]

Temperatura ambiantd pentru functionarea statiei de
incarcare [°C]

Temperatura ambianta pentru functionarea
alimentatorului [°C]

Temperatura ambianta pentruincércarea bateriei robotului
de tuns iarba (°C)

Capacitate de lucru

[20]
[21]
[22]

[23]
[24] Alimentare (**):
- Intrare:
- lesire:
- Utilizati unul dintre codurile originale

(consultati un vanzator autorizat STIGA)

Alimentare (**) :

- Intrare:

- lesire:

- Utilizati unul dintre codurile originale
(consultati un vanzator autorizat STIGA)

Alimentare (**) :

- Intrare:

- lesire:

- Utilizati unul dintre codurile originale
(consultati un vanzétor autorizat STIGA)
Cabluri de extensie de 30 V c.c. permise:
Utilizati unul dintre codurile originale(consultati un
distribuitor autorizat STIGA)

Model de baterie (*)(**):

Timp de incércare

Timp de lucru

Conectivitate

Tehnologia de navigatie

Clasa de putere

Module RF

Gama de frecventa -

Bluetooth®

Gama de frecventa - 2G

Gama de frecventa - 4G

Gama de frecventa - Wi-Fi

Putere maxim de transmisie

Cablu perimetral si antend a bazei de incércare - banda
de frecventd

Cablu perimetral si antend a bazei de incércare - putere
maxima de emisie radio

[25]

[26]
[27)
(8]
[29]
[30]
31]

[32]
[33]

[34]
[35]

A

[36]

[37]

(*) Pentru mai multe detalii despre modelul specific, va rugam
s consultati manualul complet disponibil online (a se vedea
codul QR de pe prima pagind a acestei brosuri).

(**) In functie de model

(***) Marca textuala si sigla Bluetooth® sunt marci comerciale
Tnregistrate detinute de Bluetooth SIG, inc., iar orice utilizare a
acestor marci de catre STIGA se face sub licenta.

[1] RU - TEXHUYECHUE XAPAKTEPUCTUKU

[2
13

[25]

[26]
[27]
[28]
[29]
[30]
[31]

[32]
[33]
[34)
[35]
[36]

137]

TaGapuTbi (LLxBXT)

Bec poBora-rasoHorocukm (*)(**):
MorpewHocTb

BbicoTa CTPMIKHH (MUH-MaKC)
[JvameTp Howa

CHOPOCTb CTPUMKN

CKOPOCTb ABMIKEHHA(*)(**):
MakcumansHbiit YKIOH
MakcumanbHbi YKOH N0 nepuMeTpy

Tun pemyLIero MHCTpyMeHTa
N12BAIOLIE HOMM

Hop pexyliero MHCTpymMeHTa

13mMepeHHbIA YpOBEHb 3BYKOBOM MOWHOCTH(*)(**):
[MorpeLuHOCTL U3MePEHHA YPOBHA LyMa,
KWA()():

TapaHTMpyeMbIi ypoBEHb 3BYKOBOI MOLHOCTH(*)(**):
YpoBEHb 3BYKOBOTO /jaB/IEHHA Ha YLLM Onepatopa
O)):

CreneHb 3awWuTbl IP po6oTa-ra3oHOKOCHKKM

CreneHb 3awWuTbl IP 3apaaHO CTaHUMM

CreneHb 3awmTb IP 610Ka NTaHKA

PaGoyas Temnepatypa OKpymatolei cpeasl poGoTa-
rasoHoKocunky [°C]

PaBoyas Temnepartypa OKpyatoLiei cpefabl 3apaaHo
cTaHun [°C]

Pabouas Temneparypa oKpyHaioLLei cpeapl 610Kka
nuTaxua [°C)

Temnepar p v 3ap: S

po6oTa-ra3oHoKocHKkM (°C)
Mnowagp nokoca

Muranme () :

- Bxop:

- Boixop:

- ICnonbayiiTe OAuH 43 OPUTMHA/IbHIX KORO0B
(oBparuTeck K oduumansHomy aunepy STIGA)

MuTanue (**) :

- Bxog:

- Boixop:

- ICnonbayiiTe OAMH 43 OPUTMHA/IbHbIX KORO0B
(o6paruTech K oduumansHoMy aunepy STIGA)

Mutanue (**) @

- ICronbayiiTe OAuH U3 OPUTMHA/IbHbIX KOROB
(oBpaTuTech K ouumansHomy Aunepy STIGA)
JonycKaeTca UCnoNb3oBaHMe KaGeneit-yamHuTenei ¢
HanpseHnem 30 B noCTORHHOrO ToKa:
VCnonb3yiATe OJMH M3 OPUTMHA/IbHBIX KOFJOB
(oBparuTeck K oduumansHomy aunepy STIGA)
Mogenb akKymynaTopHow Gatapev (*)(**):

Bpewms 3apaaKn

Bpemsa paGoTbl

MogxntoyeHne

HasMurauyorHbie TexHonorum

HKnacc moyHocT

Pauo4acToTHble MOAY/M

AuanasoH YacTor -

Bluetooth®

YacToTHbIi AManasoH - 2G

YacToTHbIA AnanasoH - 4G

AvanasoH yactor - Wi-Fi

MakcumankHas MOLHOCTb niepefadi
[MepUMETPOBbIA OTPaHIMYUTENb M AHTEHHA 3aPAAHOM
CTaHUWM - ManasoH YacTor

TlepUMETPOBbI OTPAHUYHTESb M aHTEHHA 3APAAHOM
CTaHLMM - MAKCMA/IbHaS MOLIHOCTb PAAHOCHTHANA

(*) Ans nonyyeHns Gonee noAPOGHON MHGOPMALMM MO
KOHKPETHO MOAE/M 03HAKOMBTECH C MOSIHbIM TEKCTOM

CTPaHMLE JaHHOM MHCTPYKLMMN).

AOCTYNHbIMB .QR-Kog Hanepsoi

(**) B 3aBM1CHMOCTM OT MO

I

HaumeHosanue u norotun Bluetooth® asnsiotes

3aperucTpupoBaHHbIMA TOBaPHbLIMW 3HAKaMM,

othSIG, inc.,u

9TUX 3HaHOB

0BaHNE

i1 STIGA pery

[

[2
[3]

[4
5]
[6]
7
[8]
9]
[10]

[11]
[12]
13]

[14]
[15]

[16]
[17]
[18]
[19]
[20]
[21]
[22]

[23]
[4]

[25]

[26]
[o7]
o8]
29]
301
[31]

[32]
33]
[34]
[35]

36]
[37]

SL - TEHNICNI PODATKI

Dimenzije (3xVxG)
Teza robotske kosilnice (*)(**);
Negotovost

Visina kosnje (Min-Max)

Premer rezila

Hitrost kosnje

Hitrost premikanja(*)(**):
Maksimalni naklon

Maksimalni naklon vzdolz oboda
Sistem ko$nje

vrtljiva rezila

Koda rezalne naprave
Izmerjena raven zvoéne moci(*)(**):
Negotovost glede emisij hrupa,
KWA()(™):

Zajaméena raven zvoéne moci(*)(**):
Raven hrupa na usesu upravljavca

Klasifikacija IP robotske kosilnice

Klasifikacija IP polnilne postaje

Klasifikacija IP napajalnika

Delovna temperatura okolja robotske kosilnice [*C]
Delovna temperatura okolja polnilne postaje [°C]
Delovna temperatura okolja napajalnika [°C]
Temperatura okolja za napajanje akumulatorja robotske
kosilnice (°C)

Delovna zmogljivost
Napajanje (**):
-Vhod:

- Izhod:

- Uporéb_ite eno od originalnih kod

P sesp P STIGA)

Napajanje (**):

-Vhod:

- Izhod:

- Uporabite eno od originalnih kod

posvetuite se

jalcem STIGA)
Napajanje (**):

-Vhod:

- Izhod:

- Uporabite eno od originalnih kod
jteses Sceni STIGA)

Dovoljeni so kabelski podalj$ki 30 VDC:
Uporabite eno od originalnih kod (posvetujte se s
poobladéenim prodajalcem STIGA)
Model akumulatorja (*)(**):

Cas polnjenja

Delovni ¢as

Povezljivost

Navigacijska tehnologija

Razred moci

RF moduli

Frekvenéno obmoje -

Bluetooth®

Frekvenéno obmocje - 2G

Frekvenéno obmocije - 4G

Frekvenéno obmocje - Wi-Fi
Najvecja prenosna mo¢

Obodna Zica in antena polnilne postaje - frekvencni pas

Obodna Zica in antena polnilne postaje - maksimaina
mo¢ radijskega oddajanja

(*) Za dodatne informacije o posameznem modelu glejte
kompletni priro¢nik, ki je na voljo na spletu (glejte kodo QR na
prvi strani te knjizice).

(**) Odvisno od modela

()

Besedna znamka in logotip Bluetooth® sta registrirani

blagovni znamki, ki sta v lasti druzbe Bluetooth SIG, inc.;
vsaka uporaba teh znamk s strani druzbe STIGA je licenéna.




[

[2]
3]

[4]
5]
)
7]
8]
9]
10l

[11]
[12]
[13]

[14]
[15]

[16]
[17]
[18]
[19]
[20]
[21]

[22]

23]
[o4]

[25]

[26]
[27]
28]
[29]
[30]
[31]

[32]
33]
[34]
[35]
[36]

[37]

SR - TEHNICKI PODACI

Dimenzije (S xV x D)

Tezina robotske kosacice (*)(**):
Odstupanje

Visina ko$enja (Min-Maks.)
Precnik noza

Brzina kodenja

Brzina kretanja(*)(**):
Maksimalan nagib

Maksimalan nagib duz perimetra
Vrsta sistema za koSenje
rotirajuéi rezni nozevi

Sifra rezne glave

Nivo detektovane zvucne snage(*)(**):
Odstupanja u emisijama buke,
KWA()():

Garantovani nivo zvuéne snage(*)(**):
Nivo zvuka na uhu rukovaoca
)

IP Klasifikacija robotske kosacice

IP Klasifikacija stanice za punjenje

|P Klasifikacija jedinice za napajanje

Radna temperatura ambijenta za robotsku kosacicu [°C]
Radna temperatura ambijenta za stanicu za punjenje [°C]
F!at]ina temperatura ambijenta za jedinicu za napajanje

Temperatura okoline za punjenje baterije robotske
kosacice (°C)

Radni kapacitet

Napajanje (**) :

- Ulazno:

- |zlazno

- Koristite jedan od originalnih kodova

(konsultujte ovia¢enog STIGA prodavca)

Napajanje (**) :

- Ulazno:

- |zlazno

- Koristite jedan od originalnih kodova
(konsultujte ovladcenog STIGA prodavca)

Napajanje (**) :

- Ulazno:

- Izlazno

- Koristite jedan od originalnih kodova
(konsultujte ovlascenog STIGA prodavca)
Dozvolieni su produzni kablovi od 30 Vdc :
Koristite jedan od originalnih kodova (konsultujte
ovlaséenog STIGA prodavca)

Model baterije (*)(**):

Vreme punjenja

Vreme rada

Povezivanje

Navigacijska tehnologija

Klasa snage

RF moduli

Frekvencijski opseg -

Bluetooth®

Frekvencijski opseg -2 G

Frekvencijski opseg - 4 G

Frekvencijski opseg - Wi-Fi

Maksimalna snaga prenosa

Perimetarski kabl i antena baze za punjenje - frekventni
opseg

Perimetarski kabl i antena baze za punjenje- maksimalna
snaga radio emisije

(*) za vide detalja o specificnom modelu, pogledajte kompletni
priru¢nik dostupan na internetu (pogledajte QR kod na prvoj
stranici ovog prirunika).

(**) Zavisi od modela

(***) Oznakailogotip Bluetooth® suregistrovani zastitni znakovi
u vlasnistvu kompanije Bluetooth SIG, inc. i svaka upotreba
takvih oznaka od strane STIGA podleze posedovanju licence.

[1] SV - TEKNISKA SPECIFIKATIONER

[2] Bredd (BxHxD)

[3] Robotgrasklipparens vikt (*)(**):
Osékerhet

[4] Kiipphajd (min-max)

[5] Bladets diameter

[6] Klipphastighet

[7] Rorelsehastighet(*)(*):

[8] Maximal lutning

[9] Maximal lutning lings omkretsen
[10] Typ av Klippningssystem
svangbara grésklippningsblad
Kontroll av Klippaggregatet
Ljudeffektniva som detekterats(*)(**):
Bullerutslappens osakerhet,
KWA()():

[11]
[12]
[13]

[14]
[15]

Ljudeffektniva som garanteras(*)(**):
I(.‘J;;g'r}ivé i operatorens 6ra

[16] Robotgrésklipparens IP-klassificering

[17] IP-Klassificering av laddningsstationen

[18] Matarens IP-Klassificering

[19] F ! driftsmiljo [c)
[20] Driftstemperatur for laddningsstationen [°C]
[21] Matardnltens miljétemperatur ["C]

[22] O vid

batteri (°C)

Arbetskapacitet

[23]

[24] Forsbrining (**):

- Ingang:

- Utgang:

- Anvand en av originalkoderna

(kontakta en auktoriserad STIGA-aterforsaljare)

Forsorining (*):
- Ingéng:
- Utgang:
- Anvand en av originalkoderna
(kontakta en auktoriserad STIGA-aterforsaljare)

Forsrining (**):

- Ingéng:

- Utgang:

- Anvénd en av originalkoderna

(kontakta en auktoriserad STIGA-aterforsaljare)

Tillatna 30 Vee forlangningskablar:

Anvénd en av originalkoderna (kontakta

en auktoriserad STIGA-aterforséljare)

Batterimodell (*)(**):

Laddningstid

Arbetstid

Anslutbarhet

Navigationsteknik

Effektklass

RF-moduler

Frekvensomrade -

Bluetooth®

Frekvensomrade - 2G

Frekvensomréade - 4G

Frekvensomrade - Wi-Fi

Maximal dverforingseffekt

[36] Avgransni och
frekvensband

[25]

[26]
[27]
[28]
[29]
[30]
[31]

[32]
[33]
[34)
[35]

1s antenn -

1s antenn -

ansningskabel och .
maximal radioemissionseffekt

(*)Forytieriigarei d fikamodellen, seden

[1] TR - TEKNIK VERILER

[2] Boyutlar (UxYxD)

[3] Gim bigme robotunun agirligi (*)(**):
Belirsizlik

[4] Kesim yiksekligi (Min-Maks)

[5] Bicak capi

[6] Kesim hizi

[7] Hareket hizi(*)(**):

[8] Azamiegim

[9] Gevre boyunca azami egim

[10] Kesim diizeni tipi
Déner tip kesim bigagi

[11] Kesim diizeninin kodu

[12] Olgiilen ses giici seviyesi(*)(*):

[13] Giriti emisyonlannin belirsizligi,
KWA()(™):

[14] Garanti edilen ses gicii seviyesi(*)(*™):
[15] Operatbriin kulagindaki ses seviyesi
)):

[16] Gim bigme robotunun IP siniflandirmast

[17] Sarjistasyonunun IP siniflandirmasi

[18] Giig kaynaginin IP siniflandirmasi

[19] Gim bigme robotunun galisma ortam sicakiigi [°C]
[20] Sarj istasyonunun caligma ortami sicakligi [°C]
[21] Giig kaynaginin aligma ortami sicakligi [°C]

[22] Gim bigme robotu bataryasinin sarj ortami sicakligi (°C)

[23] Galigma kapasitesi

[24] Besleme (*):
- Girig:
“Cks:

kodlardan birini kullanin
(yetklll bir STIGA bayisine danigin)

Besleme (™)

- Clkis:
gnlmal kodlardan birini kullanin
(yetkili bir STIGA bayisine danigin)

Besleme (**):
- Giris:
- Cikis:
- Orijinal kodlardan birini kullanin
(yetkili bir STIGA bayisine danigin)
[25] izin verilen 30 Vdc Uzatma Kablolari:
Orijinal kodlardan birini kullanin (yetkili bir STIGA
bayisine danigin)
[26] Batarya modeli (*)(**):
[27) Sarjsiresi
[28] Galima siiresi
[29] Baglanti zellikleri
[30] Navigasyon teknolojisi
[31] Gigsinifi
RF Modilleri
[32] Frekans araligi-
Bluetooth®
[33] Frekans araligi - 2G
[34] Frekans arali§i - 4G
[35] Frekans araligi - Wi-Fi
Maksimum iletim glicti

[36] Sarj tnitesinin anteni ve gepegevre kablo - frekans bandi
[37] Sarj tnitesinin anteni ve gepegevre kablo - maksimum

telsiz emisyon giicii

(*) Belirli bir model hakkinda daha ayrintili bilgi almak igin litfen
evrimici olarak sunulan eksiksiz Kilavuza bakin (bu kitapgigin

ilk i QR koduna bakin).

kompletta handboken som finns mlganghg online (se QR-kod
pa forsta sidan i detta hafte).

(**) Beror pa modell

(***) (***) Ordmarket och logotypen Bluetooth® &r registrerade
varumérken som tillhér Bluetooth SIG, Inc. och all anvéndning
av dessa varumarken av STIGA sker under licens.

(**) Modele gére degisir

(***) Bluetooth® marka isareti ve logosu, Bluetooth SIG, inc.
sirketine ait tescilli ticari markalardir ve bu markalarin STIGA

tarafindan her tirlii kullanimi lisans kapsamindadir.




ITALIANO - Istruzioni Originali

Il Manuale di istruzioni completo é disponibile:
> sul sito web stiga.com

> sull’App STIGA.GO, disponibile su App Store e Google Play

> scansionando il QR code

Download full manual
stiga.com

NOTA: le istruzioni riportate nel presente manuale sono
valide per tutti i modelli di robot rasaerba autonomo. Le
figure, se non specificato, si riferiscono alla piattaforma
SRSVO1.

NOTA: il presente manuale riporta le istruzioni di base,
principalmente correlate alla sicurezza. Per una corretta
installazione & necessarioleggere e seguire attentamente
il manuale di istruzioni completo (vedi sopra).

1.

SICUREZZA

OBBLIGO:

Leggere attentamente prima
dell’utilizzo e conservare per
future consultazioni.

1

.1. PRATICHE OPERATIVE
SICURE

Formazione

a.

Leggere attentamente le istruzioni,
conoscere i comandi e I'uso corretto
della macchina.

. Non permettere maiabambini, persone
con ridotte capacita fisiche, sensoriali
o0 mentali, o prive di esperienza e co-
noscenza, o persone che non hanno
familiarita con queste istruzioni, di uti-
lizzare lamacchina. Le normative locali
possono limitare I'eta dell’operatore.

. Loperatore, o utilizzatore, € daritenersi

responsabile perincidentio pericoliche

coinvolgono terzi o attrezzature diterzi.

Preparazione

a.

Assicurarsi che il sistema automatico
di delimitazione perimetrale sia pro-
grammato correttamente come da
indicazioni.

. Ispezionare periodicamentel'areaincui
lamacchinaviene utilizzata e rimuovere
pietre, bastoni, cavi e qualsiasi altro
oggetto estraneo che possa intralciare
il funzionamento.

. Effettuare periodicamente un’ispezione

visiva delle lame, dei bulloni delle lame

e del gruppo di taglio per verificare che

1.

non siano usurati o danneggiati. Sostitui-
relelame eibulloniusurati o danneggiati
incoppia per mantenere 'equilibrio della
macchina.

. Segnali di avvertimento devono essere

collocati attorno all’area di lavoro della
macchina, se & utilizzata in aree pubbli-
che oaperte al pubblico.l segnalidevono
avere il seguente testo: “Attenzione!
Rasaerbaautomatico! Tenersiadistanza
dalla macchina! Sorvegliare i bambini!”.

1.1. FUNZIONAMENTO

Informazioni generali

a.

Non operare la macchina con ripari
difettosi o dispositivi di sicurezza non
presenti, ad esempio senza protezioni.

. Non mettere mani o piedi vicino o sotto

le parti rotanti. Tenersi sempre lontano
dall’apertura di scarico.

. Non toccare le parti della macchina in

movimento prima che si siano arrestate
completamente.

. Durante il funzionamento della macchi-

na indossare sempre scarpe robuste e
pantaloni lunghi.

. Non sollevare o trasportare maila mac-

china mentre il motore € in funzione.

Rimuovereil dispositivo didisabilitazione

dall’unita:

- Prima di eliminare un’ostruzione;

- Prima di controllare, pulire o lavorare
sulla macchina;

- Se colpita da un oggetto estraneo,
per controllare eventuali danni alla
macchina;

- Selamacchinainiziaavibrareinmodo
anomalo, per controllare eventuali
danni prima di riavviarla.

. Non lasciare la macchina in funzione

incustodita in presenza di animali do-
mestici, bambini o altre persone nelle
vicinanze.




Manutenzione e conservazione

a. Serrare bene tutti i dadi, i bulloni e le
viti per un funzionamento sicuro della
macchina.

b. Controllare frequentemente il robot
rasaerba per usura o deterioramento.

c. Per questioni di sicurezza & necessario
sostituire le parti usurate o danneggiate.

d. Assicurarsi che le lame vengano sosti-
tuite solo con ricambi idonei.

e. Assicurarsi che le batterie siano rica-
ricate usando il caricabatterie corretto
raccomandato dal produttore. Un uso
non corretto pud provocare scosse
elettriche, surriscaldamento o perdita di
liquido corrosivo dalla batteria.

f. Incaso diperdite di elettrolitalavare con
acqua/agente neutralizzante erivolgersi
a un medico in caso di contatto con gli
occhi, etc etc.

g. La manutenzione della macchina deve
essere effettuatain conformita alle istru-
zioni del produttore.

Rischi Residui

- Il prodotto rispetti tutte le prescrizioni di
sicurezza, possono ancora sussistere
ulterioririschidovutiad unainstallazione
impropria e/o situazioni non prevedibili.
E percid necessario che I'area su cui
il prodotto opera sia libera da oggetti,
persone e animali, ed informare dei
possibili pericoli tutte le persone che
possono avere accesso, anche solo
occasionalmente, all’area di lavoro.

- In caso di temporali con rischio di ful-
minazioni e in generale in previsione
di cattive condizioni atmosferiche, &
consigliato di non utilizzare il prodotto
e di scollegare tutte le periferiche dalla
rete elettrica. Per utilizzare il prodotto,
collegare nuovamente le periferiche
alla rete elettrica secondo le istruzioni
riportate nel manuale.

1.2. DESCRIZIONE DEL PRODOTTO

Il robot rasaerba (Fig. 2.A) € progettato e costruito per rasare
automaticamente 'erba digiardiniin qualunque ora del giorno
e della notte.

In funzione delle diverse caratteristiche della superficie da
rasare, il robot rasaerba pud essere programmato in modo
da lavorare su piu zone delimitate da un confine virtuale e

collegate da percorsi di trasferimento virtuali.

Infase dilavoro, il robot rasaerba effettua larasatura dell’area
delimitata dal confine virtuale (Fig. 2.B). Quando il robot
rasaerba si trova in prossimita del confine virtuale (Fig. 2.B)
oincontra un ostacolo (Fig.2.C) cambia traiettoria in accordo
alla strategia di navigazione scelta.

Il robot rasaerba effettua la rasatura automatica e completa
del prato delimitato.

Il prodotto funziona tramite segnale satellitare e riceve dati
di correzione satellitare dal Cloud STIGA. La tecnologia di
funzionamento del robotrasaerbasibasa sullacomunicazione
didatitrail Cloud STIGA eilrobot stesso.Per'uso del prodotto
€ inoltre necessario un dispositivo mobile (smartphone).

Il robot rasaerba & dotato di un modulo telecamera (Fig. 1.P)
allo scopo di evitare eventuali ostacoli presenti nell’area di
lavoro e migliorare le prestazioni di navigazione.

Qualsiasi altro impiego puo rivelarsi pericoloso e causare
danniapersone e/o cose. Rientrano nell’'usoimproprio (come
esempio, ma non solo): trasportare sulla macchina persone,
bambini o animali; farsi trasportare dalla macchina; usare la
macchina per trainare o spingere carichi; usare la macchina
per il taglio di vegetazione di tipo non erboso.

NOTA:lapresenzadiunaconnessione direte cellulare nel
luogo diinstallazione € obbligatoria per il funzionamento
del robot rasaerba. Verificare preventivamente che la
copertura di rete cellulare sia sufficiente su stiga.com
o tramite APP. Il fornitore della connessione di rete pud
variare in ogni momento in base ad accordi commerciali.

NQOTA: Per il funzionamento, il robot rasaerba riceve dati
di correzione satellitare, che vengono trasmessi tramite
il Cloud STIGA. Il segnale di correzione satellitare &
disponibile in molti Paesi. Verificare preventivamente che
il segnale di correzione satellitare sia presente nelluogo
di installazione su stiga.com o tramite APP. Nel caso in
cui il segnale di correzione satellitare non sia disponibile
nel luogo di installazione, & necessario installare una
Stazione di Riferimento Satellitare, disponibile come
accessorio (riferirsi al Manuale Completo).

1.3. SIMBOLI E TARGHETTE

ATTENZIONE:
Leggere le istruzioni per I'utente prima di
avviare il funzionamento del prodotto.

ATTENZIONE:

Pericolo di proiezioni di oggetti contro il
corpo.
Mantenersiaunadistanzadisicurezzadalla
macchina durante il funzionamento.

ATTENZIONE:

Non introdurre mani e piedi all’interno
dell’alloggiamento del dispositivo di taglio.
Rimuovere il dispositivo di disabilitazione
primadiintervenire sullamacchina o prima
di sollevarla.
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ATTENZIONE:

Non introdurre mani e piedi all’interno
dell’alloggiamento del dispositivo di taglio.
Non salire sulla macchina.

A
DIVIETO:
Assicurarsi che non ci siano persone
(soprattutto bambini, anziani o disabili) e

animali domesticinell’areadilavoro durante
il funzionamento della macchina.

Tenere bambini, animali domestici e altre
persone a distanza di sicurezza quando la
macchina é in funzione.

DIVIETO:

Non utilizzare pulitori ad alta pressione sulla
macchina per pulirla o lavarla.

alimentato da batteria (Robot Rasaerba)
o tramite apposito alimentatore (Base di
Ricarica).

Utilizzare lalimentatore originale con le
caratteristiche riportate nella targhetta.

: Apparecchio con classe di isolamento lIl,
D0C
I

Simbolo di alimentazione in corrente
continua.

Grado di Protezione contro 'ingresso di
corpi solidi e di acqua.

Rifiuto da Apparecchiature Elettriche ed
Elettroniche, da conferire ad apposite
strutture per il riciclaggio e lo smaltimento.

Livello di potenza sonora garantita

1.4. ARRESTO E SPEGNIMENTO DEL ROBOT
RASAERBA IN CONDIZIONI DI SICUREZZA

OBBLIGO:

Spegnere sempre il robot rasaerba in
condizioni di sicurezza prima di qualsiasi
operazionedipulizia, trasporto, manutenzione.

1. Premereil pulsante “STOP” (Fig. 1.A) per arrestare il robot
rasaerba in condizioni di sicurezza e aprire la cover di
protezione (Fig. 1.B).

2. Premereil pulsante di spegnimento (Fig. 1.E) per qualche
secondo e attendere lo spegnimento del led dello stesso
pulsante.

3. Solo dopo lo spegnimento del led (Fig. 1.E), disinserire
la chiave di sicurezza (Fig. 1.D) per spegnere il robot
rasaerba in condizioni di sicurezza.

4. Chiudere la cover di protezione (Fig. 1.B).

5. Il robot rasaerba & arrestato o spento in condizione di
sicurezza.

2. INSTALLAZIONE

ATTENZIONE:
A Non modificare, non manomettere, non

eludere, noneliminareidispositividisicurezza
installati.

NOTA: Per ulteriori chiarimenti sull’installazione del
prodotto contattare un rivenditore STIGA.

COMPONENTI PER LINSTALLAZIONE (LA DOTAZIONE
DI SERIE PUO’ VARIARE IN BASE AL MODELLO) (Fig. 3)
(A) Base diricarica, (B) Alimentatore della base di ricarica,
(D) Viti di fissaggio base di ricarica, (H) Dispositivo mobile
(non incluso).

2.1. VERIFICA DEI REQUISITI PER
LINSTALLAZIONE

2.1.1. VERIFICA DEL GIARDINO:

 \Verificare lo stato del giardino per larilevazione dei confini
virtuali, degli ostacoli e delle zone da escludere.

¢ Livellareilterrenoinmodo che nonsiformino pozzanghere
a seguito di pioggia.

2.1.2. VERIFICHE PER LINSTALLAZIONE DELLA BASE
DI RICARICA E DELLALIMENTATORE:

PERICOLO ELETTRICO:

E necessario predisporre una presa di
corrente conforme alle leggi vigentiin materia
del Paese.

PERICOLO ELETTRICO:

Il circuito fornito deve essere protetto da
un interruttore differenziale (RCD) con una
corrente di attivazione non superiorea30 mA.

PERICOLO ELETTRICO:

Non collegare I'alimentatore a una presa di
correnteselaspinaoil cavo sono danneggiati.
Non collegare e non toccare un cavo
danneggiato prima che venga scollegato
dall’alimentazione.

Un cavo danneggiato puo portare a contatto
con parti sotto tensione.
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1. Predisporre al bordo del prato una zona pianeggiante per
ilposizionamento dellabase diricarica.Labase diricarica
deve essereinstallatainunluogoraggiungibile dalsegnale
satellitare, preferibilmente in una zona del giardino in cui
il cielo sia completamente visibile.

2. Nella zona antistante la base di ricarica deve esserci
una fascia larga almeno 2 m e lunga almeno 3 m priva
di ostacoli.

NOTA: Il cielo € da considerarsi completamente visibile
quando libero per un angolo di almeno 120 gradi in tutte
le direzioni.

ATTENZIONE:
Il cavo di alimentazione, I'alimentatore, la

prolunga e ogni altro cavo elettrico non
appartenente al prodotto devono rimanere
all’esterno dell’areaditaglio pertenerlilontani
da parti pericolose in movimento ed evitare
danni ai cavi che possono portare a contatto
con parti sotto tensione.




3. Predisporre la zona di installazione dell’alimentatore in
modo che innessuna condizione atmosferica esso possa
ritrovarsi in condizioni di immersione in acqua. Installare
preferibilmente in un vano chiuso e protetto da agenti
atmosferici, inuna posizione non facilmente raggiungibile
da persone non autorizzate.

2.1.3. VERIFICHE PER LA DEFINIZIONE DEI CONFINI
VIRTUALL:

1. Verificare che la pendenza massima dell’area di lavoro
sia inferiore o uguale al 45% o al 50%, in base al modello
(vedi DATITECNICI). Per la definizione dei confini virtuali
rispettare le regole riportate in Fig. 4.

ATTENZIONE:
Il robot puo rasare superfici con pendenza
massima del 45% o 50% in base al modello.

In caso di mancato rispetto delle istruzioni,
il robot potrebbe slittare e uscire dall’area
di lavoro

ATTENZIONE:
Le zone che presentano pendenze superiori
a quelle ammissibili non possono essere

rasate. Posizionare il confine virtuale prima
della pendenza escludendo dal taglio quella
zona di prato.

2. Verificare tutta la superficie di lavoro: valutare gli ostacoli
e le zone da escludere dall’area di lavoro che dovranno
essere programmate come zone da evitare.

2.2. CRITERI PER LA DELIMITAZIONE DELLE
AREE DI LAVORO E DEI PERCORSI DI
TRASFERIMENTO

1. In presenza di una pavimentazione o di un vialetto allo
stesso livello del prato, il confine virtuale puo coincidere
con il bordo della pavimentazione (Fig. 5.A).

2. Inpresenzadiunapiscina, laghetto o diunoscavoil confine
virtuale deve essere programmato ad una distanza di
almeno 1 metro. Se la piscina, il laghetto o lo scavo sono
posizionati alla fine di una pendenza, il confine virtuale
deve essere programmato ad una distanza di almeno
1,5 metri (Fig. 5.B).

3. In caso di alberi con radici sporgenti, il confine virtuale
deve essere programmato inmodo da evitare il passaggio
del robot rasaerba sulle superfici disconnesse (Fig. 5.C).

4. |l confine virtuale deve essere programmato in modo che
il robot rasaerba si mantenga ad una distanza di almeno
30 cm da zone con ghiaia o pietrisco (Fig. 5.D).

5. In caso di zone in pendenza, rispettare quanto riportato
nel Par.2.1.3.

6. In caso di elementi strutturali continui (muretti, recinzioni,
siepi, ecc) conaltezzamaggiore di 50 cm, il confine virtuale
deve essere programmato ad una distanza di almeno
40 cm da essi (Fig. 5.E).

7. In tutti gli altri casi, il confine virtuale deve rispettare una
distanza minima di 30 cm trail robot rasaerba e 'ostacolo
(Fig. 5.F).

8. Nel caso didelimitazione di ostacoli distanti traloro meno
di 150 cm, delimitarlicome un unico ostacolo rispettando
le distanze sopra indicate (Fig. 5.G).

AVVERTENZA:
A Larea operativa e in generale le zone in cui il

robot rasaerba puo navigare devono essere
delimitate da una recinzione non valicabile.

2.2.1. PASSAGGI STRETTI

1. In caso di passaggi stretti, la distanza tra due confini
virtuali deve essere Z = 2 m (Fig. 6.A).

2. Nel caso di un passaggio in cui la distanza tra i confini
virtuali sarebbe < 2m, la parte dell’area oltre la strettoia
(Fig. 6.A) non pud essere raggiunta dal robot rasaerba
in maniera automatica. In questo caso, € necessario
programmare due zone di taglio virtuali distinte (Fig. 6.B)
e collegarle con un percorso di trasferimento virtuale
(Fig. 6.C). Riferirsi al Manuale Completo.

2.2.2. PERCORSI DI TRASFERIMENTO

Zone del giardino tra cui sono presenti aree da non rasare,
devono essere collegate tramite percorsi di trasferimento. |
percorsiditrasferimento devonorispettareil limite dipendenza
massima del 20%.

1. Individuare tra i possibili passaggi, il percorso di
trasferimento piu agevole che consenta di mantenere
la piu elevata distanza da eventuali ostacoli e che non
incroci zone usualmente adibite a parcheggio, a transito
di veicoli o interessate da flussi di persone.

2. Il percorso di trasferimento include una zona di manovra
che si estende 1 m a destra e 1 m a sinistra del percorso
registrato (Fig.7.A).Occorrerispettare le seguentidistanze
minime tra la zona di manovra e i diversi elementi del
giardino: 30 cm da ostacoli delimitati tramite perimetri
virtuali o zone di non taglio (Fig. 7.B), 30 cm da ostacoli
fissi non delimitati o elementi strutturali continui (Fig.7.C),
1mdastrade pubbliche (Fig.7.D), imdapiscine (Fig.7.E),
1m da percorsi pedonali (Fig. 7.F), 1m da dirupi o forti
pendenze (Fig. 7.G).

3. Nelcasodipassaggistrettiin cuile distanze soprariportate
non possano essere rispettate, occorre delimitare il
passaggio con barriere non valicabili, se non gia presenti.

NOTA: Percorsi di trasferimento registrati all'interno
di passaggi stretti potrebbero presentare una non
adeguata ricezione del segnale satellitare, influenzando
la precisione di funzionamento del robot rasaerba.

2.3. INSTALLAZIONE DEI COMPONENTI

PERICOLO ELETTRICO:

Utilizzare solo caricabatteria e alimentatore
fornito dal Costruttore. Luso improprio
puo causare scosse elettriche e\o
surriscaldamento.

AVVERTENZA:

Pericolo di taglio mani.

Usare guanti di protezione per evitare pericoli
di taglio alle mani.

AVVERTENZA:

Pericolo di pulviscolo negli occhi.

Usare occhiali di protezione per evitare
pericoli di pulviscolo negli occhi.

> P B



PERICOLO ELETTRICO:
Collegare l'alimentazione elettrica solo al
termine di tutte le operazioni di installazione.

Se necessario durante l’'installazione
disattivare I'alimentazione elettrica generale.

2.3.1. INSTALLAZIONE DELLA BASE DI RICARICA

La base di ricarica pud essere installata al bordo dell’area
di lavoro oppure in una zona ad essa connessa tramite un
percorso di trasferimento.

1. Verificare i requisiti per I'installazione come indicato nel
Par.2.1.2.

2. Senecessariopreparareilterrenoinmodo chelasuperficie
della base di ricarica (Fig. 8.L) sia allo stesso livello del
prato, il terreno deve essere perfettamente pianeggiante
e compatto in modo da evitare la deformazione del piano
della base di ricarica.

3. Fissare la base di ricarica (Fig. 8.L) al terreno con le viti
di fissaggio (Fig. 8.M).

4. Posizionare il connettore di ricarica nella posizione di
lavoro (Fig.8.A). Assicurarsi che il connettore di ricarica
sia in posizione orizzontale. Installare il coperchio di
protezione (Fig.8.C).

5. Collegare I'alimentatore alla base di ricarica e avvitare
il connettore.

6. Collegare la spina dell'alimentatore alla presa elettrica.

7. Verificare che quando il robot rasaerba non & in base di
ricarica, la spia sulla base diricarica (Fig. 8.N) siaaccesa
(si veda Par. 3.3).

AVVERTENZA:
Installare labase diricaricaad almeno 1 metro

di distanza da qualsiasi superficie, materiale
o oggetto combustibile o infiammabile. Non
installareinnessun casolabasediricaricasu
superfici costituite da materiale inflammabile,
come ad esempio pavimenti in legno o in
materiale plastico.

2.3.2. RICARICA ROBOT RASAERBA DOPO
LINSTALLAZIONE

Prima di usare il prodotto per la prima volta, ricaricare le
batterie per almeno 2 ore (Vedere Par. 3.4).

2.4. PRIMAATTIVAZIONEDELROBOTRASAERBA

Durante la prima installazione, & necessario associare il
robot rasaerba alla APP “STIGA.GO”. Seguire la procedura
guidata in APP “STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMMAZIONE DEICONFINIVIRTUALI,
DEIPERCORSIDITRASFERIMENTO EDELLE
ZONE DA EVITARE

La programmazione dei confini virtuali, dei percorsi di
trasferimento e delle zone da evitare si esegue tramite le
rispettive procedure guidate presentiin APP“STIGA.GO”.La
procedurarichiede di guidare il robot rasaerba manualmente
camminando a fianco di esso secondo i criteri generali
riportati nel Par. 2.2.

AVVERTENZA:

Larea operativa o i percorsi utilizzati dalla
macchina per il suo trasferimento devono
essereimpostatiinmodo danoncomprendere
spazi pubblici, zone usualmente adibite a
parcheggio, a transito di veicoli o interessate
da flussi di persone per evitare danni a
persone, cose o incidenti a veicoli.

AVVERTENZA:

Per la propria sicurezza e per evitare danni
a persone, animali o cose, 'operatore deve
preventivamente conoscere I'area in cui il
robot rasaerba viene guidato manualmente.
Durante la guida del robot camminare con
cautela in modo da evitare cadute.

AVVERTENZA:

Larea operativa e in generale le zone in cui il
robot rasaerba puo navigare devono essere
delimitate da una recinzione non valicabile.
Rendere idonea la recinzione oppure

supervisionare il robot rasaerba durante il
funzionamento.

3. FUNZIONAMENTO

3.1. FUNZIONAMENTO MANUALE DEL ROBOT
RASAERBA

Il robot rasaerba pud essere utilizzato senza eseguire la
programmazione degli orari di lavoro. In questa modalita il
robot rasaerba esegue un ciclo di lavoro, ritorna in base di
ricarica e vi rimane fino al successivo avvio manuale.

Per utilizzare la macchina in questa modalita & comunque
necessario eseguire laprogrammazione dei confinivirtuali, dei
percorsiditrasferimento e delle zone da evitare (Vedi Par.2.5)

1. Disporreilrobotrasaerbasullabasediricaricaocomunque
all'interno del perimetro dell’installazione.

2. Premere il pulsante “STOP” (Fig. 1.A) per aprire la cover
(Fig.1.B) edaccedereallaconsolle dicomando (Fig.1.C).

3. Premere il pulsante “ON/OFF” (Fig. 1.E) per 5 secondi
per accendere il robot rasaerba.

4. Premereil pulsante “SELEZIONE MODALITA’ ”(Fig.1.F),
fino al lampeggio della sola icona “SINGOLO CICLO DI
LAVORO” (Fig. 1.L).

5. Premere il pulsante “CONFERMA” (Fig. 1.G). Licona
(Fig. 1.L) si illumina con luce fissa per confermare
I'operazione.

6. Chiudere la cover (Fig. 1.B). Il robot rasaerba si avviera
al lavoro.



NOTA: questa modalitd potrebbe non garantire una
adeguata copertura del giardino, sia in termini di tempo
necessario che in termini di uniformita del risultato di
taglio, specialmente se il giardino ha una forma non
regolare. Perraggiungere lamassima efficienzadel robot
rasaerba e raccomandato eseguire la programmazione
degli orari di lavoro.

3.2. DESCRIZIONEDEICOMANDIPRESENTISUL

ROBOT RASAERBA

Elenco comandi, indicatori e loro funzione:

Pulsante“STOP” (Fig. 1.A):serve per'arresto disicurezza
del robot rasaerba.

“CHIAVE DI SICUREZZA” (Fig. 1.D): serve per lo
spegnimento di sicurezza del robot rasaerba.

Pulsante “ON/OFF” (Fig. 1.E): serve all’accensione e
spegnimento del robot rasaerba e al reset degli allarmi.
Pulsante “SELEZIONE MODALITA” (Fig. 1.F): serve per
selezionare la modalita operativa del robot rasaerba e
per forzare il ritorno alla base di ricarica.

Pulsante “CONFERMA” (Fig. 1.G): serve a confermare la
modalita operativa impostata.

Icona luminosa “PROGRAMMA SCHEDULATO”
(Fig. 1.1): serve alla visualizzazione dell'impostazione del
programma schedulato.

Iconaluminosa“SINGOLO CICLO DILAVORO” (Fig.1.L):
serve alla visualizzazione dell'impostazione del singolo
ciclo di lavoro.

Icona luminosa “RITORNO ALLA BASE” (Fig. 1.H): serve
avisualizzare 'impostazione del ritorno forzato in base di
ricarica del robot rasaerba.

Pulsante “BLUETOOTH” (Fig. 1.M): viene utilizzato
solamente dal centro assistenza per attivita didiagnostica.
Icona luminosa “ALLARME” (Fig. 1.N): serve alla
visualizzazione stati di allarme.

Icona luminosa “BATTERIA” (Fig. 1.0): serve alla
visualizzazione della carica della batteria.

NOTA: Per una descrizione piu dettagliata dei comandi
sopra elencati, consultare il Manuale Completo.

3.3. FUNZIONAMENTODELLABASEDIRICARICA

La base diricarica & provvista di una spia luminosa (Fig. 8.N)
che si illumina come riportato di seguito:

Spia spenta: la base di ricarica & disalimentata o il robot
€ in base.

Spia con luce fissa: il robot rasaerba non & connesso alla
base diricarica e il segnale dell’antenna ¢ correttamente
trasmesso.

Spia lampeggiante: la base di ricarica non & configurata
correttamente, oppure € presente un guasto nella base
di ricarica. Riferirsi al Manuale Completo.

3.4. CARICAMENTO BATTERIA

La procedura “CARICAMENTO BATTERIA” permette di
ricaricare il robot rasaerba manualmente.

1. Posizionare il robot rasaerba sulla base di ricarica
(Fig. 9.R).

2. Farscorrere il robot rasaerba sulla base diricarica, fino
allinnesto del connettore di ricarica (Fig. 9.S).

3. Premere il pulsante “STOP” (Fig. 9.A) per aprire la
cover (Fig. 9.B) ed accedere alla consolle di comando

(Fig.9.C).

4. Accendere il robot rasaerba tramite il tasto “ON/OFF”
(Fig. 9.E).

5. Liconaluminosa“BATTERIA’ (Fig.9.0) lampeggia con
colore blu, il robot rasaerba & in ricarica.

6. Chiudere la cover (Fig. 9.B).

7. Lasciareilrobotrasaerbaincaricaperuntempoalmeno
pari a quello riportato nel Par.2.3.2.

NOTA: La ricarica della batteria prima dello stoccaggio
invernale deve essere eseguita secondo quanto riportato
nel Par. 4.3.

NOTA: La batteria del robot rasaerba e’ un elemento
deperibile e la capacita di carica diminuisce nel tempo,
diminuendo I'autonomia di lavoro del robot rasaerba senza
perd comprometterne il funzionamento.

3.5. REGOLAZIONE ALTEZZA DI TAGLIO

Per regolare I'altezza di taglio seguire la procedura guidata
in APP.

AVVERTENZA:
Non toccare il dispositivo di taglio durante la

regolazione dell’altezza di taglio.

NOTA: Lalunghezza della parte di erba tagliata dal robot
rasaerba non deve superare 10 mm.

3.6. MODULO TELECAMERA

Il robot rasaerba € dotato di un modulo telecamera (Fig. 1.P)
allo scopo di evitare eventuali ostacoli presenti nell’area di
lavoro e migliorare le prestazioni di navigazione.

Per 'impostazione e I'utilizzo del modulo telecamera, seguire
la procedura guidata in APP “Stiga.GO”.

NOTA: Le performance di riconoscimento degli ostacoli
e del bordo dell’area di lavoro dipendono da molti
fattori: forma e dimensioni dell’oggetto, condizioni di
illuminazione, pulizia e usura della lente, tipo di manto
erboso, condizioni atmosferiche, ecc.

NOTA: Se l'altezza del manto erboso & eccessiva, il
modulotelecamerapudinterpretare lavegetazione come
un ostacolo. Se il robot rasaerba continua a fermarsi o a
cambiare direzione a causa dell’erba alta, &€ necessario
ridurre'altezzadell’erba usandounrasaerbatradizionale

AVVERTENZA:
Il modulo telecamera puo non essere in

grado di rilevare oggetti, se questi sono
completamente avvolti o ricoperti dalla
vegetazione, ad esempio in caso di erba
alta e folta.

AVVERTENZA:
Non guardare direttamente l'illuminatore

LED del modulo telecamera per evitare danni
alla vista.




MANUTENZIONE

AVVERTENZA:
Utilizzare solo ricambi originali.

AVVERTENZA:

Non modificare, non manomettere, non
eludere, non eliminare i dispositivi di
sicurezza installati.

AVVERTENZA:

Pericolo di taglio mani.

Usare guanti di protezione per evitare pericoli
di taglio alle mani.

AVVERTENZA:

Pericolo di pulviscolo negli occhi.

Usare occhiali di protezione per evitare
pericoli di pulviscolo negli occhi.

ATTENZIONE:

L'uso eccessivo di acqua pud causare
infiltrazioni danneggiando i componenti
elettrici.

DIVIETO:
Non utilizzare getti d’acqua in pressione.

DIVIETO:

Per non danneggiare i componenti elettrici
ed elettronici in modo irreversibile, non
immergere il robot rasaerba, parzialmente
o completamente, in acqua.

DIVIETO:

Non lavare le parti interne del robot rasaerba
per non danneggiare i componenti elettrici
ed elettronici.

DIVIETO:

Non utilizzare solventi o benzina per non
danneggiare le superfici verniciate e i
componenti in plastica.

DIVIETO:

Per la pulizia della lente del modulo
telecamera, utilizzare solo un panno morbido
leggermente inumidito. Non usare in nessun
caso spazzole, raschietti, spugne abrasive o
solventi chimici.
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4.1. MANUTENZIONE PROGRAMMATA

Per un migliore funzionamento e una maggiore durata,
assicurarsi di pulire regolarmente il prodotto e sostituire le
parti usurate.

Eseguire gli interventi alla frequenza indicata in tabella.

FREQUENZA COMPONENTE _[TIPO DI INTERVENTO
Settimanale Lama Pulire e controllare
oppure I'efficienza della lama.

ogni 50 ore di taglio (Vedi Par. 4.2)

Se la lama & piegata a
causa di un urto o se
usurata, sostituirla. (Vedi
Par. 4.2)

Contatti di ricarica |Pulire ed eliminare le
eventualiossidazioni.(Vedi
Manuale Completo)

Modulotelecamera|Pulire la lente - (Vedi

Manuale Completo)

Mensile Robot rasaerba
oppure

ogni 100 ore di taglio

Effettuare la pulizia. (Vedi
Manuale Completo)

Base di ricarica|Controllare usura o
e cavi di alimen-|deterioramento e se
tazione necessario sostituirli. (Vedi
Manuale Completo)

Al termine della|Batteria
stagione di taglio
o semestrale se il
robot rasaerba non &
utilizzato

Eseguire la ricarica
pre-stoccaggio della
batteria. (Vedi Par. 4.3)

Annuale o al termine|Robot rasaerba
dellastagione diTaglio

Eseguireiltagliandopresso
un centro di assistenza
autorizzato. (Vedi Par. 4.1)

E’ necessario effettuare annualmente un tagliando di
manutenzione presso un centro assistenza autorizzato
per mantenere il robot rasaerba in buone condizioni di
funzionamento.

NOTA:eventualiguastidovutiallamancataesecuzione del
tagliando annuale non verranno riconosciuti in garanzia.

4.2. SOSTITUZIONE LAME DI TAGLIO

1. Spegnere il robot rasaerba in condizioni di sicurezza
(vedi Par. 1.4).

2. Capovolgere il robot rasaerba facendo attenzione a non
danneggiare la cover flottante di copertura.

3. Svitare le viti di fissaggio (Fig. 10.E).

4. Sostituire le lame di taglio (Fig. 10.D) e le viti di fissaggio
(Fig. 10.E).

5. Serrare le viti di fissaggio (Fig. 10.E).

4.3. MANUTENZIONE INVERNALE DELLA
BATTERIA E STOCCAGGIO

1. Caricare la batteria secondo la procedura guidata in APP,
accessibile dalla pagina “Impostazioni”.

2. Pulire il robot rasaerba (Vedi Manuale Completo).

3. Conservareilrobotrasaerbainunluogo asciutto e al riparo
dal gelo, assicurandosi che sia spento e che la chiave
di sicurezza (Fig. 11.C) sia estratta dal robot rasaerba.

NOTA: Per informazioni piu dettagliate sulla procedura
di ricarica invernale, consultare il Manuale Completo.

NOTA: La registrazione della ricarica tramite procedura
in app € necessaria ai fini della validita della garanzia
della batteria.

4.4. SOSTITUZIONE BATTERIA

La sostituzione della batteria & di esclusiva competenza del
PERSONALE DI ASSISTENZA TECNICA DI STIGA.
Qualora fosse necessaria la sostituzione della batteria
contattare un centro assistenza o il proprio rivenditore.

5. TRASPORTO, IMMAGAZZINAMENTO
E SMALTIMENTO

5.1. TRASPORTO

NOTA: Si suggerisce I'utilizzo dell'imballo originale per
il trasporto su lunghe distanze.

1. Spegnere il robot rasaerba in condizioni di sicurezza
(vedi Par. 1.4).



2. Pulire il robot rasaerba (Vedi Manuale Completo).

3. Sollevare il robot rasaerba dall’apposita maniglia
(Fig.11.D) etrasportarlo facendo attenzione a mantenere
la lama di taglio lontano dal corpo.

5.2. STOCCAGGIO

lIrobotrasaerba deve essere stoccatoin posizione orizzontale,
in un luogo asciutto e al riparo dal gelo dopo avere eseguito
la pulizia e la ricarica invernale della batteria (si veda Cap. 4).
Durante lunghi periodi di inattivita disconettere la base di
ricarica dalla rete elettrica.

5.3. SMALTIMENTO

AVVERTENZA:

Per la rimozione della batteria dal robot
rasaerba rivolgersi ad un centro assistenza
autorizzato.

o

RISOLUZIONE DEI PROBLEMI
AVVERTENZA:

. Smaltire I'imballo del prodotto in modo sostenibile nei

contenitori di raccolta preposti o presso appositi centri
autorizzati alla raccolta.

. Smaltire il robot rasaerba nel rispetto dei requisiti delle

norme di legge locali.

. Rivolgersi ad apposite strutture per il riciclaggio

e lo smaltimento essendo il robot rasaerba rifiuto
classificato RAEE (Rifiuto di Apparecchiature Elettriche
ed Elettroniche).

. Smaltire le batterie vecchie o esauste in modo sostenibile

neicontenitoridiraccolta o presso appositi centri autorizzati
alla raccolta.

Arrestare il robot rasaerba e riportarlo in condizioni di sicurezza (Vedi Par. 1.4).

Di seguito & riportato I'elenco delle principali anomalie che potrebbero presentarsi in fase di lavoro.
(Per una descrizione piu dettagliata, riferirsi al manuale completo).

Disco o lame di taglio danneggiate

Sostituire i componenti danneggiati (Vedi Par. 4.2).

Vibrazionianomale.llrobotrasaerba
€ rumoroso.

Dispositivo di taglio bloccato da residui (nastri,
corde, frammenti di plastica, ecc.).

Spegnere il robot rasaerba in condizioni di sicurezza (Vedi
Par. 1.4). Sbloccare la lama di taglio.

Lavviodel robotrasaerba é avvenutoin presenza
di ostacoli non previsti (rami caduti, oggetti
dimenticati, ecc.).

Spegnere il robot rasaerba in condizioni di sicurezza (Vedi
Par.1.4).Rimuovere gliostacolie riavviare il robot rasaerba.

Motore elettrico in avaria.

Sostituire il motore, rivolgersi a un centro assistenza.

Erba troppo alta.

Aumentare l'altezza di taglio (Vedi Par. 3.5).

Effettuare un taglio preliminare dell'area con un normale
rasaerba.

Il robot rasaerba non si posiziona
correttamente all’interno della
stazione di ricarica.

Problemi allantenna della base di ricarica.

Se il problema persiste, contattare un centro assistenza.

Cedimento del terreno in prossimita della base
di ricarica.

Ripristinare il corretto posizionamento dellabase diricarica.
(Vedi Par.2.3.1).

La base di ricarica non & stata calibrata
correttamente, oppure sono presenti disturbi
elettromagnetici nelle vicinanze della base.

Dopo aver eliminato la fonte di disturbo, calibrare la base
di ricarica tramite I'app. Riferirsi al Manuale Completo.

La spia della base di ricarica non
si accende quando il robot & fuori
dalla base di ricarica.

Manca la tensione di alimentazione oppure &
presente un guasto nella base di ricarica.

Verificare il corretto allacciamento alla presa di corrente
dell’alimentatore. Verificare I'integrita del cavo di
collegamento dell’alimentatore.

La spia della base di ricarica
lampeggia.

Epresente unguastonellabase diricarica. Riferirsi
al Manuale Completo.

Disalimentare la base diricarica e alimentarla nuovamente
dopo qualche minuto. Se il problema persiste, contattare
un centro assistenza.

Labasediricaricanonéconfiguratacorrettamente.

Configurare la base di ricarica tramite I'app. Riferirsi al
Manuale Completo.

Sulla tastiera € accesa l'icona di
Warning

Segnala condizioni di Anomalia/Guasto.

Consultare I'app per maggiori info o riferirsi al Manuale
Completo

Il robot rasaerba si ferma
temporaneamente nell’area di
lavoro

Segnale GPS debole

Se il problema persiste rivolgersi a un centro assistenza




ENGLISH - Translation of the original instructions

The complete instruction Manual is available:
> on the website stiga.com

>onthe STIGA.GO App, available onthe App Store and Google Play

> by scanning the QR code

Download full manual
stiga.com

NOTE: the instructions in this manual apply to all
independent robot lawn mower models. All illustrations,
unless otherwise indicated, refertothe SRSV01 platform.

NOTE: this manual contains basic instructions, mainly
related to safety. For correct installation, the complete
instruction manual (see above) must be read and
followed carefully.

cutting unit to check that they are not
worn out or damaged. Replace worn out
or damaged blades and bolts in pairs to
maintain the balance of the machine.

. Warning signs must be placed around

the working area of the machine if it is

1.

SAFETY

OBLIGATION:
Read carefully before use and
store for future reference.

1.

1. SAFE OPERATING
PROCEDURES

Training

a.

Read the instructions carefully, learn
the controls and the correct use of the
machine.

. Never allow children, people with

reduced physical, sensory or mental
capabilities, or lack of experience and
knowledge, or people unfamiliar with
these instructions, to operate the ma-
chine. Local regulations may limit the
age of the operator.

. The operator, or user, is to be held

responsible for accidents or hazards
involving third parties or third party
equipment.

Preparation

a.

Make sure that the automatic system of
perimeter delimitation is programmed
correctly as indicated.

. Periodically check the area where the

machine is used and remove stones,
sticks, cables and any otherforeign ob-
jectsthatmay interfere with its operation.

. Periodically carry outavisualinspection

of the blades, blade bolts and of the

used in public areas or areas open to
the public. Signs must read as follows:
“Warning! Automatic lawn mower! Keep
away from the machine! Children must
be supervised!”.

1.1.1. OPERATION

General information

a. Do not operate the machine with defec-
tive guards or safety devices that are not
present, forexample without protections.

b. Do not put hands or feet near or under
therotating parts. Always keep away from
the drain opening.

c¢. Do not touch any moving parts of the
machine until they have come to a com-
plete stop.

d. Always wear sturdy shoes and long
trousers when operating the machine.

e. Never lift or transport the machine when
the motor is running.

f. Remove the disabling device from the
unit:

- Before removing an obstruction;

- Before checking, cleaning or working
on the machine;

- If hit by a foreign object, to check for
possible damage to the machine;

-If the machine starts to vibrate
abnormally, check for damage before
restarting it.

g. Do not leave the machine in operation
unattended in the presence of pets,
children or other people nearby.



Maintenance and storage

a. Tighten all nuts, bolts and screws se-
curely for safe operation of the machine.

b. Frequently check the robot lawn mower
for wear or deterioration.

c. For safety reasons it is necessary to
replace worn out or damaged parts.

d. Make sure that the blades are replaced
only with suitable spare parts.

e. Make sure the batteries are recharged
using the correct charger recommend-
ed by the manufacturer. Incorrect use
can cause electric shock, overheating
or leakage of corrosive liquid from the
battery.

f. In case of electrolyte leaks, wash with
water / neutralizing agent and consult a
doctor in case of contact with eyes, etc.

g. Machine maintenance must be carried
out in accordance with the manufactur-
er’s instructions.

Residual Risks

- Although the product complies with all
safety requirements, additional risks may
still existdue toimproperinstallation and/
orunforeseeable situations. Therefore, it
is necessary to keep the area on which
the product operates free of objects,
persons and animals, and to inform
everyone who may have access, even
if only occasionally, to the work area of
the possible hazards.

- In the event of thunderstorms with risk
of lightning and in anticipation of bad
weather conditions in general, it is rec-
ommended not to use the product and
todisconnectall peripheral devicesfrom
the mains.To use the product, reconnect
peripherals to the mains following the
manual’s instructions.

1.2. PRODUCT DESCRIPTION

The robot lawn mower (Fig. 2.A) is designed and built to
automatically cut garden grass at any time of day and night.
According to the different characteristics of the surface to be

cut, the robot lawn mower can be programmed to work on
several areas delimited by a virtual perimeter and connected
by virtual transition routes.

When operating, the robot lawn mower mows the area
delimited by the virtual perimeter (Fig. 2.B). When the robot
lawn mower is close to the virtual perimeter (Fig. 2.B) or
encounters an obstacle (Fig. 2.C), it changes trajectory
according to the selected navigation strategy.

The robotlawn mower mows the delimited lawn automatically
and completely.

The productoperates viasatellite signals and receives satellite
correction data from the STIGA Cloud. The robot lawn mower
operating technology is based on the communication of data
between the STIGA Cloud and the robot itself. A smartphone
is also required for the product to be used.

The robot lawn mower is equipped with a camera module
(Fig. 1.P) in order to avoid any obstacles in the work area
and improve navigation performance.

Any other usage may be hazardous and harm persons and/
or damage things. Improper use includes (for example, but
not limited to): transporting people, children or animals on
the machine; being transported by the machine; using the
machine to pull or push loads; using the machine for cutting
non-grass vegetation.

NOTE: the presence of a mobile network connection at
theinstallation site is mandatory for operation of the robot
lawn mower. Check in advance that the mobile network
coverage is sufficient on stiga.com or via the APP. The
network connection provider may change at any time
according to commercial agreements.

NOTE: for operation, the robot lawn mower receives
satellite correction data, which is transmitted via the
STIGA Cloud. The satellite correction signal is available
in many countries. Check in advance that the satellite
correction signalis presentatthe installation site on stiga.
com or via APP. If the satellite correction signal is not
available at the installation site, it is necessary to install
a Satellite Reference Station, available as an accessory
(refer to the Complete Manual).

1.3. SYMBOLS AND NAMEPLATES

WARNING:
Read the user instructions before starting
the product.

WARNING:

Danger of projections of objects against
the body.

Keep an adequate safe distance from the
machine while it is running.

WARNING:

Do not put hands and feet near or under the
opening of the cutting means.

Remove the disabling device before
operating on the machine or before liftingit.
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WARNING:

Do not put hands and feet near or under the
opening of the cutting means.

Do not stand on the machine.

A
PROHIBITION:
Make sure that there are no people
(especially children, elderly or disabled)

and pets in the working area during the
operation of the machine.

Keep children, pets and other people
at a safe distance when the machine is
functioning.

PROHIBITION:

Do not use high pressure cleaners on the
machine to clean or wash it.

by battery (Robot Lawn Mower) or special
power supply unit (Charging Base).

Use the original power supply with the
specifications on the rating plate.

: Appliance withinsulation class I, powered
D0C
I

DC power supply symbol.

Protection rating against the ingress of
solids and water.

Electrical and Electronic Equipment Waste,
to be taken to designated facilities for
recycling and disposal.

Guaranteed sound power level.

1.4. SAFE STOPPING AND SHUTDOWN OF THE
ROBOT LAWN MOWER

OBLIGATION:

Always switch off the robotlawn mower in safe
conditions before any cleaning, transport or
maintenance operation.

1. Press the “STOP” button (Fig. 1.A) to stop the robot lawn
mower safely and open the protective cover (Fig. 1.B).

2. Press the off button (Fig. 1.E) for a few seconds and wait
for the LED on the same button to go out.

3. Only after the LED has gone out (Fig. 1.E), remove the
safety key (Fig. 1.D) to switch off the robot lawn mower
in safe conditions.

4. Close the protective cover (Fig. 1.B).

5. The robot lawn mower is stopped or switched off in a
safe condition.

2. INSTALLATION

WARNING:
A Do not modify, tamper with, elude or eliminate

the safety devices installed.

NOTE: For further clarification on the installation of the
product please contact a STIGA dealer.

INSTALLATION COMPONENTS (STANDARD EQUIPMENT
MAY VARY DEPENDING ON THE MODEL) (Fig. 3)

(A) Charging base, (B) Charging base power supply, (D)
Charging base fixing screws, (H) Mobile device (notincluded).

2.1. VERIFICATION OF THE INSTALLATION
REQUIREMENTS

2.1.1. GARDEN ASSESSMENT:

* Assess your garden for virtual perimeters, obstacles, and
areas to be excluded.

* Level the ground to prevent puddles from forming after
a rainfall.

2.1.2. INSPECTIONS FOR THE INSTALLATION OF THE
CHARGING BASE AND POWER SUPPLY:

ELECTRICAL HAZARD:

It is absolutely necessary to provide an
electrical outletthat complies with the relevant
laws of the country.

ELECTRICAL HAZARD:

The circuit provided must be protected by
a residual current device (RCD) with an
activation current not exceeding 30 mA.

ELECTRICAL HAZARD:

Do not connect the power supply to an
electrical outlet if the plug or the cable is
damaged.

Do not connect or touch a damaged cable
before it is disconnected from the power
supply.

A damaged cable can lead to contact with
live parts.
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1. Provide a flat surface at the edge of the lawn to position
the charging base. The charging base must be installed
in a location that can be reached by the satellite signal,
preferably in an area of the garden where the sky is fully
visible.

2. Inthe area in front of the charging base there must be
a stretch of land at least 2 m wide and at least 3 m long
without obstacles.

NOTE: The sky is considered fully visible when clear at
an angle of at least 120 degrees in all directions.

WARNING:
The power cable, power supply unit, extension

cord and all other electric cables which do not
belongto the product mustremainoutside the
cutting area to maintain their distance from
hazardous moving parts and prevent damage
to cables which may come into contact with
live parts.




3. Set up the installation area of the power supply unit in
such a way as to prevent it from being submerged by
water under all weather conditions. Preferably install in a
closed room and protected from weather conditions, in a
location not easily accessible by unauthorised persons.

2.1.3. INSPECTIONS TO DEFINE THE VIRTUAL
PERIMETERS:

1. Check that the maximum slope of the work area is less
than orequalto 45% or 50% depending onthe model (see
TECHNICAL DATA).When defining the virtual perimeters,
observe the rules shown in Fig. 4.

WARNING:
A The robot can mow surfaces with a maximum

slope of 45% or 50% depending on the model.
In case of non-compliance with the
instructions, the robot may slip and exit the
work area.

WARNING:
Areas with slopes greater than those
permissible may not be mowed. Position the

virtual perimeter before the slope, excluding
that area of lawn from the mowing.

2. Check the entire work surface: assess the obstacles and
areas to be excluded from the work area which must be
programmed as areas to be avoided.

2.2. CRITERIA FOR DELIMITING WORK AREAS
AND TRANSITION ROUTES

1. If there is a pavement or path at the same level as the
lawn, the virtual perimeter can coincide with the edge of
the pavement (Fig. 5.A).

2. In the presence of a swimming pool, pond or excavated
areas, the virtual perimeter must be programmed at a
distance of atleast 1 meter. If the pool, pond or excavated
area are positioned at the end of a slope, the virtual
perimeter must be programmed at a distance of at least
1.5 meters (Fig. 5.B).

3. In the case of trees with protruding roots, the virtual
perimeter must be programmed to prevent the robot lawn
mower from passing over such uneven surfaces (Fig.5.C).

4. The virtual perimeter must be programmed so that the
robot lawn mower is kept at a distance of at least 30 cm
from areas with gravel or small stones (Fig. 5.D).

5. In the case of sloping areas, follow the instructions
provided in Par. 2.1.3.

6. Inthe case of continuous structural elements (walls, fences,
hedges, etc.) higher than 50 cm, the virtual boundary
must be programmed at a minimum distance of 40 cm
from them (Fig. 5.E).

7. In all other cases, the virtual boundary must allow a
minimum distance of 30 cm between the robotlawn mower
and the obstacle (Fig. 5.F).

8. In the case of delimitation of obstacles less than 150 cm
apart, delimit them as a single obstacle respecting the
distances indicated above (Fig. 5.G).

CAUTION:
A The operating area and more generally the

areain which the robot lawn mower can travel
must be cordoned off by fencing.

2.2.1. NARROW PASSAGES

1

2.

. In the case of narrow passages, the distance between
two different virtual perimeters must be Z =2 m (Fig. 6.A).
In the case of a passage where the distance between the
virtual boundaries would be < 2m, the part of the area
beyondthe bottleneck (Fig.6.A) may notbe reached by the
robotlawn mower automatically. Inthis case, two separate
virtual cutting zones must be programmed (Fig. 6.B) and
connected with a virtual transition route (Fig. 6.C). Refer
to the Complete Manual.

2.2.2. TRANSITION ROUTES

Ar

eas of the garden that include areas which are not to be

mowed must be connected by transition routes. Transition
routes must respect the maximum slope limit of 20%.

1

w

. Assess the possible routes and choose the easiest
transition route that allows the robot to maintain the
furthest distance from any obstacles and that does not
cross areas usually used for parking or the transit of
vehicles or pedestrians.

. The transition route includes a manoeuvring zone
extending 1 m to the right and 1 m to the left of the
programmed route (Fig. 7.A). The following minimum
distances between the manoeuvring area and the various
garden elements mustbe observed: 30 cm from obstacles
delimited by virtual perimeters or no-cut zones (Fig. 7.B),
30cmfromfixed obstacles without confines or continuous
structural elements (Fig. 7.C), 1m from public roads
(Fig. 7.D), 1m from pools (Fig. 7.E), 1m from footpaths
(Fig. 7.F), 1m from cliffs or steep slopes (Fig. 7.G).

. Inthe case of narrow passages where the above distances
cannot be met, the passage must be cordoned off by
fending, if not already present.

NOTE: Transition routes programmed within narrow
passages may have inadequate satellite signal reception,
affecting the robot lawn mower’s operating accuracy.

2.
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3. COMPONENTS INSTALLATION

ELECTRICAL HAZARD:

Only usethe battery charger and power supply
provided by the manufacturer. Improper use
may cause electric shock and\or overheating.

CAUTION:

Danger of cutting hands.

Use protective gloves to avoid cutting your
hands.

CAUTION:

Danger of dust in the eyes.

Use safety glasses to avoid the danger of
dust in the eyes.

ELECTRICAL HAZARD:

Connect the power supply only at the end of
all the installation operations. If necessary
during the installation, turn off the general
power supply.



2.3.1. CHARGING BASE INSTALLATION

The charging base can be installed inside the work area or
in an area connected to it by a transition route.

1. Check the installation requirements as indicated in
Par.2.1.2.

2. Ifnecessary, prepare the ground so that the surface of the
charging base (Fig. 8.L) is at the same level as the lawn,
the ground must be perfectly flat and compact in order
to avoid deformation of the surface of the charging base.

3. Fix the charging base (Fig. 8 L) to the ground with the
fixing screws (Fig. 8.M).

4. Place the charging connector in the working position
(Fig.8.A). Make sure that the charging connector is in a
horizontal position. Install the protective cover (Fig.8.C).

5. Connect the power supply unit to the charging base and
screw in the connector.

6. Connect the power supply plug to the electrical outlet.

7. Make sure that when the robot lawn mower is not in the
charging base, the warning light on the charging base
(Fig. 8.N) is lit (see Par. 3.3).

CAUTION:
Install the charging base atleast 1 metre away

from any combustible or flammable surface,
material or object. Under no circumstances
should the charging base be installed on
surfaces made of flammable material, such
as wooden or plastic floors.

2.3.2. CHARGING THE ROBOT LAWN MOWER AFTER
INSTALLATION

Recharge the batteries for at least 2 hours before using the
product for the first time (see Par. 3.4).

2.4. FIRST ACTIVATION OF THE ROBOT LAWN
MOWER
During the first installation, it is necessary to associate the

robotlawn mower withthe “STIGA.GO” APP.Follow the guided
procedure in the “STIGA.GO” APP.

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMMING VIRTUAL PERIMETERS,
TRANSITION ROUTES AND AREAS TO BE
AVOIDED

The programming of the virtual perimeters, transition routes
and areas to be avoided is performed using the respective
guided procedures in the “STIGA.GO” APP. The procedure
requires you to guide the robot lawn mower manually by
walking alongside it according to the general instructions
provided in Par. 2.2.

CAUTION:
The operating area or transition routes used

by the machine must be set so as not to
include public spaces, areas usually used
for parking, transit of vehicles or pedestrian
routes to avoid damage to persons, property
or vehicle accidents.

CAUTION:
For your own safety and to prevent damage to
persons, animals or things, the operator must

already be acquainted with the area in which
the robot lawn mower is manually guided.
When guiding the robot, walk carefully to
avoid tripping.

CAUTION:

The operating area and more generally the
area in which the robot lawn mower can travel
must be cordoned off by fencing.

Make the fence suitable or supervise the robot
lawn mower during its operation.

3. OPERATION

3.1. MANUAL FUNCTIONING OF THE ROBOT
LAWN MOWER

The robot lawn mower can also be used without using the
work schedule programme. In this mode the robotlawn mower
carries out a work cycle, returns to the charging base and
remains there until the next manual start.

In order to use the machine in this mode, it is still however
necessary to programme the virtual perimeters, transition
routes and areas to be avoided (see Par. 2.5).

1. Placetherobotlawn moweronthe charging base or within
the perimeter of the installation.

2. Press the “STOP” button (Fig. 1.A) to open the cover
(Fig. 1.B) and access the control panel (Fig. 1.C).

3. Press the “ON/OFF” button (Fig. 1.E) for 5 seconds to
switch on the robot lawn mower.

4. Pressthe“SELECT MODE”push button (Fig.1.F) untilonly
the “SINGLE WORK CYCLE” icon is flashing (Fig. 1.L).

5. Pressthe “CONFIRM”button (Fig.1.G).Theicon (Fig.1.L)
is lit with a fixed light to confirm the operation.

6. Close the cover (Fig. 1.B). The robot lawn mower will
start operating.



NOTE: this mode may not guarantee adequate coverage
of the garden, both in terms of time required and in
terms of uniformity of the cutting result, especially if the
garden has an irregular shape. To achieve the maximum
efficiency of the robot lawn mower, itis recommended to
programme the work schedule.

3.2. DESCRIPTION OF THE CONTROLS ON THE

Li

.

ROBOT LAWN MOWER

st of controls, indicators and their function:
“STOP” button (Fig. 1.A): it is used to stop the robot lawn
mower safely.
“SAFETY KEY” (Fig. 1.D):itis used to shut down the robot
lawn mower safely.
“ON/OFF”button (Fig.1.E):itis used to turn the robotlawn
mower on and off and to reset the alarms.
“SELECT MODE” button (Fig. 1.F):itis used to select the
operating mode of the robot lawn mower and to force it to
return to the charging base.
“CONFIRM” button (Fig. 1.G): it is used to confirm the
set operating mode.
“SCHEDULED PROGRAMME” luminous icon (Fig. 1.1):
it is used to display the scheduled programme settings.
“SINGLEWORKCYCLE”luminousicon (Fig.1.L):itisused
to display the settings of the single work cycle.
“RETURNTO BASE" luminousicon (Fig. 1.H):itisused to
display the settings of the forced return of the robot lawn
mower to the charging base.
“BLUETOQOTH” button (Fig. 1.M): it is only used by the
service centre for diagnostic purposes.
“ALARM” luminous icon (Fig. 1.N): it is used to display
alarm statuses.
“BATTERY” luminous icon (Fig. 1.0): it is used to display
the battery charge level.

4. Turnthe robotlawn mower on with the “ON/OFF” button
(Fig. 9.E).

5. The “BATTERY” luminous icon (Fig. 9.0) flashes blue,
the robot lawn mower is charging.

6. Close the cover (Fig. 9.B).

7. Leave the robot lawn mower to charge for at least the
time shown in Par. 2.3.2.

NOTE: Charging the battery before winter storage should
be carried out as shown in Par. 4.3.

NOTE:Therobotlawn mower batteryis a perishable element
andthe charging capacity decreases over time, decreasing
the working range of the robot mower without compromising
its operating performance.

3.5. CUTTING HEIGHT ADJUSTMENT

Follow the guided procedure in the APP to adjust the cutting
height.

CAUTION:
Do nottouch the cutting means when adjusting

the cutting height.

NOTE: The length of the grass cut by the robot lawn
mower must not exceed 10 mm.

3.6. CAMERA MODULE

The robot lawn mower is equipped with a camera module
(Fig. 1.P) in order to avoid any obstacles in the work area
and improve navigation performance.

To set up and use the camera module, follow the guided
procedure in the “Stiga.GO” APP.

NOTE: Foramore detailed description of the commands
listed above, please refer to the Complete Manual.

3.3. CHARGING BASE OPERATION

The charging base is equipped with a warning light (Fig. 8.N)
which lights up as shown below:

Warning light off: the charging base is powered off or the
robot is on the base.

Fixed warning light:the robotlawn moweris notconnected
to the charging base and the antenna signal is correctly
transmitted.

Flashing warning light: the charging base is not set up
correctly, or a charging base fault has been detected.
Refer to the Complete Manual.

3.4. BATTERY CHARGING
The“BATTERY CHARGING”procedure allows youtorecharge

th

e robot lawn mower manually.

1. Position the robot lawn mower on the charging base
(Fig. 9.R).

2. Slidetherobotlawn mower onto the charging base, until
the charging connector is fully inserted (Fig. 9.S).

3. Press the “STOP” button (Fig. 9.A) to open the cover
(Fig. 9.B) and access the control panel (Fig. 9.C).

NOTE: Obstacle and edge recognition performance
depends on many factors: shape and size of the object,
lighting conditions, lens cleanliness and wear, type of
lawn, weather conditions, etc.

NOTE: If the height of the lawn is too high, the camera
module may interpretthe vegetation as an obstacle. Ifthe
robot lawn mower keeps stopping or changing direction
due to high grass, it is necessary to reduce the grass
height using a conventional mower.

CAUTION:
The camera module may not be able to detect

objects if they are completely shrouded or
covered by vegetation, e.g. in the case of
tall, thick grass.

CAUTION:
Do not look directly at the LED illuminator

of the camera module to avoid damage to
your eyesight.




MAINTENANCE

CAUTION:
Only use original spare parts.

CAUTION:
Do not modify, tamper with, elude or eliminate
the safety devices installed.

CAUTION:

Danger of cutting hands.

Use protective gloves to avoid cutting your
hands.

CAUTION:

Danger of dust in the eyes.

Use safety glasses to avoid the danger of
dust in the eyes.

WARNING:
Too much water can filter in and damage
electrical parts.

PROHIBITION:
Do not use pressurized water jets.

PROHIBITION:

To avoidirreversible damage to the electrical
and electronic components, do notimmerse
the robotlawn mower, partially or completely,
in water.

PROHIBITION:

Do not wash the internal parts of the robot
lawn mower to avoid damaging the electrical
and electronic components.

PROHIBITION:
Do not use solvents or petrol so as not to
damage varnished surfaces and plastic parts.

PROHIBITION:

To clean the camera module lens, use only
a soft, slightly moistened cloth. Under no
circumstances should brushes, scrapers,
abrasive sponges or chemical solvents be
used.

QOO QOB BB PP

4.1. SCHEDULED MAINTENANCE

For a better operation and longer life, be sure to clean the
product regularly and replace worn parts.

Perform the interventions following the frequency indicated
in the table.

Monthly

or

every 100 operating
hours

Robot lawn mower

Carry out cleaning.
(See Complete Manual)

Chargingbaseand
power cables

Check for wear or
deterioration and replace
if necessary.

(See Complete Manual)

At the end of the
mowing season or
every six months if

Battery

Perform the pre-storage
charging of the battery.
(see Par. 4.3)

FREQUENCY COMPONENT TYPE OF

INTERVENTION

Weekly Blade Clean and check blade
or efficiency. (see Par. 4.2)
every 50 operating

hours If the blade is bent due

to impact or if it is worn,
replace it.
(see Par.4.2)

Recharging
contacts

Clean and eliminate any
oxidising.
(See Complete Manual)

Cameramodule [Clean the lens.

(See Complete Manual)

the robot lawn mower
is not used

Annual or at the end|Robot lawn mower|Carry out the servicing
of the at an authorized service
cutting season centre. (see Par. 4.1)

Itis necessary to carry out a maintenance servicing annually
at an authorized service centre to keep the robot lawn mower
in good working conditions.

NOTE: any malfunction due to not having carried out the
annual servicing will not be recognized under warranty.

4.2. REPLACEMENT OF THE CUTTING BLADES

1. Switch off the robot lawn mower in safety conditions
(see Par. 1.4).

2. Turn the robot lawn mower upside down, taking care not
to damage the floating cover.

3. Unscrew the fixing screws (Fig. 10.E).

4. Replace the cutting blades (Fig. 10.D) and the fixing
screws (Fig. 10.E).

5. Tighten the fixing screws (Fig. 10.E).

4.3. WINTER BATTERY MAINTENANCE AND
STORAGE

1. Chargethe battery accordingtothe APP wizard, accessible
from the “Settings” page.

2. Clean the robot lawn mower (see the Complete Manual).

3. Store the robot lawn mower in a dry place, protected from
icy conditions, making sure thatitis shutdown and thatthe
safety key (Fig.11.C)is pulled out of the robot lawn mower.

NOTE: For more detailed information on the winter
charging procedure, please refertothe Complete Manual.

NOTE: Registeringthe charge through the app procedure
is required for the battery warranty to be valid.

4.4. BATTERY REPLACEMENT

Battery replacement is the sole responsibility of the STIGA
TECHNICAL ASSISTANCE STAFF.

If the battery needs to be replaced, contact a service centre
or your retailer.

5. TRANSPORT, STORAGE AND
DISPOSAL

5.1. TRANSPORT

NOTE: We recommend using the original packaging for
transport over long distances.

1. Switch off the robot lawn mower in safety conditions
(see Par. 1.4).



2. Clean the robot lawn mower (see the Complete Manual).

3. Lift the robot lawn mower by its handle (Fig. 11.D) and
carry it, making sure you keep the cutting blade away
from the body.

5.2. STORAGE

The robot lawn mower must be stored horizontally in a dry
and frost-free place after the winter cleaning and charging of
the battery (see Chapter 4). During long periods of inactivity,

1.

Dispose of the product packaging in a sustainable way in
the appropriate collection containers or at special centres
authorized for collection.

. Dispose of the robot lawn mower in accordance with local

legal requirements.

. Contact appropriate facilities for recycling and disposal

as the robot lawn mower is classified as WEEE (Waste
Electrical and Electronic Equipment).

. Dispose of old or used batteries in a sustainable way in

disconnect the charging base from the mains.

5.3. DISPOSAL

A\

CAUTION:

6.

A\

CAUTION:

To remove the battery from the robot lawn
mower, contact an authorized service centre.

TROUBLESHOOTING

collection containers or at authorized collection centres.

Stop the robot lawn mower and bring it back to safety conditions (see Par. 1.4).

Below there is the list of the main anomalies that may arise during the operating phase.
(For a more detailed description, please refer to the complete manual).

PROBLEM

CAUSES

SOLUTIONS

Abnormalvibrations. The robotlawn
mower is noisy.

Damaged cutting disc or blades.

Replace the damaged components (see Par. 4.2).

Cutting device blocked by residues (tapes, ropes,
plastic fragments, etc.).

Switch off the robot lawn mower in safety conditions (see
Par. 1.4). Unlock the cutting blade.

Therobotlawnmowerwas startedinthe presence
of unexpected obstacles (fallen branches,
forgotten objects, etc.).

Switch off the robot lawn mower in safety conditions (see
Par. 1.4). Remove the obstacles and restart the robot
lawn mower.

Electric motor failure.

Replace the motor, contact a service centre.

Grass too tall.

Increase the cutting height (see Par. 3.5).

First mow the area with a normal lawnmower.

The robot lawn mower does not
position itself properly inside the
charging station.

Problem with the charging base antenna.

If the problem persists, contact a service centre.

Land subsidence in the vicinity of the charging
base.

Restore the correct positioning of the charging base (see
Par.2.3.1).

The charging base has not been calibrated
correctly, or electromagnetic interferences may
be present in the vicinity of the base.

After eliminating the source of disturbance, calibrate the
charging base using the app. Referto the Complete Manual.

The charging base light does not
turn on when the robot is out of the

charging base.

The supply voltage is missing or there is a fault
in the charging base.

Check that the power supply unit is plugged in correctly.
Check the integrity of the power supply connection cable.

The charging base light is flashing.

There is a fault in the charging base. Refer to the
Complete Manual.

Turn off the charging base and turn it on again after a few
minutes. If the problem persists, contact a service centre.

The charging base is not set up
correctly.

Set up the charging base using the app. Refer to the
Complete Manual.

The Warning icon lights up on the
keypad.

It indicates anomaly / failure conditions.

For further information consult the app or refer to the
Complete Manual.

The robot lawn mower stops
temporarily in the work area.

Weak GPS signal.

If the problem persists, contact a service centre.




CESKY - Pieklad pGvodniho navodu k pouz

vani

Kompletni navod k pouzivani je k dispozici:
> na internetové strance stiga.com

> naskenovanim kédu QR

> vaplikaci STIGA GO, ktera je kdispoziciv App Store aGoogle Play

Download full manual
stiga.com

POZNAMKA: pokyny uvedené v tomto navodu jsou
platné pro véechny modely autonomnirobotické sekacky.
Neni-li uvedeno jinak, uvedené obrazky se vztahuji na
platformu SRSVO1.

POZNAMKA: Tento navod obsahuje zakladni pokyny
tykajici se pfedevsim bezpecnosti. Pro spravnouinstalaci
je tfeba si pfecist kompletni navod k pouziti (viz vySe) a
peclivé jej dodrzovat.

1. BEZPECNOST

POVINNOST:
Pfed pouzitim si navod peclivé
prectéte a uschovejte pro bu-
douci pouziti.

1.1. BEZPECNE PRACOVNI

POSTUPY

Skoleni

a. Peclivé si prectéte pokyny, seznamte
se s ovladacimi prvky a spravnym po-
uzivanim stroje.

b. Nikdy nedovolte détem, osobam se
snizenymi fyzickymi, smyslovyminebo
mentalnimi schopnostminebo bez zku-
Senosti a znalosti nebo osobam, které
nejsou obeznameny s témito pokyny,
aby stroj pouzivaly.Veék obsluhy mohou
omezit mistni predpisy.

c. Provozovatel nebo uzivatel je odpovéd-
ny za nehody nebo nebezpedi, kieré
mohou vzniknout tfeti strané nebo na
zafizeni tfeti strany.

Priprava

a. Zkontrolujte, zda je systém automa-
tického vymezovani obvodu spravné
naprogramovan podle pokyn.

b. Pravidelné kontrolujte oblast, ve které
se stroj pouziva, a odstrarite kameny,
tyCe, kabely a jiné cizi pfedméty, které
by mohly branit provozu.

c. Pravidelné vizualné kontrolujte opo-
tfebeni nebo poskozeni nozu, Sroubl
nozl a sekaci jednotku. Opotfebené

nebo poskozené noze aSrouby vymérite
v parech, aby bylo zachovano vyvazeni
stroje.

d. Vystrazné znacky by mély byt umistény
kolem pracovniho prostoru stroje, pokud
se pouziva na vefejnych mistech nebo
pfistupnych vefejnosti. Znacky musi
obsahovat nasledujici text: ,Pozor! Au-
tomaticka sekacka na travu! Dodrzujte
bezpe€nou vzdalenost od stroje! Dohli-
Zejte na détil”.

1.1.1. PROVOZ

VSeobecné informace

a. Neprovozuijte stroj s vadnymi kryty nebo
chybéjicimi bezpe&nostnimi zafizenimi,
napfiklad bez kryt(.

b. Nepfiblizujte ruce a nohy do blizkosti
otacejicich se Casti. Vzdy se zdrzujte v
dostate¢né vzdalenosti od vystupniho
otvoru.

c. Nedotykejte se pohyblivych ¢asti stroje,
dokud se upIné nezastavi.

d. P¥i praci se strojem vzdy noste pevnou
obuv a dlouhé kalhoty.

e. Nezvedeijte ani nepfepravuijte stroj, je-li
motor spustény.

f. Vyjméte deaktivaéni zafizeni z jednotky:
- Pfed odstranénim prekazky;

- Pfed kontrolou, ¢iSténim nebo praci
na stroji,

-Pfi zasazeni cizim pfedmétem
zkontrolujte pfipadna poskozeni
zafizeni;

- Pokud zafizeni za¢ne neobvykle
vibrovat, vypnéte jeja pfed opétovnym
uvedenim do chodu zkontrolujte
pfipadné Skody.

g. Nenechavejte strojbez dozoru v blizkosti
dom@cich zvifat, déti nebo jinych osob.




Udrzba a uschovani

a. Utahnéte vSechny Srouby a matice, aby
byl stroj v bezpe¢ném provoznim stavu.

b. Casto kontrolujte opotfebeni robotické
sekacky.

c. Opotfebované nebo poskozené sou-
¢asti je nutné z bezpecénostnich divodu
vyménit.

d. Ujistéte se, ze noze byly vyménény
pouze za vhodné nahradni dily.

e. Ujistéte se, Ze jsou akumulatory nabi-
jené pouze pomoci spravné nabijecky
doporucené vyrobcem. Nevhodné po-
uziti mize zplsobit zasah elektrickym
proudem, pfehratinebo unik korozivnich
kapalin z akumulatoru.

f. V pfipadé uniku elektrolytu provedte
umyti vodou / neutralizaénim &inidlem
a v pripadé styku s o€ima vyhledejte
Iekafskou pomoc.

g. Udrzba stroje musi byt provedena v
souladu s pokyny vyrobce.

Zbytkova rizika

- |kdyz vyrobek splfiuje vSechna bezpec-
nostni nafizeni, mohou presto existovat
dalSirizikazpUsobenanevhodnouinsta-
laci a/nebo nepredvidatelnymisituacemi.
Protoje nutné udrzovat prostor, ve kterém
vyrobek pracuje, bez pfedmétt, osob a
zvifat ainformovat vSechny osoby, které
mohou mit, byt jen pfilezitostné, pfistup
do pracovniho prostoru, o moznych
nebezpedich.

-V pfipadé bourky s nebezpecim blesku
a obecné pfi o¢ekavani Spatnych po-
vétrnostnich podminek se doporuduje
vyrobek nepouzivat a odpoijit vSechna
periferni zafizeni od elektrické sité. Pro
opétovné pouzivani vyrobku znovu
pfipojte periferni zafizeni k elektrické
siti podle pokynd uvedenych v navodu.

1.2. POPIS VYROBKU

Roboticka sekacka (obr. 2.A) je navrzena a vyrobena pro
automatické sekani travy v zahradach kdykoli béhem dne
nebo v noci.

V zavislosti na odlisnych vlastnostech povrchu, ktery ma
byt posekan, Ize robotickou sekacku naprogramovat tak,
aby pracovala v nékolika zénach vymezenych virtualnim
ohrani¢enim a pospojovanych virtualnimi trasami pro presun

Ve fazi pracovni innosti roboticka sekacka provadi sekani na
ploSe, vymezené virtualnim ohrani¢enim (obr. 2.B). Kdyz se
roboticka sekacka nachazi v blizkosti virtualniho ohrani¢eni
(obr.2.B) nebo kdyz narazina pfekazku (obr.2.C) zméni drahu
pohybu v souladu se zvolenou strategii pohybu.

Roboticka sekacka provede automatické a kompletni sekani
vymezeného travniku.

Vyrobek funguje prostfednictvim satelitniho signalu a pfijima
data satelitni korekce z cloudu STIGA. Technologie provozu
robotické sekacky je zaloZzena na komunikacidat mezicloudem
STIGA a samotnym robotem. Pro pouZiti vyrobku je dale
potfebné mobilni zafizeni (chytry telefon).

Roboticka sekacka je vybavena modulem kamery (obr. 1.P)
s cilem vyhnout se pfipadnym pfekazkam pfitomnym v
pracovnim prostoru a zlep$it vykon navigace.

Jakakoli jiné pouziti miize byt nebezpec¢né a mize zplsobit
ublizeni na zdravi osob a/nebo $kody na majetku. Mezi
nespravna pouziti patfi (jako pfiklad, ale nejen): pfeprava
osob, détinebo zvifat nastroji;nechat se pfepravovat strojem;
pouZzivat stroj k tazeni nebo tlac¢eni bfemen; pouzivat stroj pro
sec€eni netravnaté vegetace.

POZNAMKA: Pro provoz robotické sekacky je nutné
pfipojeni k mobilni siti v misté instalace. Na internetové
strance stiga.com nebo prostfednictvim aplikace si
predem ovéite, zda je pokryti mobilni siti dostate¢né.
Poskytovatel sitového pfipojeni se mlize kdykoli zménit
v souladu s obchodnimi dohodami.

POZNAMKA: Pro svou &innost roboticka sekacka pfijima
data satelitni korekce, kterajsou vysilana prostiednictvim
cloudu STIGA. Signal satelitni korekce je dostupny v
mnoha zemich. Pfedem ovéite na internetové strance
stiga.com nebo prostfednictvim aplikace, zda je signal
satelitni korekce pfitomen na misté instalace. V pfipadé,
kdyby signal satelitni korekce nebyl k dispozici na misté
instalace, je treba nainstalovat satelitnireferencni stanici,
kterd je dostupna formou pfisluSenstvi (vychazejte z
kompletniho navodu).

1.3. SYMBOLY A STiTKY

UPOZORNENI:
Pred spusténim vyrobku si prectéte pokyny
pro uzivatele.

UPOZORNEN::

Nebezpeci vymrsténi pfedmétl proti télu.
Béhem provozu dodrzujte bezpeénou
vzdalenost od stroje.

UPOZORNENI:

Nevkladejte ruce aninohy do krytu sekaciho
zafizeni.

Pfed praci na stroji nebo pfed jeho
zvednutim odstrante deaktivacni zafizeni.
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UPOZORNEN:I:

Nevkladejte ruce aninohy do krytu sekaciho
zafizeni.

Na stroj nestoupejte.

A
ZAKAZ:
Béhem provozu stroje se ujistéte, ze se v
pracovni oblasti nenachazeji Zadné osoby

(zejména déti, starsi osoby nebo osoby se
zdravotnim postizenim) a domaéci zvifata.
Béhem provozu stroje udrzujte domaci
zvifata, déti a ostatni osoby v bezpecné
vzdalenosti.

ZAKAZ:

K c¢isténi nebo myti stroje nepouzivejte
vysokotlaké ¢istici prostredky.

z akumulatoru (roboticka sekacka) nebo
prostfednictvim pfislusného napajeciho
zdroje (nabijeci zakladna).

Pouzivejte originalni napajeci zdroj s
parametry uvedenymi na identifikacnim
Stitku.

: Zafrizeni tfidy ochrany lll, které je napajené
D

Symbol stejnosmérného napajeni.

Stupen kryti proti vniknuti pevnych téles
a vody.

IPXX

Odpad z elektrickych a elektronickych
zafizeni, uréeny k pfedani do pfislusnych
zafizeni k recyklaci a likvidaci.

Zarucena Uroven akustického vykonu

1.4. BEZPECNE ZASTAVENI A VYPNUTI
ROBOTICKE SEKACKY

POVINNOST:
Pfed cisténim, pfepravou nebo udrzbou
robotickou sekacku vzdy bezpecné vypnéte.

1. Stisknéte tlacitko ,STOP*“ (obr. 1.A) pro bezpeéné
zastaveni robotické sekacky a otevfeni ochranného
krytu (obr. 1.B).

2. Stisknéte vypinaci tlacitko (obr. 1.E) na nékolik sekund
a pockejte, az kontrolka LED stejného tlacitka zhasne.

3. Teprve po zhasnuti kontrolky LED (obr. 1.E) vytahnéte
bezpeénostni kli¢ (obr. 1.D) kvili bezpe¢nému vypnuti
robotické sekacky.

4. Zaviete ochranny kryt (obr. 1.B).

5. Roboticka sekackaje bezpe¢né zastavenanebo vypnuta.

2. INSTALACE

UPOZORNENI:
Neprovadéjte neopravnéné zasahy do
nainstalovanych bezpeénostnich zafizeni,

nevyfazujte je z €innosti ani je neodstranuijte.

POZNAMKA: Pro ziskani podrobnéjgich objasnéni
o instalaci vyrobku se obrafte na prodejce vyrobkul
znacky STIGA.

SOUCASTIPRO INSTALACI (SERIOVAVYBAVA SE MUZE
LISIT V ZAVISLOSTI NA MODELU) (obr. 3)

(A) nabijeci zakladny, (B) napajeci zdroj nabijeci zakladny,
(D) upevniovaci Srouby pro nabijeci zakladnu, (H) mobilni
zafizeni (neni soucéasti).

2.1. KONTROLA POZADAVKU PRO INSTALACI
2.1.1. KONTROLA ZAHRADY:

e Zkontrolujte stav zahrady kvuli zji$téni virtualniho
ohraniceni a prostor, které je tfeba vyloucit.
* Vyrovnejte povrch tak, aby se v po desti netvorily louze.

2.1.2. KONTROLY PROINSTALACINABIJECiZAKLADNY
A NAPAJECIHO ZDROJE:
NEBEZPECi URAZU ELEKTRICKYM
PROUDEM:
Zasuvka se musi pripravitvsouladu se zakony
platnymi v zemi.
NEBEZPECI
PROUDEM:
Dodavany obvod musi byt chranén
diferencialnim spinaéem (RCD) s aktivaénim
proudem nepfesahujicim 30 mA.
NEBEZPECi URAZU ELEKTRICKYM
PROUDEM:
Napajeci zdroj nepfipojujte do elektrické
zasuvky, pokud jsou zastrcka nebo kabel
poskozeny.
Poskozeny kabel nepfipojujte a nedotykejte se
jej, dokud neni odpojen od napajeni.
Poskozeny kabel mlze vést ke kontaktu s
castmi pod napétim.

URAZU ELEKTRICKYM

> B P

1. Pfipravte rovnou plochu na okraji travniku pro umisténi
nabijecizakladny.Nabijecizakladnamusibytnainstalovana
namisté, kam dosahuje satelitni signal, nejlépe vtakovém
prostoru zahrady, kde je pIné viditelna obloha.

2. V prostoru pfed nabijeci zakladnou se musi nachazet
pés bez prekazek, Siroky nejméné 2 m a dlouhy
nejméné 3 m,

POZNAMKA: Obloha se povazuje za zcela viditelnou,
kdyz je volna pod uhlem nejméné 120 stupriti ve vSech
smérech.

UPOZORNEN::
Napajeci kabel, napajeci zdroj, prodluzovaci

kabel i jakykoli jiny elektricky kabel, ktery neni
soucasti vyrobku, musi ziistat na vnéjsi strané
prostoru sekani kvuli jejich udrzeni v bezpeéni
vzdalenosti od nebezpeénych souéastiv pohybu
a kvuli zabranéni poskozeni kabeld, které by
mohlo vést ke styku se souc¢astmi pod napétim.




3. Oblastproinstalacinapajeciho zdroje pfipravte tak, aby za
zadnych povétrnostnich podminek nemohl byt ponofeny
do vody. Instalaci provedte pokud mozno v uzavieném
prostoru chranéném pred povétrnostnimi vlivy, v misté,
které neni snadno pfistupné neopravnénym osobam.

2.1.3. KONTROLY PRO URCENIi VIRTUALNIiHO
OHRANICENI

1. Ovéite, zda je maximalni sklon pracovniho prostoru mensi
nebo roven 45 % nebo 50 %, v zavislosti na modelu
(viz TECHNICKE PARAMETRY). Pro ur&eni virtudiniho
ohrani¢eni dodrzujte pravidla, uvedena na obr. 4.

UPOZORNENI:

Robot muzZe sekat povrchy s maximalnim
sklonem 45 % nebo 50 %, v zavislosti na
modelu.

Pokud nebudete postupovat podle pokynd,
robot by mohl sklouznout a opustit pracovni
prostor

UPOZORNEN::
Oblasti se sklonem vy$$im, nez jsou jeho
pfipustné hodnoty, nelze sekat.Proto umistéte

virtualni ohranicéeni pred sklonem a vylucte
tak dany prostor travniku ze sekani.

2. Zkontrolujte cely pracovni povrch: zkontrolujte prekazky a
prostory, které maiji byt vylou€eny z pracovniho prostoru
a které musi naprogramovany jako prostory, kterym je
tfeba se vyhnout.

2.2. KRITERIA PRO OHRANICENi PRACOVNICH
PROSTOR A TRAS PRO PRESUN

1. Za pfitomnosti podlahy nebo pfistupového chodniku na
stejné Urovni jako travnik se virtualni ohrani¢eni mize
shodovat s okrajem dlazby (obr. 5.A).

2. Kdyz je pfitomen bazén, jezirko nebo vykop, virtualni
ohrani¢eni musi byt naprogramovano ve vzdalenosti
nejméné 1 metru. KdyZ se bazén, jezirko nebo vykop
nachazi na konci svahu, virtualni ohrani¢eni musi byt
naprogramovano ve vzdalenosti nejméné 1,5 metru
(obr.5.B).

3. V pfipadé stromu s vyénivajicimi kofeny musi byt virtualni
ohrani¢eni naprogramovano tak, aby se zabranilo
pfechodu robotické sekacky po nerovnych povrsich
(obr.5.C).

4. Virtualni ohrani€eni musi byt naprogramovano tak, aby
se roboticka sekacka udrzovala ve vzdalenosti nejméné
30 cm od prostor se Stérkem nebo drobnym kamenim
kameny (obr. 5.D).

5. V pfipadé prostor na svazich dodrzujte pokyny uvedené
v odst. 2.1.3.

6. V piipadé nepfretrzitych strukturalnich prvka (zidky, ploty,
Zivé ploty apod.) s vy$kou vétsinez 50 cm musi byt virtualni
ohrani¢eni naprogramovano ve vzdalenosti nejméné 40
cm od uvedenych prvki (obr. 5.E).

7. Vevsechostatnich pfipadech musibytvirtualni ohrani¢eni
uréeno se zohlednénim minimalni vzdalenosti 30 cmmezi
robotickou sekackou a pfekazkou (obr. 5.F).

8. V pfipadé ohrani¢eni pfekazek, které se nachazeji ve
vzajemné vzdalenosti mensi nez 150 cm, ohraniéte
je jako jedinou pfekazku za dodrzeni vySe uvedenych
vzdalenosti (obr. 5.G).

VAROVANI:
A Provozniprostoraobecné prostory, ve kterych

se roboticka sekacka mize pohybovat, musi
byt ohraniéeny neprekroéitelnym oplocenim.

2.2.1. UZKE PRUCHODY

1

2.

.V piipadé uzkych prachodd musi byt vzdalenost mezi
dvéma virtualnimi hranicemi Z = 2 m (obr. 6.A).

V pfipadé prichodu se vzdalenosti mezi virtualnimi
hranicemi <2 m ¢ast prostoru za ziZzenim (obr.6.A) nebude
dosazitelna robotickou sekackou automaticky. V tomto
pfipadé je tfeba naprogramovat dva samostatné virtualni
sekaci prostory (obr. 6.B) a propojit je virtualni trasou
pro pfesun (obr. 6.C). Vychazejte z kompletniho navodu.

2.2.2. TRASY PRO PRESUN

Prostory v zahradé, vzajemné oddélené plochami, které
nemaji byt sekany, musi byt pospojovany prostfednictvim
tras pro pfesun. Trasy pro pfesun musi respektovat maximalni
sklon 20 %.

1

. Vyhledejte mezi moznymi prichody nejpohodinéjsi trasu
pro pfesun, kterd umozriuje udrzovat stale vétsivzdalenost
od pfipadnych prekazek, a ktera se nekfizi s prostory,
které jsou obvykle vyhrazené pro parkovani, pro pfechod
vozidel, nebo kterymi prochazeji proudy osob.

. Trasa pro pfesun zahrnuje manévrovaci prostor vrozsahu
1 mvpravo a 1 mvlevo od zaznamenané trasy (obr. 7.A).
Jetfeba dodrzovat nasledujici minimalni vzdalenosti mezi
manévrovacim prostorem ajednotlivymiprvky zahrady: 30
cmod pfekazek ohrani¢enych virtualnimi obvody prostory
bez sekani (obr.7.B), 30 cm od pevnych neohrani¢enych
prekazek nebo souvislych konstrukénich prvku (obr.7.C),
1 m od vefejnych komunikaci (obr. 7.D), 1 m od bazént
(obr. 7.E), 1 m od tras pro pési (obr. 7.F), 1 m od srazd
nebo strmych svah( (obr. 7.G).

.V pfipadé uzkych pruchodu, kde nelze dodrzet vyse
uvedené vzdalenosti, musi byt prlichod ohrani¢en
neprechodnymi zabranami, nejsou-li jiz pfitomné.

POZNAMKA: Trasy pro pfesun zaznamenané v (izkych
prdchodech by se mohly vyzna¢ovat nedostate¢nym
pfijmem satelitniho signalu, coZ ovliviiuje pfesnost prace
robotické sekacky.

2.

3. INSTALACE KOMPONENT

NEBEZPECiIi URAZU ELEKTRICKYM
A PROUDEM:

f VAROVANI:

Pouzivejte pouze nabije¢ku a napajeci zdroj
dodany vyrobcem. Nevhodné pouziti mize
zpUsobit traz elektrickym proudem a/nebo
prehrati.

VAROVAN::

Nebezpeéi porfezani rukou.

Abyste zabranili nebezpeci porezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice.

Nebezpedéi odletkd do oéi.
Abyste zabranili nebezpeéi vniknuti prachu
do oéi, pouzivejte ochranné bryle.



URAZU ELEKTRICKYM

NEBEZPECI
PROUDEM:
Elektrické napajeni pfipojte az po dokonceni

vSechinstala¢nich operaci.V pfipadé potfeby
béhem instalace vypnéte hlavni elektrické
napajeni.

2.3.1. INSTALACE NABIJECi ZAKLADNY

Nabijeci zakladna muze byt instalovana na okraji pracovniho
prostorunebov prostoru, ktery je s nim spojen prostfednictvim
trasy pro pfesun.

1. Zkontrolujte spInéni pozadavku pro instalaci v souladu s
popisem v odst. 2.1.2.

2. V pfipadé potfeby pfipravte terén tak, aby povrch nabijeci
zakladny (obr. 8.L) byl na stejné trovni jako travnik. Terén
musi bytdokonale vyrovnany akompaktni, aby se zabranilo
deformaci plochy nabijeci zakladny.

3. Pfipevnéte nabijeci zdkladnu (obr. 8.L) k terénu
prostiednictvim upeviiovacich $roubt (obr. 8.M).

4. Umistéte nabijeci konektor do pracovni polohy (obr. 8.A).
Ujistéte se, Ze nabijeci konektor se nachazi ve vodorovné
poloze. Nainstalujte ochranné viko (obr. 8.C).

5. Pfipojte napajeci zdroj k nabijeci zakladé a zaSroubujte
konektor.

6. Pripojte zastréku napajeciho zdroje do elektrické zasuvky.

7. Zkontrolujte, vdobé, kdy roboticka sekacka neniv nabijeci
zakladné, kontrolka na nabijeci zakladné (obr. 8.N) sviti
stalym svétlem (viz odst. 3.3).

VAROVANI:
Nabijecizakladnu nainstalujte do vzdalenosti

nejméné 1 metr od jakéhokoli povrchu,
materidlu nebo hoflavého ¢i zapalného
pfredmétu. V zadném pripadé nainstalujte
nabijeci zakladnu na povrchy tvofené
zapalnym materialem, jako jsou napfiklad
dfevéné podlahy nebo plasty.

2.3.2. DOBIJENiROBOTICKE SEKACKY PO INSTALACI
Pred prvnim pouzitim vyrobku nechte nabit akumulatory
nejméné na dobu 2 hodin /viz odst. 3.4).

2.4. PRED AKTIVACi ROBOTICKE SEKACKY

Béhem instalace je tfeba sparovat robotickou sekacku
s APLIKACI ,,STIGA.GO". Postupuijte podle postupu s
privodcem v APLIKACI ,STIGA.GO".

‘ Install Stiga.GO App

25. PROGRAMOVANI VIRTUALNIHO
OHRANICENIi, TRAS PRO PRESUN A
PROSTOR, KTERYMJETREBA SEVYHNOUT

Programovani virtualniho ohraniéeni, tras pro pfesun a
prostor, kterym je tfeba se vyhnout, se provadi prostrednictvim
pfislusnych postupt s privodcem, které se nachazeji v APL.
,STIGA.GO". Tento postup vyZaduje vést robotickou sekacku
manualné, kracejic vedle ni, podle vSeobecnych kritérii,
uvedenych v odst. 2.2.

VAROVANI:
Provozni prostor nebo trasy, pouzivané

strojem pro jeho pfesun, musi byt nastaveny
tak, aby nezahrnovaly vefejné prostory,
prostory, které jsou obvykle uréeny pro
parkovani, pro pfechod vozidel nebo prostory,
kterymi prochazeji proudy osob, aby se
zabranilo ublizeni na zdravi osob, Skodam na
majetku, nebo nehodam vozidel.

VAROVAN:I:

Pro vlastni bezpec¢nost a pro zabranéni
ubliZeni na zdravi osob a zvifat, a Skod na
majetku, musi operator pfedem znat prostor,
ve kterém bude roboticka sekacka vedena
manualné.

Béhem fizeni robota kracejte opatrné, abyste
pfitom nespadli.

VAROVANI:

Provozniprostoraobecné prostory, ve kterych
se roboticka sekacka mize pohybovat, musi
byt ohraniéeny neprekroéitelnym oplocenim.

Zajistéte, aby byl plot vhodny, nebo béhem
provozu dohliZejte na robotickou sekacku.

3. PROVOZ
3.1. RUCNi OVLADANI ROBOTICKE SEKACKY

Robotickou sekacku Ize pouzit bez provedeni popsaného
programovani ¢asovych rozvrht pracovni ¢innosti. V tomto
rezimu vykona roboticka sekacka pracovni cyklus, vrati se
do nabijeci zékladny a zlstane tam az do nasledujiciho
ruéniho spusténi.

Pro pouziti stroje v tomto rezimu je v kazdém pfipadé tfeba
provést programovani virtualnich hranic, tras pro pfesun a
prostor(l, kterym je tfeba se vyhnout (viz odst. 2.5)

1. Robotickou sekacku umistéte do nabijeci zakladny nebo
na misto v instala¢nim obvodu.

2. Stisknéte tlacitko ,STOP“ (obr. 1.A) pro otevfeni krytu
(obr. 1.B) a pristupte k ovladacimu panelu (obr. 1.C).

3. Stisknétetlacitko ,ZAP/VYP“ (obr.1.E) na5sekundy kvli
zapnuti robotické sekacky.

4. Stisknéte tlagitko ,VOLBA REZIMU“ (obr. 1.F) a drzte
jej stisknuto az do blikani jediné ikony ,SAMOSTATNY
PRACOVNI CYKLUS* (obr. 1.L).

5. Stisknétetlagitko,,POTVRZENI“(obr.1.G).lkona (obr.1.L)
se rozsviti stalym svétlem kvdli potvrzeni provedeni
pozadované operace.

6. Zavrete kryt (obr. 1.B). Robotické sekacka zahaji svou
pracovni ¢innost.



POZNAMKA: tento rezim by nemusel zarugit dostate¢né
pokryti zahrady, a to jak z hlediska pozadovaného ¢asu,
tak z hlediska rovhomérnosti vysledku sekani, zejména
pokud ma zahrada nerovnomérny tvar. Pro dosazeni
maximalni uc¢innosti robotické sekacky se doporucuje
provést naprogramovani ¢asovych rozvrhi pracovni
¢innosti.
3.2. POPIS PRIKAZU NACHAZEJICICH SE NA
ROBOTICKE SEKACCE

Seznam pfikazu, indikatort a jejich funkci:

e Tlacitko ,STOP“ (obr. 1.A): slouzi bezpecnostnimu
zastaveni robotické sekacky.

e ,BEZPECNOSTNI KLiC“ (obr. 1.D):
bezpecénostnimu vypnuti robotické sekacky.

¢ Tlacitko ,ZAP/VYP* (obr. 1.E): slouzi k zapnuti a vypnuti
robotické sekacky a k vynulovani alarmg.

o Tlagitko ,VOLBA REZIMU* (obr. 1.F): slouzi k volbé
provozniho rezimu robotické sekacky a pro nucené
nastaveni navratu na nabijeci zakladnu.

o Tlagitko ,POTVRZENI“ (obr. 1.G): slouzi k potvrzeni
nastaveného provozniho rezimu.

« Podsvicenaikona,NAPLANOVANY PROGRAM (obr.1.1):
slouzi k zobrazeni nastaveni naplanovaného programu.

« Podsvicenaikona,SAMOSTATNY PRACOVNICYKLUS*
(obr. 1.L): slouzi k zobrazeni nastaveni samostatného
pracovniho cyklu.

 Podsvicena ikona ,NAVRAT NA ZAKLADNU* (obr. 1.H):
slouzik zobrazeninastaveninucené nastaveného navratu
robotické sekacky na nabijeci zakladnu.

¢ Tlacitko ,BLUETOOTH" (obr. 1.M): pouziva jej vyhradné
servisni stfedisko pro diagnostické ¢innosti.

¢ Podsvicenaikona ,ALARM" (obr. 1.N): slouzi k zobrazeni
stavll alarmu.

« Podsvicena ikona ,AKUMULATOR® (obr. 1.0): slouzi k
zobrazeni nabiti akumulatoru.

slouzi k

POZNAMKA: Ohledné podrobnéjiho popisu vyse
uvedenych ovladacich prvku si prectéte kompletninavod.

3.3. PROVOZ NABIJECi ZAKLADNY

Nabijeci zékladna je vybavena kontrolkou (obr. 8.N) s
nasleduumml stavy:
Zhasnuta kontrolka: nabijeci zakladna je vypnuta nebo
se roboticka sekacka nachazi na zakladné.
* Svitici kontrolka: roboticka sekac¢ka neni pfipojena k
nabijeci zakladné a signal antény je pfenasen spravné.
» Blikajici kontrolka: nabijeci zakladna neni konfigurovana
spravné nebo doslo k vyskytu poruchy nabijeci zakladny.
Vychazejte z kompletniho navodu.

3.4. NABIJENi AKUMULATORU

Postup ,NABIJENI AKUMULATORU* umozfiuje ruéni nabiti
robotické sekacky.

1. Umistéte robotickou sekacku na nabijeci zakladnu
(obr.9.R).

2. Zasuntejiponabijecizakladny aZ po zasunutinabijeciho
konektoru (obr. 9.S).

3. Stisknéte tlacitko ,STOP“ (obr. 9.A) pro otevieni krytu
(obr. 9.B) a pfistupte k ovladacimu panelu (obr. 9.C).

4. Zapnéte robotickou sekacku tlagitkem ,ZAP/VYP.“
(obr. 9.E).

5. Svitici ikona ,AKUMULATOR® (obr. 9.0) blika mofe a
roboticka sekacka se nabiji.

6. Zaviete kryt (obr.9.B).

7. Nechte robotickou sekacku nabijet nejméné po dobu,
uvedenou v odst. 2.3.2.

POZNAMKA: Nabiti akumulatoru pfed zimnim skladovanim
musi byt provedeno podle pokyn(, uvedenych v odst. 4.3.

POZNAMKA: Akumulator robotické sekacky je prvek, ktery
podléha zhorseni stavu, a jeho nabijeci kapacita se asem
snizuje, ¢imz se snizuje pracovni dosah robotické sekacky,
aniz by to ohrozilo jeji provoz.

3.5. NASTAVENI VYSKY SECENI

Pfi nastaveni vysky sekani dodrzte postup s pravodcem,
uvedeny v APLIKACI.

VAROVANI:
Pfi nastavovani vysky sekani se nedotykejte

sekaciho zafizeni.

POZNAMKA: Délka ¢asti travy odseknuté robotickou
sekackou nesmi prekro¢it 10 mm.

3.6. MODUL KAMERY

Robotickd sekacka je vybavena modulem kamery (obr.
1.P) s cilem vyhnout se pfipadnym pfekazkam pfitomnym v
pracovnim prostoru a zlepSit vykon navigace.

Pro nastaveni a pouziti modulu kamery dodrzte postup s
privodcem v APLIKACI ,Stiga.GO*.

POZNAMKA: Vykon pfi identifikaci prekazek a okraje
pracovniho prostoru zavisi na mnoha faktorech: tvaru a
rozmérl predmétu, stavu osvétleni, Cistoty a opotfebeni
&ocky, typu travniho porostu, atmosférickych podminek
apod.

POZNAMKA: Pokud je travnaty porost nadmérny, modul
kamery muze interpretovat vegetaci jako prekazku.
Pokud se roboticka sekacka opakované zastavuje nebo
zméni smér kvali vysokeé travé, je tteba snizit vysku travy
pouzitim klasické sekacky.

VAROVAN:i:
Modul kamery nemusi byt schopen zazname-

nat pfedméty, které jsou GpIné obaleny nebo
zakryty vegetaci, napfiklad v pfipadé vysoké
a husté travy.

VAROVAN:i:
Nedivejte se pfimo do osvétlovace s LED

modulu kamery, aby se zabranilo poskozeni
zraku.




UDRZBA
VAROVANI:
Pouzivejte pouze originalni nahradni dily.

VAROVANI:

Neprovadéjte neopravnéné zasahy do
nainstalovanych bezpecnostnich zafizeni,
nevyrazujte je z €éinnosti ani je neodstranujte.

VAROVAN::

Nebezpeéi pofezani rukou.

Abyste zabranili nebezpeci pofezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice.

VAROVANI:

Nebezpeéi odletki do oéi.

Abyste zabranili nebezpeci vniknuti prachu
do oéi, pouzivejte ochranné bryle.

UPOZORNENi:

Pouziti nadmérného mnozstvi vody muze
zpuUsobit vniknuti vody a poskozeni
elektrickych komponent.

ZAKAZ:

Nepouzivejte proudy vody pod tlakem.

ZAKAZ:

Aby nedoslo k trvalému poskozeni
elektrickych a elektronickych komponent,
neponorujte robotickou sekacku, a to ani
castecéné, do vody.

ZAKAZ:

Neumyvejte vnitini ¢asti robotické sekacky,
aby nedoslo k poskozeni elektrickych a
elektronickych komponent.

ZAKAZ:

Nepouzivejte rozpoustédla nebo benzin, aby
nedoslo k pos§kozeni lakovanych povrchl a
plastovych komponent.

ZAKAZ:

K cisténi €ocky modulu kamery pouzivejte
vyhradné mirné navlhéeny jemny hadfik.
V zadném pfipadé nepouzivejte kartace,
Skrabky, abrazivni houby nebo chemicka
rozpoustédia.

OO0 kPP PP

4.1. PLANOVANA UDRZBA

Pro lepsi provoz a del$i Zivotnost produktll pravidelné Cistéte
a vymériujte opotfebované dily.

Zakroky provadéijte s ¢etnosti uvedenou v tabulce.

CETNOST KOMPONENTA [TYP UKONU

Tydné NGz Vy¢isténi a kontrola ucin-
nebo nosti noze (viz odst. 4.2)
po kazdych 50 hodi-

nach sekani

V pfipadé ohnuti noze v
dusledku narazu nebo v
pfipadé jeho nadmérného
opotfebeni provedte jeho
vymeénu (viz odst. 4.2)

Nabijeci kontakty |Vycistéte a odstrarite pfi-
padné oxidace (viz kom-

pletni navod)

Modul kamery Ocistéte cocku (viz kom-

pletni navod)

Mésicné Robotickasekacka|Ocistéte (viz kompletni
nebo navod)

po kazdych 100 hodi- [R5 7akiadna| Zkontrolujte opotfebent
nach sekani

a napajeci kabely |neboposkozeniavpfipadé
potfeby je vymérite. (viz
kompletni navod)

Na konci sezény se-|Akumulator
¢eni nebo kazdych
Sest mésict, pokud
se roboticka sekacka
nepouziva

Dobijte pfed uskladnénim
akumulatoru (viz odst.4.3)

Kazdoro¢né nebo na|Robotickasekacka |Servisni prohlidku nechte
konci sezony seceni provést v autorizovaném
servisnim stfedisku (viz
odst. 4.1)

Aby byla roboticka sekacka v dobrém provoznim stavu, musi
se kazdoro¢né provadét udrzba v autorizovaném servisnim
stfedisku.

POZNAMKA: v ramci zaruky nebude uznana porucha
zplsobena neprovedenim servisni prohlidky.

4.2. VYMENA SEKKACICH NOZU

1. Vypnéte robotickou sekacku v bezpeé¢ném stavu (viz
odst. 1.4).

2. Otocterobotickou sekacku spodnistranouvzhdru, pficemz
dejte pozor, abyste neposkodili plovouci kryt.

3. VySroubuijte upeviiovaci Srouby (obr. 10.E).

4. Vyménte sekaci noZe (obr. 10.D) a upevriovaci Srouby
(obr.10.E).

5. Utahnéte upevriovaci Srouby (obr. 10.E).

4.3.ZIMNi UDRZBA AKUMULATORU A
USKLADNENI

1. Nabijte akumulator podle postupu s privodcem v APL.,
pfistupném na strané ,Nastaveni“.

2. Vycistéte robotickou sekacku (viz kompletni navod).

3. Robotickou sekacku skladujte na suchém misté, které
je chranéno pfed mrazem, a ujistéte se, Ze je vypnuta a
Ze bezpeénostni kli¢ (obr. 11.C) byl z robotické sekacky
vyjmut.

v zimé najdete v kompletnim navodu.

POZNAMKA: Registrace nabijeni pomoci postupu
v aplikaci je nutna pro zachovani platnosti zaruky na
akumulator.

4.4. VYMENA AKUMULATORU

Vyménu akumulatoru smi provadét pouze PERSONAL
TECHNICKE PODPORY SPOLECNOSTI STIGA.

Pokud je nutné akumulator vyménit, obratte se na servisni
stfedisko nebo prodejce.

5. PREPRAVA, USKLADNENI A
LIKVIDACE

5.1. PREPRAVA

POZNAMKA: Pro pfepravu na velké vzdalenosti se
doporucuje pouzit ptivodni obal.

1. Vypnéte robotickou sekacku v bezpec¢ném stavu (viz
odst. 1.4).



2. Vycistéte robotickou sekacku (viz kompletni navod).

3. Zvednéte ji za pfisluSnou rukojet (obr. 11.D) a pfeneste

ji; davejte pfitom pozor na udrzovani sekaciho noze v
dostate¢né vzdalenosti od téla.

5.2. USKLADNENi

Roboticka sekacka musi byt uskladnéna ve vodorovné
poloze na suchém misté a mimo dosah mrazu, po ocisténi a
po zimnim nabiti akumulatoru (viz kap. 4). Béhem dlouhych
obdobinecinnosti odpojte nabijeci zakladnu od elektrické sité.

6.

A\

VAROVANI:

5.3. LIKVIDACE

A

. Obal produktu zlikvidujte udrzitelnym zplsobem ve

VAROVAN:I:
K odstranéni akumulatoru se obratte na
autorizované servisni stredisko.

vhodnych sbérnych nadobach nebo jej odevzdejte do
pfisludnych stfedisek autorizovanych pro sbér.

. Robotickou sekacku zlikvidujte v souladu s mistnimi

predpisy.

. Obratte se na specialni stfediska pro recyklaci a likvidaci,

protoZe roboticka sekacka je klasifikovana jako odpad
OEEZ (Odpadni elektricka a elektronicka zafizeni).

. Staré nebo vypotiebované akumulatory zlikvidujte

udrzitelnym zpGsobem ve sbérnych nadobach nebo je
odevzdejte do pfislusnych stfedisek autorizovanych pro

sbér.

RESENi PROBLEMU

Zastavte robotickou sekacku a uvedte ji do bezpeéného stavu (viz odst. 1.4).

Nize je uveden seznam hlavnich poruch, které by se mohly vyskytnout béhem pracovni ¢innosti.
(Ohledné podrobnéjsiho popisu vychazejte z kompletniho navodu).

ZAVADA

PRICINY

RESENI

Abnormalni vibrace. Roboticka
sekacka je hlu¢na.

Poskozeny sekaci kotou¢ nebo noze

Vymérnite poskozené soucasti (viz odst. 4.2).

Sekaci zafizeni je zanesené zbytky (pasky,
$narky, plastové tlomky apod.).

Vypnéte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu (viz
odst. 1.4). Odjistéte sekaci niz.

Pfi uvedeni robotické sekacky do provozu se
necekané vyskytly prekazky (spadlé vétve,
zapomenuté pfedméty apod.).

Vypnéte robotickou sekacku v bezpecném stavu (viz
odst. 1.4). Odstrarite prekazky a restartujte robotickou
sekacku.

Porucha elektromotoru.

Obratte se na servisni stfedisko a nechte vyménit motor.

Prili§ vysoka trava.

Zvyste vysku sekani (viz odst. 3.5).

Plochu nejdfive poseéte béznou sekackou.

Roboticka sekacka se spravné
neumisti do nabijeci stanice.

Problémy s anténou nabijeci zakladny.

Kdyz problém pretrvava, obratte na servisni stiedisko.

Pokles terénu v blizkosti nabijeci zakladny.

Presurite nabijeci zakladnu do spravné polohy (viz
odst. 2.3.1).

Nabijeci zakladna nebyla kalibrovéana spravné
nebo je v blizkosti nabijeci zakladny pfitomno
elektromagnetické ruseni.

Po odstranéni zdroje ruseni provedte kalibraci nabijeci
zakladny prostfednictvim aplikace. Vychazejte z
kompletniho navodu.

Kontrolka nabijeci zakladny se
nerozsviti, je-lirobotmimo nabijeci
zakladnu.

V nabijeci zakladné chybi napajeci napéti nebo
doslo k poruse na nabijeci zakladné.

Zkontrolujte spravné pfipojeni do elektrické zasuvky
napajeciho zdroje. Ovéfte neporusenost kabelu pro
pfipojeni napajeciho zdroje.

Kontrolka nabijeci zékladny blika.

Dos$lo k vyskytu poruchy nabijeci zakladny.
Vychéazejte z kompletniho navodu.

Vypnéte elektrické nabijeni nabijeci zakladny a znovu jej
zapnéte po nékolika minutach. Kdyz problém pretrvava,
obratte na servisni stfedisko.

Nabijeci zakladna neni konfigurovana spravné.

Provedte konfiguraci nabijeci zaklady prostfednictvim
aplikace. Vychazejte z kompletniho navodu.

Na klavesnici sviti ikona Vystraha

Oznacduije stav poruchy/poskozeni.

kompletnim navodu.

Roboticka sekacka se zastavi v
pracovnim prostoru.

Signal GPS je slaby.

Kdyz problém pretrvava, obratte na servisni stfedisko.




DANSK - Overseettelse af den originale instruktionsbog

Den fulde instruktionsbog er disponibel:
> pa webstedet stiga.com

> ved at scanne QR-koden

> paappen STIGA.GO, disponibel hos App Store og Google Play

Download full manual
stiga.com

BEMAERK:anvisningerneidenneinstruktionsbog geelder
for alle modeller til den autonome robotpleeneklipper.
Figurerne, uden specifikation, henviser til platformen
SRSVO1.

BEMARK: Denne manual indeholder grundlaeggende
instruktioner, primaertrelaterettil sikkerheden. For korrekt
installation skal den komplette brugsanvisning laeses og
felges ngje (se ovenfor).

1. SIKKERHED

FORPLIGTELSE:

Skal leeses grundlgt for brug
og opbevares til fremtidige
henvisninger.

1.1. SIKRE DRIFTSMASSIGE
FREMGANGSMADER

Uddannelse

a. Lees anvisningerne grundigt, kend til
betjeningsanordningerne og korrekt
brug af maskinen.

b. Maskinen er ikke beregnet til at blive
brugt af bern eller af personer med
begraensede fysiske, sensoriske eller
mentale egenskaber eller med mang-
lende erfaring og kendskab, eller perso-
nerudenkendskabtil disse anvisninger.
De lokale forordninger kan muligvis
begreense operatgrens alder.

c. Operatoren eller brugeren anses som
ansvarlig for ulykker eller risici, der
involverer andre personer eller andre
personers udstyr.

KIargarmg
a. Sgrg for at systemet til automatisk af-
graensning af omradet er programmeret
korrekt iht. anvisningerne.

b. Undersggjaevnligtomradet hvor maski-
nen bruges, og fjern sten, stave, kabler
og ethvertandet fremmedlegeme, som
eventuelt kan hindre funktionen.

c. Undersgg jeevnligt knivene, knivenes
bolte og skeereenhedenforatkontrolle-
re, atdeikke erslidte eller beskadigede.

Udskift knivene og de bolte der er slidte
eller beskadigede parvis for at bevare
maskinens ligevaegt.

. Advarselssignaler skal placeres om-

kring maskinens arbejdsomrade, hvis
den bruges pa offentlige omrader eller
omrader der er abne for offentligheden.
Signalerne skal omfatte fglgende tekst:
"Advarsel! Automatisk plaeneklipper!
Hold afstand fra maskinen! Hold opsyn
med bernene!"

1.1.1. FUNKTION

Generelle oplysninger
a. Maskinen ma ikke bruges med defekte

reparationer eller manglende sikker-
hedsanordninger, f.eks. uden beskyt-
telsesveern.

. Anbringikke haenderellerfadderinegerhe-

denafellerunderderoterendedele.Hold
dig pa afstand fraudkastningsébningen.

. Manmaikke rare maskinens bevaegende

dele, for de er standset helt.

. Man skal altid anvende kraftigt fodtgj

og lange bukser under maskinens drift.

. Loft eller transportér aldrig maskinen,

mens motoren karer.

. Afmontér enhedens inaktiveringsme-

kanisme:

- For en tilstopning fiernes

- Indenkontrol, rengaring ellerreparation
af maskinen

-Hvis maskinen rammes af et
fremmedlegeme, skal du kontrollere,
om den er beskadiget

- Hvis maskinen begynder at vibrere pa
en usaedvanlig made for at kontrollere
den for skader, for den genstartes.

g. Maskinenma ikke efterlades uden opsyn

i neerheden af kaeledyr, bgrn eller andre
personer.




Vedligeholdelse og opbevaring
a. Stramalle matrikker, bolte og skruer godt
for at sikre maskinens drift.

b. Kontrollér jeevnligt om robotplaeneklip-
peren er slidt eller gdelagt.

c. Afsikkerhedsmaessige hensynskal man
udskifte slidte eller beskadigede dele.

d. Serg for at knivene kun udskiftes med
egnede reservedele.

e. Sgrg for at batterierne genoplades med
den korrekte batterioplader, som anbe-
fales af fabrikanten. En forkert brug kan
medfare elektriske sted, overophedning
eller udsivning af aetsende vaeske fra
batteriet.

f. Itilfeelde af udsivning af elektrolyt, skal
man vaske med vand/neutraliserings-
middel og ops@ge leege, hvis veesken
kommer i kontakt med gjnene.

g. Maskinens vedligeholdelse skal udfares
i overensstemmelse med fabrikantens
anvisninger.

Tilbagevaerende risici

- Selvom produktetoverholderalle sikker-
hedskrav. Derkan stadig veere yderligere
risici pa grund af forkert installation og/
eller uforudsigelige situationer. Det er
derfor ngdvendigt at holde det omrade,
hvor produktet anvendes fri for genstan-
de, mennesker og dyr, og informere
alle personer, der kan have adgang til
arbejdsomradet, selv lejlighedsvis, om
de mulige farer.

- | tilfeelde af tordenvejr med risiko for
lynnedslag og generelt i forventning om
darlige vejrforhold, frarades det at bruge
produktet og at frakoble alle perifere
enheder fra stromforsyningen. For at
bruge produktet skal du tilslutte de pe-
rifere enheder til stramforsyningen igen
i henhold til instruktionerne i manualen.

1.2. PRODUKTBESKRIVELSE

Robotpleeneklipperen (Fig. 2.A) er konstrueret og fremstillet
til automatisk at sla graesset pa et hvilket som helst tidspunkt
af dognet.

Afhzengigt af de forskellige egenskaber for den overflade,
der skal klippes, kan robotpleeneklipperen programmeres til
atarbejde i flere omrader, der afgreenses af en virtuel greense
og forbundet med de virtuelle omlagte straekninger.

| lobet af arbejdet klipper robotplaeneklipperen greesset i det
omréde, der afgraenses af denvirtuelle graense (Fig.2.B). Nar
robotplaeneklipperen befinder sig i neerheden af den virtuelle
greense (Fig. 2.B) eller steder imod en forhindring (Fig. 2.C)
skifter den retning i henhold til den valgte navigationsstrategi.
Robotplaeneklipperen udferer automatisk og fuldsteendig
klipning af den afgreensede graesplaene.

Produktet fungerer via satellitsignal, og modtager korrekti-
onsdata fra satellit fra Cloud STIGA. Robotpleeneklipperens
driftsteknologi baseres pa kommunikation af data mellem
Cloud STIGA og selve robotten. Desuden er en mobil anord-
ning ogsa nedvendig (smartphone) for at bruge produktet.
Robotpleeneklipperen er udstyret med et videokameramodul
(Fig. 1.P) med henblik pa at undga eventuelle forhindringer i
arbejdsomradet og forbedre navigationen.

Enhver anden brug er farlig og kan medfere kvaestelser og/
eller materielle skader. Uegnet brug er for eksempel folgende
(men ikke udelukkende): transport af personer, barn eller dyr
pamaskinen, atlade sig transportere af maskinen, anvendelse
af maskinen til at treekke eller skubbe laster, bruge maskine
til klipning af grenne planter, som ikke er grees.

BEMZAERK: Tilstedeveerelsen af en mobilnetvaerks-
forbindelse pa installationsstedet er obligatorisk for
robotplaeneklipperens funktion. Tjek pa forhand, at
mobilnetvaerkets daekning er tilstraekkelig pa stiga.com
eller via APP. Udbyderen af netveerksforbindelsen kan
til enhver tid zendres i henhold til kommercielle aftaler.

BEMARK: | forbindelse med funktionen modtager
robotpleeneklipperen korrektionsdata fra satellitten,
som overfares via Cloud STIGA. Korrektionssignalet
fra satellitten er tilgeengeligt i mange lande. Kontrollér
forst, at korrektionssignalet fra satellitten er til stede
pa installationsstedet pa stiga.com eller via APP. Hvis
korrektionssignalet fra satellitten ikke er tilgeengeligt
pa installationsstedet, skal man installere en Referen-
cestation til satellit, der kan fas som tilbeher (se den
komplette manual).

1.3. SYMBOLER OG SKILTE

ADVARSEL:
Laes brugsanvisningerne, for produktet
igangsazettes.

ADVARSEL:

Fare for udslyngning af genstande mod
kroppen.

Man skal holde sikker afstand fra maskinen
under brug.

ADVARSEL:

Sorgforatholde haender og fodder uden for
huset, hvor skeereanordningen er anbragt.
Afmontér inaktiveringsmekanismen, for
du foretager indgreb pa maskinen eller for
den loftes.
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ADVARSEL:

Sorg foratholde haender og fodder uden for
huset, hvor skaereanordningen er anbragt.
Stige ikke op pa maskinen.

A
FORBUDT:
Sorg for, at der ikke findes personer (iseer
boarn, 2eldre eller mennesker med handicap)

samt kaledyr i arbejdsomradet, nar
maskinen er i brug.

Hold bgrn, andre personer og husdyr pa
sikker afstand, mens maskinen arbejder.
FORBUDT:

Brug ikke hgjtryksrensere pa maskinen for
at rengore eller vaske den.

af batteri (robotplaeneklipper) eller
via en seerlig stromforsyningsenhed
(opladningsbase).

Brug den originale stromforsyningsenhed
med specifikationerne pa typeskiltet.

: Apparat med isoleringsklasse lll, drevet
D0C
I

Symbol for jeevnstromsforsyning.

Graden af beskyttelse mod indtrangen af
faste legemer og vand.

Affald fra elektrisk og elektronisk udstyr
skal afleveres hos passende faciliteter til
genbrug og bortskaffelse.

Garanteret lydeffektniveau

1.4. STANDSNING OG SLUKNING AF
ROBOTPLANEKLIPPERNE UNDER SIKRE
FORHOLD

FORPLIGTELSE:
Robotplaeneklipperen skal altid slukkes under

sikre forhold fer enhver form for rengering,
transport eller vedligeholdelse.

1. Tryk p& knappen "STOP" (Fig. 1.A) for at standse
robotpleeneklipperen under sikre forhold, og abn
beskyttelsesdeekslet (Fig. 1.B).

2. Tryk pa slukningsknappen (Fig. 1.E) i et par sekunder,
og vent pa, at lysdioden pa den samme knap slukker.

3. Forst nar lysdioden er slukket (Fig. 1.E), slas
sikkerhedsnegglen fra (Fig. 1.D) for at slukke
robotplaeneklipperen pa en sikker made.

4. Luk beskyttelsesdeekslet (Fig. 1.B).

5. Robotpleeneklipperen er standset og slukket under sikre
forhold.

2. INSTALLATION

ADVARSEL:
A Det er ikke tilladt at andre, manipulere

med, undvige, fjerne de installerede
sikkerhedsanordninger.

BEMZARK: Kontakt en STIGA-forhandler for yderligere
forklaringer om produktets installation.

KOMPONENTERTIL INSTALLATIONEN (STANDARDUD-
STYR KAN VARIERE ALT EFTER MODEL) (Fig.3)

(A) Ladestation, (B) Stremforsyningsenhed til ladestation,
(D) Fastgeringsskruer til ladestation, (H) Mobilenhed (ikke
inkluderet).

2.1. KONTROL AF FORUDS/ATNINGERNE TIL
INSTALLATIONEN

2.1.1. KONTROL AF HAVEN:

* Undersgg havens tilstand for registrering af de virtuelle
greenser, af forhindringerne og de omrader der skal
udelukkes.

e Jeevn terreenet, sa der ikke dannes vandpytter efter regn.

2.1.2. KONTROLLER AF LADESTATIONENS OG
STROMFORSYNINGSENHEDENS INSTALLATION:

FARE FOR STOD:
Man skal rade over et stramudtag der opfylder
kravene i landets gzeldende lovgivning.

FARE FOR STQD:

Det medfolgende kredslob skal beskyttes
af en fejlstromsafbryder (RCD) med en
aktiveringsstrom pa maks. 30 mA.

FARE FOR STOD:

Stromforsyningsenheden ma ikke sluttes
til et stromudtag, hvis stikket eller kablet er
beskadiget.

Man ma ikke tilslutte eller rore et beskadiget
kabel, for stromforsyningen afbrydes.
Etbeskadiget kabel kan medfore kontakt med
spaendingsforende dele.
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1. Ved pleenens kantklargeres et plantomrade tilatanbringe
ladestationen. Ladestationen skal installeres pa et sted,
hvor satellitsignaletkan nafrem, helstietomrade afhaven,
hvor himlen er fuldt synlig.

2. Omradet omkring ladestationen skal veere mindst 2 m
bredt og mindst 3 m langt uden forhindringer.

BEMAERK: Himlen anses for at veere helt synlig, nar den
er fri i en vinkel p& mindst 120 grader i alle retninger.

ADVARSEL:
Forsyningskablet, stromforsyningsenheden,

forlzengerledningen og ethvertandet elkabel,
som ikke hgrer til produktet skal befinde
sig uden for plzeneklipperens omrade for
at holde dem langt fra farlige komponenter
i bevaegelse og undga skader pa kablerne,
som kan medfore kontakt med komponenter
under spaending.




3. Forbered omradettilstramforsyningsenhedensinstallation,
sa den ikke befinder sig i risiko for at blive vad i tilfeelde
af darligt vejr. Det tilrddes fortrinsvist at installere den i et
lukket rum, som er beskyttet mod vind og vejr, pa et sted
som ikke er nemt at tilga for uvedkommende.

2.1.3. KONTROLLERTILDEFINERING AFDEVIRTUELLE
GRANSER:

1. Kontrollér, at arbejdsomradets maksimale haeldning
er mindre end eller svarer til 45 % eller 50 % alt efter
modellen (se TEKNISKE DATA). For defineringen af
de virtuelle greenser skal man overholde reglerne, som
anferes pa Fig. 4.

ADVARSEL:
Robotten kan klippe graesset med hzeldning
pa maks. 45 % eller 50 % alt efter modellen.

| tilfeelde af manglende overholdelse af
brugsanvisningen vil robotten glide og kore
ud af arbejdsomradet

ADVARSEL:
Omrader med haldninger der er stejlere
end de tilladte kan ikke klippes. Placeres

den virtuelle greense foran skraningen for
at udelukke det pageeldende omrade pa
graesplaenen fra klipningen.

2. Kontrollér hele arbejdsomradet: vurder forhindringerne
og de omrader der skal udelukkes fra arbejdsomradet,
som skal programmeres som omrader der skal undgas.

2.2. KRITERIER TIL AFGRAENSNINGEN AF
ARBEJDSOMRADERNE OG DE OMLAGTE
STRAEKNINGER

1. Hvisderfindes vejbeleegningellerenindkersel padsamme
niveau som pleenens, kan den virtuelle greense svare til
vejbelaegningens kant (Fig. 5.A).

2. Hvisderfindes en swimmingpool, lille sg eller udgravning,
skal den virtuelle graense programmeres med en afstand
pa mindst 1 meter. Hvis swimmingpoolen, den lille s@
eller udgravningen er placeret efter en skraning, skal
den virtuelle graense programmeres med en afstand pa
mindst 1,5 meter (Fig. 5.B).

3. Hvis der findes treeer med udstaende redder, skal
den virtuelle greense programmeres, sa den undgar
robotpleeneklipperens passage padeusammenhaengende
overflader (Fig. 5.C).

4. Denvirtuelle greense skal programmeres, sa robotpleene-
klipperen holder en afstand pa mindst 30 cm fra omrader
med grus eller skeerver (Fig. 5.D).

5.1 et omrade med heeldning skal man overholde
oplysningerne fra Afsn.2.1.3.

6. ltilfeelde af kontinuerlige strukturelle elementer (murveerk,
hegn, haekke osv.) med en hgjde pa over 50 cm, skal den
virtuelle greense programmeres med en afstand pa mindst
40 cm fra disse (Fig. 5.E).

7. lallede andretilfselde skal denvirtuelle graense overholde
minimumsafstand pa 30 cm mellem robotplzeneklipperen
og forhindringen (Fig. 5.F).

8. Hvis forhindringernes indbyrdes afstand er mindre end
150 cm, skal de begraenses som én enkel forhindring
ved at overholde de ovenstaende afstande (Fig. 5.G).

FORSIGTIG:
A Arbejdsomradet og genereltomraderne, hvor

robotplaeneklippen kan kore, skal begraenses
med et hegn, som man ikke kan kravle over.

2.2.1. SMALLE PASSAGER

1

2.

. ltilfeelde af smalle passager skal afstanden mellem de to
virtuelle graenser veere Z 22 m (Fig. 6.A).

| tilfeelde af en passage, hvor afstanden mellem de
virtuelle graenser er <2 m, vil den del af omradet, der
ligger bag flaskehalsen (Fig. 6.A) ikke kunne nas af
robotpleeneklipperen pa automatisk vis. | dette tilfeelde
skal der programmeres to separate virtuelle skeerezoner
(Fig. 6.B) og forbinde dem med en virtuel overferselsvej
(Fig. 6.C). Se den komplette manual.

2.2.2. OMLAGT STRAKNING

Omrader i haven, hvor der blandt andet findes omrader, som
ikke skal klippes, skal forbindes vha. de omlagte straekninger.
Omlagte straeekninger skal overholde den maksimale
heeldningsgraense pa 20 %.

1

. Findde mulige gennemgange, denmesthensigtsmaessige
omlagte straekning, som giver mulighed for at opretholde
den sterste afstand fra eventuelle forhindringer, og ikke
krydser omrader der normalt er beregnet til parkering,
forbipasserende keretaijer eller, som bruges af mennesker
til at ga forbi.

. Streekningen, der skal udelukkes, omfatteren mangvrezo-
ne, der straekker sig 1 m til hgjre og 1 m til venstre for den
registrerede bane (Fig.7.A). Felgende minimumsafstande
mellemmangvreomréadet og de forskellige haveelementer
skal overholdes: 30 cm fra forhindringer afgreenset af
virtuelle perimetre eller omrader, der ikke skal klippes
(Fig. 7.B), 30 cm fra faste ubegraensede forhindringer
eller kontinuerlige strukturelle elementer (Fig. 7.C), 1
m fra offentlige veje (Fig. 7.D), 1 m fra swimmingpools
(Fig. 7.E), 1 m fra gangstier (Fig. 7.F), 1 m fraklipper eller
stejle skreenter (Fig. 7.G).

. ltilfeelde af smalle passager, hvor ovenstaende afstande
ikke kan overholdes, skal passagen afgreenses med
barrierer, som ikke kan overskrides, hvis de ikke allerede
findes.

BEMARK: Omlagte straekninger, der er optageti smalle
passager, kan have utilstreekkelig satellitmodtagelse,
hvilket pavirker robotpleeneklipperens driftsngjagtighed.

2.

> B

3. INSTALLATION AF KOMPONENTERNE

FARE FOR STOD:

Brug kun batterioplader og stromforsynings-
enhed som leveres af fabrikanten. Uhensigts-
maessig brug kan foranledige elektriske stod
og/eller overophedning.

FORSIGTIG:

Fare for snitsar pa haender.

Anvend sikkerhedshandsker for at undga
risiko for snitsar pa haenderne.

FORSIGTIG:

Fare for stov i gjnene.

Brug beskyttelsesbriller for at undga risiko
for stov i ojnene.



FARE FOR STQD:

Slut kun stremforsyningen til, nar alle
installationsprocedurer er overstaet. Om
ngdvendigt deaktiveres den overordnede

stremforsyning under installationen.

2.3.1. INSTALLATION AF LADESTATIONEN

Ladestationen kan installeres i arbejdsomradet eller i et
omrade, som er forbundet med dette gennem en omlagt
straekning.

1. Kontrollér forudsaetningerne til installationen som vist i
afsn.2.1.2.

2. Om ngdvendigt forberedes terraenet, sa ladestationens
overflade (Fig. 8.L) er paA samme niveau som pleenen.
Jorden skal veere helt plan og kompakt for at undga, at
ladestationens bund deformeres.

3. Fastger ladestationen (Fig. 8.L) til jorden med
fastgeringsskruerne (Fig. 8.M).

4. Placer opladningsstikket i arbejdsposition (Fig.8.A).
Sorg for, at opladningsstikket sidder vandret. Montér
beskyttelsesdaekslet (Fig.8.C).

5. Slut stremforsyningsenheden til ladestationen, og skru
stikket i.

6. Slut stramforsyningsenhedens stik til stikkontakten.

7. Kontrollér, at kontrollampen pa ladestationen er teendt
med fast lys, nar robotpleeneklipperen ikke befinder sig
pa den (Fig. 8.N) er teendt (se Afsn. 3.3).

FORSIGTIG:
Installer ladestationen mindst 1 meter fra

enhveroverflade, anteendeligt eller brandbart
materiale eller genstand. Ladestationen ma
under ingen omstaendigheder installeres pa
overfladerbestaende afanteendeligt materiale,
som f.eks. treegulve eller plastmateriale.

2.3.2. GENOPLADNING AF ROBOTPLANEKLIPPEREN
EFTER INSTALLATIONEN

For produktet anvendes for forste gang, skal batterierne
genoplades i mindst 2 timer (Se afsn. 3.4).

2.4. FOR AKTIVERING AF
ROBOTPLANEKLIPPEREN

| labet af den forste installation skal robotpleeneklipperen
parres med appen "STIGA.GO". Felg den guidede
procedure i appen "STIGA.GO"

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMMERING AF DE VIRTUELLE
GRANSER, DE OMLAGTE STRAKNINGER
OG DE OMRADER, DER SKAL UNDGAS

Programmering af de virtuelle greenser, de omlagte
streekninger og de omrader, der skal undgas, udferes vha. de
relevante guidede procedureri APP "STIGA.GO".Proceduren
kreever, at man styrer robotpleeneklipperen manuelt ved at ga
ved siden af den i henhold til de generelle kriterier i Afsn.2.2.

FORSIGTIG:

Driftsomradet eller de straekninger, som
maskiner bruger til at flytte rundt, skal
indstilles pa en made der udelukker offentlige
omrader, omrader der som regel bruges til
parkering, som koretojer karerigennem eller,
hvor personer feerdes for at undga skader
pa personer, ting eller ulykker pa koretgjer.

FORSIGTIG:

Af hensyn til egen sikkerhed og for at
forebygge skader pa personer eller ting, skal
brugeren forstgore sigbekendt med omradet,
hvor robotplaneklipperen bruges manuelt.
Under robottens betjening skal man ga
forsigtigt for at undga at falde.

FORSIGTIG:

Arbejdsomradet og genereltomraderne, hvor
robotplaeneklippen kan kore, skal begraenses
med et hegn, som man ikke kan kravle over.

Sorg for at hegnet er hensigtsmaessigt, eller
overvag robotplaneklipperen under arbejdet.

3. FUNKTION

3.1. MANUEL FUNKTION AF
ROBOTPLANEKLIPPEREN

Robotplaneklipperen kan anvendes uden at udfere
programmering af arbejdstimerne. | denne tilstand udfarer
robotplaeneklipperen en arbejdscyklus, vender tilbage til
ladestationen, og bliver dér indtil nseste manuelle start.

For at anvende maskinen i denne funktion er det dog
nedvendigt at programmere de virtuelle graenser, de omlagte
streekninger og de omrader, der skal undgés (se Afsn. 2.5)

1. Anbringrobotplaeneklipperen paladestationenellerunder
alle omsteendigheder inden for installationens omkreds.

2. Tryk pa knappen "STOP" (Fig. 1.A) for at &bne daekslet
(Fig. 1.B), og f& adgang til betjeningskonsollen (Fig. 1.C).

3. Tryk pa knappen "ON/OFF" (Fig. 1.E) i 5 sekunder for at
teende robotpleeneklipperen.

4. Tryk pa knappen "VALG AF FUNKTION™ (Fig. 1.F), indtil
deteneikonblinker "ENKELT DRIFTSCYKLUS" (Fig.1.L).

5. Tryk pa knappen "BEKRAFT" (Fig. 1.G). Ikonet (Fig. 1.L)
teender med fast lys for at bekraefte proceduren.

6. Luk deekslet (Fig. 1.B). Robotpleeneklipperen starter
arbejdet.



BEM/ERK: denne tilstand garanterer muligvis ikke en
hensigtsmaessig daekning af haven, bade hvad angarden
ngdvendige tid og hvad angér klipningens ensartethed,
iseer hvis havens form ikke er regelmeessig. Vi anbefaler
atudfere programmeringen af arbejdstimerne for at sikre
robotplaeneklipperens maksimale effektivitet.

3.

2. BESKRIVELSE AF .
BETJENINGSANORDNINGERNE PA
ROBOTPLANEKLIPPEREN

Liste over betjeningsanordninger, indikatorer og deres
funktion:

Knappen "STOP" (Fig. 1.A): er beregnet til at stoppe
robotplaeneklipperen pa en sikker made.
"SIKKERHEDSNQOGLE" (Fig.1.D):erberegnettil at slukke
robotplaeneklipperen pa en sikker made.

Knappen "ON/OFF" (Fig. 1.E): er beregnet til at teende
og slukke robotplaeneklipperen og nulstille alarmerne.
Knappen "VALG AF FUNKTION™ (Fig. 1.F): er beregnet
til at veelge robotpleeneklipperens driftsfunktion og til at
tvinge den til at kore tilbage til ladestationen.
Knappen"BEKRAFT" (Fig.1.G):erberegnettil at bekreefte
den indstillede driftstilstand.

Teendtikon"PLANLAGT PROGRAM" (Fig.1.):erberegnet
til at vise indstillingen af det planlagte program.

Teendt ikon "ENKELT ARBEJDSCYKLUS" (Fig. 1.L):
er beregnet til at vise indstillingen af den enkelte
arbejdscyklus.
Teendtikon"TILBAGEKGRSELTILSTATIONEN" (Fig.1.H):
erberegnettil atvise indstillingenfor robotpleeneklipperens
patvungne tilbagekersel til ladestationen.

Knappen "BLUETOOTH" (Fig. 1.M): bruges kun af
servicecenteret til diagnosticeringsaktiviteter.

Teendt ikon "ALARM" (Fig. 1.N): er beregnet til at vise
alarmtilstandene.

Teendt ikon "BATTERI" (Fig. 1.0): er beregnet til at vise
batteriets opladning.

BEMARK: Radfer med den komplette manual for at
mere detaljeret beskrivelse af de ovenstaende betje-
ningsanordninger.

3.3. LADESTATIONENS FUNKTION

Ladestationen har en taendt kontrollampe (Fig. 8.N), der
teender, som angivet nedenfor:

Slukket kontrollampe: ladestationens stremforsyning er
afbrudt, og robotten befinder sig ved stationen.
Kontrollampe med fast lys: robotpleeneklipperen er ikke
sluttet til ladestationen, og antennesignalet udsendes
korrekt.

Blinkende kontrollampe:ladestationen erikke konfigureret
korrekt, eller der er fejl i ladestationen. Se den komplette
manual.

3.4. OPLADNING AF BATTERI

Proceduren "OPLADNING AF BATTERI" ger det muligt at
genoplade robotplaeneklipperen manuelt.

1. Placerrobotpleeneklipperen paladestationen (Fig.9.R).
. Lad robotpleeneklipperen glide pa ladestationen, indtil
opladningsstikket tilkobles (Fig. 9.S).

3. Tryk pa knappen "STOP" (Fig. 9.A) for at abne daekslet

(Fig.9.B), ogfaadgangtil betjeningskonsollen (Fig.9.C).

4. Teend robotpleeneklipperen vha. tasten "ON/OFF"
(Fig. 9.E).

5. Teendt ikon "BATTERI" (Fig. 9.0) blinker med blat lys.

Robotpleeneklipperen oplades.

Luk deekslet (Fig. 9.B).

Lad robotpleeneklipperen oplade i mindst den tid der

svarer til oplysningerne i Afsn. 2.3.2.

No

BEM/ERK:Batteriets genopladning for vinterseesonen skal
udferes i henhold til oplysningerne i Afsn. 4.3.

BEMARK:Robotplaeneklipperens batteri er etforgaengeligt
element, og opladningskapaciteten falder medtiden, hvilket
reducererrobotpleeneklipperens arbejdsomrade udenatga
pa kompromis med dens funktion.

3.5. JUSTERING AF SKAREHQJDE
Folgden guidede procedurei APP for atregulere klippehgjden.

FORSIGTIG:
Man ma ikke rore skareanordningen til

reguleringen af klippehojden.

BEM/AERK: Graessets leengde, som klippes af robotplee-
neklipperen, ma ikke veere hgjere end 10 mm.

3.6. VIDEOKAMERAMODUL

Robotpleeneklipperen er udstyret med et videokameramodul
(Fig. 1.P) med henblik pa at undga eventuelle forhindringer i
arbejdsomradet og forbedre navigationen.

Felgden guidede procedureiappen"STIGA.GO"iforbindelse
med installation og brug af videokameramodulet.

BEMARK: Registreringen af forhindringerne og
arbejdsomradets kant afhaenger af mange faktorer:
Genstandens form og starrelse, lysbetingelser, linsens
rengering og slitage, graestypen, vejrforhold osv.

BEMARK: Hvis graesset er for hejt, kan videokameraet
opfatte det grenne omrade som en forhindring. Hvis
robotplaeneklipperen standser konstant eller skifter
retning grundet det hgje graes, skal man klippe greesset
med en almindelig plaeneklipper.

FORSIGTIG:
Videokameramodulet er muligvis ikke i stand

tilatregistrere genstande, hvis de er helt skjult
af eller daekket af greesset, for eksempel i
tilfaelde af hojt eller tykt grees.

FORSIGTIG:
Undlad at kigge direkte ind i videokameraets

lysdiode med henblik pa at forhindre
ojenskader.




VEDLIGEHOLDELSE

FORSIGTIG:
Brug kun originale reservedele.

FORSIGTIG:

Det er ikke tilladt at andre, manipulere
med, undvige, fijerne de installerede
sikkerhedsanordninger.

FORSIGTIG:

Fare for snitsar pa hander.

Anvend sikkerhedshandsker for at undga
risiko for snitsar pa haenderne.

FORSIGTIG:

Fare for stov i ojnene.

Brug beskyttelsesbriller for at undga risiko
for stov i gjnene.

ADVARSEL:

Overdreven brug af vand kan resultere i,
at vandet traenger ind og beskadiger de
elektriske komponenter.

FORBUDT:
Brug ikke vandstraler under tryk.

FORBUDT:

For at undga uoprettelige skader pa de
elektriske og elektroniske komponenter ma
robotplaneklipperen ikke nedsaenkes helt
eller delvist i vand.

FORBUDT:

Vask ikke indersiden af robotplaeneklipperen
for ikke at beskadige de elektriske og
elektroniske komponenter.

FORBUDT:

Brug ikke oplgsningsmidler eller benzin for
ikke at beskadige de malede overflader og
plastdelene.

FORBUDT:

Brug kun en let fugtig klud til rengoring af
videokameramodulets linse. Brug aldrig
barster, skrabere, slibesvampe eller kemiske
vaesker.

QOO kPP PP

4.1. PROGRAMMERET VEDLIGEHOLDELSE

Soerg for at rengere produktet jeevnligt, og udskifte slidte
komponenter for en bedre funktion og leengere levetid.

Udfer indgrebene iht. den hyppighed der angives i tabellen.

HVOR OFTE KOMPONENT BESKRIVELSE AF
INDGREBET

Ugentligt Kniv Renger og kontrollér at

eller kniven fungerer korrekt.

hver50timersklipning (Se Afsn. 4.2)

Hvis kniven er bgjet som
folge af sammensted, eller
hvis den er slidt, skal den
udskiftes. (Se Afsn. 4.2)

Manedligt Robotplaeneklip-|Renger.(Se den komplette

eller per manual)

hver 100 timers klip- 7 gestation Kontrollér for slitage eller

ning og stremforsy-  |beskadigelser, og udskift
ningskabel dem efter behov. (Se den

komplette manual)

Oplad batteriet, for det
opmagasineres. (Se
Afsn. 4.3)

Ved szesonens afslut- | Batteri
ning eller hver sjette
méaned, hvis robot-
pleeneklipperen ikke
anvendes

Arligt eller ved saeso-|Robotpleeneklip-|Foretag eftersynet hos et
nens afslutning per autoriseret servicecenter.
(Se Afsn. 4.1)

Man skal foretage en arlig vedligeholdelse hos et autoriseret
servicecenter for at sikre robotpleeneklipperens fungerer
efter hensigten.

BEMZARK: garantien daekker ikke eventuelle defekter
som skyldes manglende arligt eftersyn.

4.2. UDSKIFTNING AF SKZAREKNIVE

1. Slukrobotpleeneklipperen paensikker made (se Afsn.1.4).

2. Vend robotpleeneklipperen om, og veer opmaerksom pa
ikke at beskadige det flydende daeksel.

3. Skru fastgeringsskruerne ud (Fig. 10.E).

4. Udskift skeereknivene (Fig. 10.D) og fastgeringsskruerne
(Fig. 10.E).

5. Stram fastgeringsskruerne (Fig. 10.E).

4.3. VEDLIGEHOLDELSE AF BATTERIET FOR
VINTER OG OPLAGRING

1. Oplad batteriet i henhold til guiden i APP, som kan findes
pa siden "Indstillinger".

2. Rengerrobotplaeneklipperen (Se denkomplette manual).

3. Opbevar robotpleeneklipperen pa et tert sted og
beskyttet mod frost og serg for, at den er slukket
og, at sikkerhedsngglen (Fig. 11.C) er trukket ud af
robotplaeneklipperen.

BEMARK: Radfer med den komplette manual for mere
detaljerede oplysninger om opladningsproceduren om
vinteren.

BEMAERK: Registreringen af opladningen viaproceduren
iappen ernadvendig for gyldigheden af batteriets garanti.

4.4. UDSKIFTNING AF BATTERI

Udskiftningen af batteriet ma udelukkende udferes af
TEKNISK PERSONALE FRA STIGA.

Kontakt et servicecenter eller din forhandler, hvis det viser
sig nedvendigt at udskifte batteriet.

5. TRANSPORT, OPLAGRING OG
BORTSKAFFELSE

5.1. TRANSPORT

Opladningskon-|Rensogfjerneventuel rust.
takter (Sedenkomplette manual)

BEMAERK:Vianbefalerbrugenafdenoriginale emballage
til transport over leengere afstande.

Videokameramo-|Renger linsen - (Se den

dul komplette manual)

1. Slukrobotpleeneklipperen paensikker made (se Afsn.1.4).



2. Rengerrobotplaeneklipperen (Se denkomplette manual).

3. Loft robotpleeneklipperen med handtaget (Fig. 11.D), og
flytden ved atvaere opmaerksom pa atholde skaerekniven
veek fra kroppen.

5.2. OPLAGRING

Robotpleeneklipperen skal oplagres pa et tert sted i vandret
stilling, og beskyttes mod frost efter athave udfertrengeringen
og genopladning af batteriet til vintersaesonen (se Kap. 4).
Under langvarig stilstand frakobles ladestationen fra elnettet.

6.

A\

FORSIGTIG:

UDBEDRING AF PROBLEMERNE

5.3. BORTSKAFFELSE

A

. Produktet skal kasseres pa miljgmeaessig forsvarlig vis ved

2.

FORSIGTIG:
Henvend dig til et autoriseret servicecenter
for atfjerne batteriet frarobotplaneklipperen.

anbringelseiderespektive containere eller ved indlevering
til de autoriserede genbrugsstationer.

Kassér robotplaeneklipperen i henhold til kravene i de
lokale bestemmelser.

. Manskalhenvende sigtil de relevante faciliteter forgenbrug

og bortskaffelsen, da robotpleeneklipperen er affald der
klassificeres som elektronisk affald (WEEE).

. Man skal kassere de gamle og udtjente batterier pa en

beeredygtig made i opsamlingsbeholderne eller hos de
relevante autoriserede opsamlingscentre.

Stands robotplaeneklipperen pa en sikker made (se Afsn. 1.4).

Nedenfor vises listen over de vigtigste anomali som muligvis kan forekomme i lgbet af arbejdet.

(Se den komplette manual for en mere detaljeret beskrivelse).

PROBLEM ARSAGER

LOSNINGER

Skive eller skeerekniv er beskadigede

Udskift de beskadigede komponenter (se Afsn. 4.2).

reb, plastikdele osv.).

Skeereanordninger er blokeret af rester (band,

Sluk robotpleeneklipperen paensikkermade (se Afsn.1.4).
Frigor skeerekniven.

Unormale vibrationer. Robotplae-

neklipperen larmer. glemte genstande osv.)

Robotpleeneklipperen er blevet startet i naerhe-
denafuventede forhindringer (nedfaldne grene,

Slukrobotpleeneklipperen paensikkermade (se Afsn. 1.4).
Fjern forhindringerne og genstart robotplaeneklipperen.

Den elektriske motor er defekt

Udskift motoren, og henvend dig til et servicecenter.

Graesset er for hojt.

Foreg klippehejden (se Afsn. 3.5).

Udfer en forudgaende klipning i omradet med en almin-
delig pleeneklipper

Problemer med ladestationen antenne.

Kontakt servicecentret, hvis problemet fortszetter.

Robotplaeneklipperen anbringes | af ladestationen.

Der er sketenjordsammenstyrtning i neerheden

Flyt ladestationen. (Se Afsn. 2.3.1).

ikke korrekt ind i ladestationen.

i nzerheden af stationen.

Ladestationen er ikke blevet kalibreret korrekt,
eller der findes elektromagnetiske forstyrrelser

Efter udbedring af forstyrrelsens kilde kalibreres ladesta-
tionen via appen. Se den komplette manual.

Ladestationens kontrollampe
teender ikke, nar robotten befinder

sig uden for ladestationen. fejl i ladestationen.

Forsyningsspaendingen mangler, eller der er

Kontrollér den korrekte tilslutning til stremforsyningsen-
hedens stikkontakt. Kontrollér, at forsyningsenhedens
tilslutningskabel er intakt.

. manual.
Ladestationens kontrollampe.

Der er fejl i ladestationen. Se den komplette

Afbryd ladestationen stremforsyning og tilslut den igen
efter nogle minutter. Kontakt servicecentret, hvis proble-
met fortseetter.

Ladestationen er ikke konfigureret korrekt.

Konfigurer ladestationen med appen. Se den komplette
manual.

Pa tastaturet teender ikonet til
Advarsel

Signalerer tilstande med Anomali/Fejl.

Radfer med appen for yderligere oplysninger eller henvis
til den komplette manual

Robotplaeneklipperen standser

midlertidigt i arbejdsomradet Svagt GPS-signal

Henvend dig il et servicecenter, hvis problemet fortsaetter.




DEUTSCH - Ubersetzung der Originalbetriebsanleitung

Die vollstéandige Bedienungsanleitung ist verfiigbar:

> auf der Website stiga.com

> liber die App STIGA.GO, erhéltlichim App Store und bei Google Play

> durch Scannen des QR-Codes

Download full manual
stiga.com

HINWEIS: Die Anweisungen in dieser Bedienungsanlei-
tung gelten fur alle autonomen Méhrobotermodelle. Die
Abbildungen, falls nicht anders angegeben, beziehen
sich auf die Plattform SRSVO1.

HINWEIS: Diese Bedienungsanleitung enthélt grundle-
gende Anweisungen, die hauptsachlich die Sicherheit
betreffen.Fiireine korrekte Montage muss die vollstandi-
ge Bedienungsanleitung (siehe oben) sorgfaltig gelesen
und befolgt werden.

1.

SICHERHEIT

PFLICHT:

Vor Inbetriebnahme sorgfiltig
lesen und fiir spatere Verwendung
aufbewahren.

1

.1. SICHERE BEDIENUNG

Vertrautmachung

a.

Lesen Sie die Anleitung sorgféltig durchund
machen Sie sich mit den Bedienelementen
und der korrekten Bedienung der Maschine
vertraut.

. Lassen Sie niemals Kinder, Personen mit
eingeschrankten physischen, sensorischen
oder mentalen Fahigkeiten oder Mangel an
Erfahrung und Wissen oder Personen, die
nicht mit dieser Anleitung vertraut sind, die
Maschine bedienen. Ortliche Vorschriften
kdnnendas Alter des Bedieners begrenzen.

. Flr Unfalle oder Gefahren, an denen Dritte

oder fremde Gerate beteiligt sind, ist der

Bediener bzw. Benutzer verantwortlich.

Vorbereitung

a.

Stellen Sie sicher, dass das automatische
Begrenzungssystem entsprechend den
Anweisungen korrekt programmiert ist.

. Inspizieren Sie regelmaBig den Bereich,

in dem die Maschine verwendet wird, und
entfernen Sie Steine, Stdcke, Kabel und
alle anderen Fremdkérper, die den Betrieb
behindern kénnten.

. Fuhren Sie regelméBig eine Sichtprifung

der Messer, der Messerbolzen und der
SchneideinheitaufVerschlei3 oder Schaden

durch. Ersetzen Sie verschlissene oder be-
schadigte Messerund Bolzen paarweise, um
die Auswuchtung der Maschine zu erhalten.

. Um den Betriebsbereich der Maschine

mussen Warnschilder angebracht werden,
wenn sie in &ffentlichen bzw. éffentlich zu-
ganglichen Bereichen eingesetzt wird. Die
Schilder missen den folgenden Text aufwei-
sen: ,Achtung! Automatischer Rasenmaher!
Halten Sie sichvon der Maschine fern! Kinder
beaufsichtigen!*.

1.1.1.BETRIEB
Allgemeine Informationen

a.

g.

Betreiben Sie die Maschine nicht mit de-
fekten Schutzvorrichtungen oder fehlenden
Sicherheitseinrichtungen, z. B. ohne Schutz-
vorrichtungen.

. Halten Sie Hande oder FliBe niemals in die

Nahe oder unter rotierende Teile. Halten Sie
sich immer von der Auslasséffnung fern.

. Berlihren Sie bewegliche Maschinenteile

erst, wenn sie vollstdndig zum Stillstand
gekommen sind.

. Tragen Sie bei der Bedienung der Maschine

immer festes Schuhwerk und lange Hosen.

. Heben odertragen Sie die Maschine niemals

bei laufendem Motor.

Entfernen Sie die Deaktivierungsvorrichtung

vom Gerét:

- Bevor Sie ein Hindernis beseitigen;

- Bevor Sie die Maschine berprifen,
reinigen oder an ihr arbeiten;

- Kontrollieren Sie, ob die Maschine
beschadigt ist, falls sie von einem
Fremdkorper getroffen werden sollte;

- Kontrollieren Sie voreinemWiedereinschal-
ten der Maschine, ob diese beschéadigt ist,
falls sie vorab begonnen hat, ungewdhnlich
Zu vibrieren.

Lassen Sie die Maschine nicht unbeaufsich-

tigt, wenn Haustiere, Kinder oder andere

Personen in der Nahe sind.




Wartung und Lagerung

a. Ziehen Sie alle Muttern, Bolzen und Schrau-
ben flir einen sicheren Betrieb der Maschine
fest an.

b. Prifen Sie den Mahroboter haufig auf Ver-
schlei3 oder Beschadigung.

¢. Verschlissene oderbeschadigte Teile missen
aus Sicherheitsgriinden ersetzt werden.

d. Stellen Sie sicher, dass die Messer nur durch
geeignete Ersatzteile ersetzt werden.

e. Stellen Sie sicher, dass die Batterien mit
dem richtigen, vom Hersteller empfohlenen
Ladegerat aufgeladen werden. Bei unsach-
gemaBer Verwendung besteht die Gefahr
eines Stromschlags, einer Uberhitzung oder
des Austretens von atzender Flissigkeit aus
der Batterie.

f. BeiAustritt von Elektrolyt mit Wasser/Neutra-
lisierungsmittel spllen und bei Augenkontakt
einen Arzt aufsuchen.

g. DieMaschine muss geméaf den Anweisungen
des Herstellers gewartet werden.

Restrisiken

- Obwohldas Produkterfilltalle Sicherheitsan-
forderungen; es kénnen durch eine unsach-
geméBe Montage und/oderunvorhersehbare
Situationen jedoch Restrisiken auftreten. Der
Bereich,indemdas Produktseine Tatigkeiten
ausflhrt, muss daher von Gegensténden,
Menschen und Tieren freigehalten und alle
Personen (iber mdgliche Gefahren informiert
werden, die Zugang zum Arbeitsbereich
haben (auch wenn dieser nur gelegentlich
betreten wird).

- Bei Gewitter bzw. Blitzschlaggefahr und
generell in Erwartung schlechter Wetter-
bedingungen wird empfohlen, das Produkt
nicht zu benutzen und alle peripheren Gerate
vom Stromnetz zu trennen. SchlieBen Sie
zur erneuten Verwendung des Produkts die
peripheren Gerate geméaf den Anweisungen
in der Bedienungsanleitung wieder an das
Stromnetz an.

1.2. PRODUKTBESCHREIBUNG

Der Mahroboter (Abb. 2.A) ist geplant und gebaut, um Gartengras
zu jeder Tages- und Nachtzeit automatisch zu méhen.
JenachBeschaffenheitderzuméhenden Flache kann der Mé&hroboter
so programmiert werden, dass er mehrere Bereiche bearbeitet,
die durch eine virtuelle Grenze abgegrenzt und durch virtuelle
Transferwege verbunden sind.

Der Méhroboter maht den durch die virtuelle Grenze (Abb. 2.B)
abgegrenzten Bereich. Wenn sich der M&hroboter in der Nahe der
virtuellen Begrenzung befindet (Abb. 2.B) oder auf ein Hindernis
trifft (Abb. 2.C) &ndert er seinen Fahrweg in Ubereinstimmung mit
der gewahlten Navigationsstrategie.

Der Mahroboter maht den abgegrenzten Rasenbereich automatisch
und vollstandig.

Das Produkt nutzt ein Satellitensignal und empféngt korrigierende
Satellitendaten aus der STIGA-Cloud. Die Betriebstechnik des
Méhroboters basiert auf der Datenkommunikation zwischen der
STIGA-Cloud und dem Roboter selbst. Fiir die Nutzung des Produkts
ist zudem ein mobiles Geréat (Smartphone) erforderlich.

Der Mahroboter verfiigt iiber ein Kameramodul (Abb. 1.P), dessen
Aufgabe esiist, im Mahbereich eventuell vorhandene Hindernisse zu
umfahren und die Navigationsleistung zu verbessern.

Jede andere Verwendung kann sich als gefahrlich erweisen
und Personen- und/oder Sachschaden verursachen. Zur nicht
bestimmungsgeméaBenVerwendung gehdrenu.a.:der Transportvon
Personen, Kindern oder Tieren auf der Maschine; die Verwendung
der Maschine zum eigenenTransport; die Verwendung der Maschine
zumZiehen oder Schiebenvon Lasten; die Verwendung der Maschine
zum Schneiden von anderer Vegetation als Gras.

HINWEIS: Das Vorhandensein einer Mobilfunkver-
bindung am Installationsort ist fir den Betrieb des
Mahroboters unbedingt erforderlich. Prifen Sie vorab
auf stiga.com oder mithilfe der APP, ob die Mobilfunka-
bdeckung ausreicht. Der Anbieter des Netzanschlusses
kann entsprechend den kommerziellen Vereinbarungen
jederzeit wechseln.

HINWEIS: Fir seinen Betrieb empfangt der Mahroboter
korrigierende Satellitendaten, die aus der STIGA-Cloud
Ubertragen werden. Das korrigierende Satellitensignal
kanninvielenLéandernempfangen werden.Vergewissern
Sie sich vorab, dass das korrigierende Satellitensignal
am Aufstellungsort empfangen wird (mithilfe stiga.com
oder der App). Ist der Empfang des korrigierenden
Satellitensignals am Aufstellungsort nicht mdglich,
muss eine Satellitenreferenzstation installiert werden.
Diese ist als Zubehdr verfligbar (siehe die vollstandige
Bedienungsanleitung).

1.3. SYMBOLE UND HINWEISSCHILDER

ACHTUNG:
Lesen Sie die Bedienungsanleitung, bevor
Sie das Produkt in Betrieb nehmen.

ACHTUNG:

Projektionsgefahrvon Gegenstéandengegen
den Korper.

Halten Sie wéhrend des Betriebs einen
sicheren Abstand zur Maschine.

ACHTUNG:

Fihren Sie Hande oder FiiBe nicht in das
Gehduse des Mahwerks ein.

Entfernen Sie die Deaktivierungsvorrich-
tung, bevor Sie an der Maschine arbeiten
oder sie anheben.
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ACHTUNG:

Fihren Sie Hénde oder FiiBe nicht in das
Gehduse des Mahwerks ein.

Steigen Sie nicht auf die Maschine.

VERBOT:

Stellen Sie sicher, dass sich wahrend des
Betriebs der Maschine keine Personen (ins-
besondere Kinder, altere oder behinderte
Menschen) und Haustiere im Betriebsbe-
reich aufhalten.

Halten Sie Kinder, Haustiere und andere
Personenin einem sicheren Abstand, wenn
die Maschine in Betrieb ist.

VERBOT:

Verwenden Sie keine Hochdruckreiniger,um
die Maschine zu reinigen oder zu waschen.

sorgung mithilfe einer Batterie (Mé&hroboter)
bzw.eines speziellen Netzteils (Ladestation)
erfolgt.

Verwenden Sie das Originalnetzteil, dessen
Merkmale auf dem Typenschild wiederge-
geben sind.

: Gerat der Schutzklasse lll, deren Stromver-
D

Symbol fiir Gleichstromversorgung.

Schutzgrad der IP-Schutzart (gegen das
Eindringen von Feststoffen und Wasser).

Durch Elektro-und Elektronikgeréate entste-
hende Abfille, die zur Wiederverwertung
und Entsorgung bei geeigneten Einrich-
tungen abzugeben sind.

Garantierter Schallleistungspegel

1.4. SICHERES ANHALTEN UND ABSCHALTEN DES
MAHROBOTERS

PFLICHT:

Schalten Sie den Mahroboter vor allen
Reinigungs-, Transport-und Wartungsarbeiten
immer in einem sicheren Zustand aus.

1. Driicken Sie die ,STOP“Taste (Abb. 1.A), um den Mahroboter
sicher anzuhalten, und 6ffnen Sie die Schutzabdeckung
(Abb. 1.B).

2. Driicken Sie fiir einige Sekunden die Ausschalttaste (Abb. 1.E)
und warten Sie, bis die LED der Taste erlischt.

3. Ziehen Sie, um den Mahroboter unter sicheren Bedingungen
abzuschalten, den Sicherheitsschilissel (Abb. 1.D) erst nach
dem Erléschen der LED (Abb. 1.E) ab.

4. SchlieBen Sie die Schutzabdeckung (Abb. 1.B).

5. Der Mahroboter wurde sicher angehalten oder abgeschaltet.

2. INSTALLATION

ACHTUNG:
A Eingebaute Sicherheitseinrichtungen nicht

verdandern, manipulieren, umgehen oder
beseitigen.

HINWEIS: Wenden Sie sich an einen STIGA-Handler fr
nahere Informationen zur Produktinstallation.

KOMPONENTEN FUR DIE INSTALLATION (JE NACH MODELL
KANN DIE SERIENAUSSTATTUNG VARIIEREN) (Abb. 3)

(A) Ladestation, (B) Netzteil der Ladestation, (D) Befestigungsschrau-
benderLadestation, (H) Mobilgeréat (nichtim Lieferumfang enthalten).

2.1. PRUFUNG DER VORAUSSETZUNGEN FUR DIE
MONTAGE

GARTENUBERPRUFUNG:

2.1.1.

o Uberpriifen Sie den Gartenzustand auf virtuelle Grenzen,
Hindernisse und auszuschlieBende Bereiche.

e Ebnen Sie den Boden, damit sich keine Pfiitzen durch Regen
bilden.

2.1.2. KONTROLLEN IM ZUSAMMENHANG MIT DER
INSTALLATION DER LADESTATION UND DES
NETZTEILS:

ELEKTRISCHE GEFAHR:

Es muss eine Steckdose bereit stehen, die den
einschldgigen Gesetzbestimmungen des Landes
entspricht.

ELEKTRISCHE GEFAHR:

Der versorgte Stromkreis muss durch einen
Fehlerstromschutzschalter (RCD) mit einem
Auslésestrom nicht héher als 30 mA geschiitzt sein.

ELEKTRISCHE GEFAHR:

SchlieBen Sie das Netzteil nicht an eine Steckdose
an, wenn der Stecker oder das Kabel beschadigt
sind.

SchlieBen Sie ein beschédigtes Kabel nicht an
und beriihren Sie es nicht, bevor es von der
Spannungsversorgung getrennt wurde.
Einbeschédigtes Kabel kann zum Kontakt mit unter
Spannung stehenden Teilen fiihren.
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1. Bereiten Sie eine ebene Flache am Rande des Rasens flir die
Positionierung der Ladestation vor. Die Ladestation muss an
einem Ort aufgebaut werden, der vom Satellitensignal erreicht
wird, vorzugsweise in einem Gartenbereich, in dem der Himmel
vollsténdig sichtbar ist.

2. Im Bereich vor der Ladestation muss ein hindernisfreier
Streifen von mindestens 2 m Breite und 3 m L&nge vorhanden
sein.

HINWEIS: Der Himmel gilt als vollsténdig sichtbar, wenn
er in einem Winkel von mindestens 120 Grad in alle
Richtungen sichtbar ist.

ACHTUNG:
Das Netzkabel, das Netzteil, das Verlangerungskabel

und alle anderen elektrischen Kabel, die nicht zum
Produkt gehéren, miissen auBerhalb des Mahbe-
reichs verbleiben, um sie von geféhrlichen bewegli-
chenTeilenfernzuhalten und um eine Beschadigung
der Kabel zu vermeiden, die zu einem Kontakt mit
unter Spannung stehenden Teilen fiihren kdnnte.




3. Bereiten Sie denMontagebereichdes Netzteils sovor, dass esbei
keinem Witterungseinfluss unterWasser stehen kann. Installieren
Sie das Netzteil vorzugsweise in einem geschlossenen, vor
Witterungseinfliissen geschitzten Raum, an einer Stelle, die
fur Unbefugte nicht leicht zuganglich ist.

2.1.3. KONTROLLENFURDIEBESTIMMUNGDERVIRTUELLEN
GRENZEN:

1. Vergewissern Sie sich, dass die maximale Neigung des
Mahbereichs je nach Modell 45 % bzw. 50 % betrégt (siehe
TECHNISCHE DATEN). Fir die Bestimmung der virtuellen
Grenzen gelten die in Abb. 4 dargestellten Regeln.

ACHTUNG:
A Der Roboter kann je nach Modell Flachen mit einer

maximalen Steigung von 45 % oder 50 % méhen.
Wenn die Anweisungen nicht befolgt werden,
kann der Roboter abrutschen und den Mahbereich
verlassen.

ACHTUNG:
Flachen, deren Steigung gréBer istals die zuldssige
Steigung, kénnen nicht geméht werden. Positionie-

ren Sie die virtuelle Grenze vor dem Gefélle und
schlieBen Sie diesen Rasenbereich vom Schnittaus.

2. Uberpriifen Sie den gesamten Mahbereich: Bewerten Sie die
Hindernisse und Bereiche, die vom Mahbereich ausgeschlossen
werden mussen.

2.2. KRITERIEN FUR DIE BEGRENZUNG DER
MAHBEREICHE UND DER TRANSFERWEGE

1. Wennsich ein Boden oder ein Gehweg auf gleicher Hohe wie der
Rasen befindet, kann die virtuelle Grenze mit der Bodenkante
Ubereinstimmen (Abb. 5.A).

2. Bei Vorliegen eines Schwimmbeckens, eines Teichs einer
Ausgrabung muss die virtuelle Grenze in einem Abstand von
mindestens 1 Meter programmiert werden. Wenn sich das
Schwimmbecken, der Teich oder die Ausgrabungam Ende eines
Gefélles befinden, muss die virtuelle Grenze in einem Abstand
von mindestens 1,5 Metern programmiert werden (Abb. 5.B).

3. Bei Baumen mit hervorstehenden Wurzeln muss die virtuelle
Grenze so programmiert werden, dass der Mahroboter nicht
Uber unebene Flachen fahrt (Abb. 5.C).

4. Die virtuelle Grenze muss so programmiert werden, dass der
Mahroboter einen Mindestabstand von 30 cm zu Bereichen mit
Kies oder Steinen einhalt (Abb. 5.D).

5. BeiGeféllensind die Bestimmungeneinzuhalten, diein Abs.2.1.3
aufgefihrt sind.

6. Beidurchgehenden Strukturelementen (Mauern, Umz&unungen,
Hecken usw.) mit einer Hohe von mehr als 50 cm muss die
virtuelle Grenze in einem Abstand von mindestens 40 cm zu
ihnen programmiert werden (Abb. 5.E).

7. In allen anderen Fallen muss die virtuelle Grenze einen
Mindestabstand von 30 cm zwischen dem Méahroboter und dem
Hindernis einhalten (Abb. 5.F).

8. Hindernisse, die wenigerals 150 cmvoneinanderentferntliegen,
sind als ein einziges Hindernis zu betrachten, wobei die oben
angegebenen Abstande einzuhalten sind (Abb. 5.G).

WARNUNG:
A Der Mdhbereich und generell die Bereiche, in

denen der Mahroboter fahren kann, miissen
durch einen nicht lbersteigbaren Zaun
abgegrenzt sein.

2.2.1. ENGE PASSAGEN

1. Bei engen Passagen muss zwischen zwei virtuellen Grenzen
der Abstand Z = 2 m betragen (Abb. 6.A).

2. Bei Passagen, bei denen der Abstand zwischen den virtuellen
Grenzen < 2 m betragt, kann der Bereich jenseits der Engstelle
(Abb. 6.A) vom Méahroboter nicht automatisch erreicht werden.
In einem solchen Fall missen zwei unterschiedliche virtuelle
Schneidbereiche (Abb. 6.B) programmiert werden; diese sind
mit einem virtuellen Transferweg zu verbinden (Abb. 6.C). Siehe
vollstandige Bedienungsanleitung.

2.2.2. TRANSFERWEGE

Gartenbereiche, zwischen denen nichtzumahende Bereiche liegen,
sollten durch Transferwege verbunden werden. Die Transferwege
durfen eine maximale Steigung von 20 % aufweisen.

1. Unter den méglichen Wegen sollte der einfachste Transferweg
ermittelt werden, der den gréBten Abstand zu allen Hindernissen
ermdglicht und keine Bereiche kreuzt, die Ublicherweise zum
Parken von Fahrzeugen oder von liberquerenden Fahrzeugen
oder Personen betroffen sind.

2. Der Transferweg umfasst einen Rangierbereich, der sich 1 m
rechts und 1 m links entlang des festgelegten Pfads (Abb. 7.A)
erstreckt. Zwischendem Rangierbereichund denverschiedenen
Gartenelementen missen folgende Mindestabstande eingehal-
tenwerden:30cmvon Hindernissen, die virtuelle Begrenzungen
oder schnittfreie Bereiche aufweisen (Abb. 7.B); 30 ¢cm von
ortsfesten, nicht begrenzten Hindernissen oder von durchge-
henden Strukturelementen (Abb. 7.C); 1 m von é&ffentlichen
StraBen (Abb.7.D); 1 mvon Pools (Abb.7.E); 1 m von FuBwegen
(Abb. 7.F); 1 m von Abhdngen bzw. steilen Hangen (Abb. 7.G).

3. Bei engen Passagen, bei denen die oben genannten Absténde
nicht eingehalten werden kénnen, muss die Passage durch
unpassierbare Barrieren gesichert werden (sofern diese nicht
bereits vorhanden sind).

HINWEIS: Auffestgelegten Transferwegeninengen Pas-
sagen kdnnte der Satellitensignalempfang unzureichend
sein;dies wirde die Genauigkeit des Mahroboterbetriebs
beeintrachtigt.

2.3. INSTALLATION DER KOMPONENTEN

ELEKTRISCHE GEFAHR:

Verwenden Sie nur das vom Hersteller gelieferte
Batterieladegerédt und Netzteil. UnsachgeméBe
Verwendung kann zu einem elektrischen Schlag
und/oder Uberhitzung fiihren.

WARNUNG:

Gefahr von Schnittwunden an den Hénden.
Verwenden Sie Schutzhandschuhe, um Schnittver-
letzungen an den Handen zu vermeiden.
WARNUNG:

Gefahr von Augenverletzungen durch Staub.
Verwenden Sie eine Schutzbrille, um Augenverlet-
zungen durch Staub zu vermeiden.
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ELEKTRISCHE GEFAHR:

SchlieBen Sie die Spannungsversorgung erst an,
wenn alle Installationsschritte abgeschlossen
sind. Schalten Sie falls erforderlich die allgemeine
Stromversorgung wéhrend der Installation aus.

2.3.1. INSTALLATION DER LADESTATION

Die Ladestation kann am Rand des M&hbereichs oder in einem mit
diesem durch einen Transferweg verbundenen Bereich installiert
werden.

1. Uberpriifen Sie die Voraussetzungen firr die Installation, die in
Abs. 2.1.2 angegeben sind.

2. Bereiten Sie den Boden falls erforderlich so vor, dass die
Ladestation (Abb. 8.L) auf gleicher Hohe wie der Rasen liegt.
Der Boden muss an allen Stellen eben und kompakt sein, um
eine Verformung des Bereichs der Ladestation zu vermeiden.

3. Befestigen Sie die Ladestation (Abb. 8.L) mit den Befestigungs-
schrauben (Abb. 8.M) am Boden.

4. Positionieren Sie den Ladestecker in der Betriebsposition
(Abb. 8.A). Vergewissern Sie sich, dass sich der Ladestecker
in waagerechter Position befindet. Bringen Sie die Schutzab-
deckung an (Abb. 8.C).

5. SchlieBen Sie das Netzteil an die Ladestation an und schrauben
Sie den Verbinder an.

6. SchlieBen Sie den Stecker des Netzteils an die Stromsteck-
dose an.

7. Vergewissern Sie sich, dass die Kontrollleuchte an der Ladesta-
tion (Abb. 8.N) leuchtet, wenn sich der Mahroboter nicht in der
Ladestation befindet (siehe dazu Abs. 3.3).

WARNUNG:

Installieren Sie die Ladestation mit einem
Mindestabstand von 1 Meter von allen brenn-
oder entflammbaren Oberflaichen, Materialien
und Objekten. Installieren Sie die Ladestation
unter keinen Umstdnden an Oberflachen, die

aus entflammbaren Materialien bestehen, wie
beispielsweise Holz- oder KunststofffuBboden.

2.3.2. AUFLADUNG MAHROBOTER NACH DER
INSTALLATION

Laden Sie die Batterien mindestens 2 Stunden lang auf, bevor Sie
das Produkt zum ersten Mal benutzen (siehe Abs. 3.4).

24. ERSTMALIGE EINSCHALTUNG DES
MAHROBOTERS
Waéhrend der Erstinstallation missen der Mahroboter und die

App ,STIGA.GO" miteinander gekoppelt werden. Folgen Sie dem
Assistenten der App ,STIGA.GO*.

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMMIERUNG DER VIRTUELLEN
GRENZEN, DER TRANSFERWEGE UND DER ZU
UMFAHRENDEN BEREICHE

Die Programmierung der virtuellen Grenzen, der Transferwege und
der zu umfahrenden Bereiche erfolgt lber die entsprechenden
Assistenten in der App ,STIGA.GO". Das Verfahren erfordert, dass
der Mahroboter manuell gefiihrt wird, indem der Bediener geméan
deninAbs.2.2 beschriebenenallgemeinen Kriterien nebenihmgeht.

WARNUNG:

Der Méhbereich oder die Wege, die von der
MaschinefiirihrenTransfer benutzt werden, miissen
so angelegt sein, dass sie keine offentlichen
Flachen, Parkflachen, Durchgangsbereiche oder
Verkehrsflachen einschlieBen, um Schaden an
Personen, Sachen oder Unfélle mit Fahrzeugen
zu vermeiden.

WARNUNG:

Zu seiner eigenen Sicherheit und zur Vermeidung
von Personen-, Tier- oder Sachschaden muss der
Bediener zunachst den Bereich kennen, in dem
der Mahroboter manuell gefiihrt wird.

Gehen Siebei der Fiihrung des Roboters vorsichtig,
um Stiirze zu vermeiden.

WARNUNG:

DerMéahbereichund generell die Bereiche,indenen
der Mahroboter fahren kann, miissen durch einen
nicht libersteigbaren Zaun abgegrenzt sein.

Machen Sie denZaun geeignet oder beaufsichtigen
Sie den Méhroboter wahrend des Betriebs.

3. BETRIEB
3.1. MANUELLER BETRIEB DES MAHROBOTERS

DerMaéhroboterkann ohne Programmierung der Arbeitszeiten benutzt
werden. In diesem Modus fiihrt der M&hroboter einen Arbeitszyklus
durch, kehrt zur Ladestation zurtick und bleibt dort bis zum néchsten
manuellen Start.

Um die Maschine in diesem Modus zu benutzen, ist die
Programmierung der virtuellen Grenzen, der Transferwege und der
zu umfahrenden Bereiche nach wie vor erforderlich (siehe Abs.2.5).

1. Positionieren Sie den Mé&hroboter auf der Ladestation bzw.
innerhalb des Umkreises der Anlage.

2. Driicken Sie die ,STOP*Taste (Abb. 1.A), um die Abdeckung
(Abb. 1.B) zu 6ffnen und auf die Steuerkonsole (Abb. 1.C)
zuzugreifen.

3. Driicken Sie die ,ON/OFF“Taste (Abb. 1.E) 5 Sekunden lang,
um den Mé&hroboter einzuschalten.

4. Driicken Sie die ,MODUSAUSWAHL"Taste (Abb. 1.F), bis nur
noch das Symbol ,EINZELNER ARBEITSZYKLUS® (Abb. 1.L)
blinkt.

5. Driicken Sie die ,BESTATIGEN“Taste (Abb. 1.G). Das Symbol
(Abb. 1.L) leuchtet zur Bestétigung des Vorgangs kontinuierlich.

6. SchlieBen Sie die Abdeckung (Abb. 1.B). Der Méahroboter
beginnt seine Arbeit.



HINWEIS: Dieser Modus garantiert moglicherweise keine
ausreichende Abdeckung des Gartens, sowohl in Bezug auf
die bendtigte Zeit als auch in Bezug auf die GleichmaBigkeit
des Schnittergebnisses, insbesondere wenn der Garten un-
regelmaBiger Form ist. Um die maximale Effizienz des Méhro-
boters zu erreichen, wird empfohlen, die Programmierung der
Arbeitszeiten durchzufihren.

3.2. BESCHREIBUNG DER BEDIENELEMENTE AM

MAHROBOTER

Bedienelemente, Anzeigen und deren Funktion:

,STOP“Taste (Abb. 1.A): dient zum Sicherheitsstopp des
Méhroboters.

,SICHERHEITSSCHLUSSEL* (Abb. 1.D): dient zum sicheren
Abschalten des Méhroboters.

LON/OFF*“-Taste (Abb. 1. E): dient zum Ein- und Ausschalten des
Méhroboters und zum Riicksetzen der Alarme.
,MODUSAUSWAHL"Taste (Abb. 1.F): dient zum Auswahlen
des Betriebsmodus des Mahroboters und zur Riickkehr in die
Ladestation.

,BESTATIGEN“Taste (Abb. 1.G): dient zum Bestatigen des
eingestellten Betriebsmodus.

Leuchtsymbol  GEPLANTES PROGRAMM® (Abb. 1.1):dientzum
Anzeigen der Einstellung des geplanten Programms.
Leuchtsymbol ,EINZELNERARBEITSZYKLUS"(Abb. 1.L):dient
zum Anzeigen der Einstellung des einzelnen Arbeitszyklus.
Leuchtsymbol ,ZURUCK ZUR LADESTATION“ (Abb. 1.H): dient
zum Anzeigen der Einstellung der erzwungenen Riickkehr des
Méhroboters zur Ladestation.

Die ,BLUETOOTH“-TASTE (Abb. 1.M): dient dem
Kundendienstzentrum ausschlieBlich fiir Diagnosezwecke.
Leuchtsymbol ,ALARM" (Abb. 1.N): dient zum Anzeigen von
Alarmzustanden.

Leuchtsymbol ,BATTERIE® (Abb. 1.0): dient zum Anzeigen der
Batterieladung.

HINWEIS: Eine genauere Beschreibung der oben
aufgefiihrten Bedienelemente entnehmen Sie bitte der
vollstdndigen Bedienungsanleitung.

3.
Di

3. FUNKTIONSWEISE DER LADESTATION

e Ladestation ist mit einer Kontrollleuchte (Abb. 8.N) ausgestattet,

die wie nachfolgend dargestellt aufleuchtet:

3.

Leuchteistaus: Die Ladestation ist nicht mit Strom versorgt oder
der Roboter befindet sich auf der Ladestation.

Leuchte leuchtet durchgehend: Der Mahroboter ist nicht an
die Ladestation angeschlossen und das Antennensignal wird
korrekt tibertragen.

Leuchte blinkt: die Ladestation ist nicht richtig konfiguriert, oder
es liegt ein Fehler in der Ladestation vor. Siehe vollstandige
Bedienungsanleitung.

4. BATTERIEAUFLADUNG

Folgen Sie dem Verfahren zur ,BATTERIEAUFLADUNG", um den
Méhroboter manuell aufzuladen.

1. Stellen Sie den Méhroboter auf die Ladestation (Abb. 9.R).

2. Schieben Sie den Mahroboter auf die Ladestation, bis der

Ladestecker (Abb. 9.S) einrastet.

3. Dricken Sie die ,STOP“-Taste (Abb. 9.A), um die Abdeckung

(Abb. 9.B) zu &ffnen und auf die Steuerkonsole (Abb. 9.C)
zuzugreifen.

4. Schalten SiedenMahroboter mitder, ON/OFF“-Taste (Abb.9.E)

ein.

5. Das Leuchtsymbol ,BATTERIE® (Abb. 9.0) blinkt blau: der

Mahroboter wird geladen.

SchlieBen Sie die Abdeckung (Abb. 9.B).

7. Lassen Sie den Mahroboter mindestens so lange im Ladezu-
stand, wie im Abs. 2.3.2 beschrieben.

o

HINWEIS: Das Aufladen der Batterie vor dem Einlagern im Winter
muss, wie im Abs. 4.3 angegeben, durchgefiihrt werden.

HINWEIS: Die Batterie des Mahroboters ist ein nachlassendes
Element, d.h., ihre Ladekapazitat nimmtmitder Zeitab, worauf sich
die Reichweite des Mahroboters verringert; die Funktionstiichtigkeit
des Roboters bleibt jedoch erhalten.

3.5. SCHNITTHOHENEINSTELLUNG

Folgen Sie der Anleitungin der App, umdie Schnitthéhe einzustellen.

A

HINWEIS: Die Lange des vom Méhroboter geschnittenen
Grases darf 10 mm nicht tiberschreiten.

WARNUNG:
Beriihren Sie das Mahwerk wahrend der
Einstellung Schnitthéhe nicht.

3.6. KAMERAMODUL

Der Mahroboter verfugt Giber ein Kameramodul (Abb. 1.P), dessen

Aufgabe esist, im Mahbereich eventuell vorhandene Hindernisse zu

umfahren und die Navigationsleistung zu verbessern.
Nutzen Sie fiir die Einstellung und Verwendung des Kameramoduls

den Assistenten der App ,STIGA.GO".

HINWEIS: Die Wirksamkeit bei der Erkennung von Hin-
dernissen und von der Begrenzung des Arbeitsbereichs
istvonvielen Faktorenabhéngig, beispielsweise der Form
und GréBe des Hindernisses, den Lichtverhéltnissen, der
Sauberkeit und Abnutzung der Linse, der Rasenart, den
Wetterbedingungen etc.

HINWEIS: Zu hoch gewachsener Rasen kdnnte vom
Kameramodul als Hindernis wahrgenommen werden.
Wenn der Mahroboter immer wieder stehen bleibt oder
Richtungsanderungen aufgrund zu hoch gewachsenen
Rasens ausfiihrt, muss der Rasen mit einem herkdmm-
lichen Rasenméaher gemaht werden.

A
A

WARNUNG:

Das Kameramodul konnte Hindernisse ibersehen,
wenndiese von derVegetation vollsténdig ver-bzw
abgedeckt werden, beispielsweise aufgrund hoch
gewachsenen, dichten Rasens.

WARNUNG:

Zur Vermeidung einer Beeintrachtigung der
Sehkraft niemals direkt in den LED-Scheinwerfer
des Kameramoduls blicken.



WARTUNG

WARNUNG:
Nur Originalersatzteile verwenden.

WARNUNG:
Eingebaute Sicherheitseinrichtungen nicht ver-
andern, manipulieren, umgehen oder beseitigen.

WARNUNG:

Gefahr von Schnittwunden an den Handen.
Verwenden Sie Schutzhandschuhe, um Schnittver-
letzungen an den Handen zu vermeiden.

WARNUNG:

Gefahr von Augenverletzungen durch Staub.
Verwenden Sie eine Schutzbrille, um Augenver-
letzungen durch Staub zu vermeiden.

ACHTUNG:

DurchVerwendung vonzuviel Wasser kanndieses
eindringen und Schiden an den elektrischen
Komponenten verursachen.

VERBOT:
Keine Hochdruckwasserstrahlen verwenden.

VERBOT:

Den Méahroboter weder ganz noch teilweise in
Wasser eintauchen, um irreversible Schaden
an elektrischen und elektronischen Bauteilen
zu vermeiden.

VERBOT:

Interne Teile des Mahroboters nicht waschen, um
die elektrischenund elektronischen Komponenten
nicht zu beschédigen.

VERBOT:

Keine Lsungsmittel oder Benzin verwenden, um
lackierte Oberflachen und Kunststoffteile nicht
zu beschédigen.

VERBOT:

Zum Reinigen der Linse des Kameramoduls
nur ein leicht angefeuchtetes, weiches Tuch
verwenden. Unter keinen Umsténden Biirsten,
Schaber, scheuernde Schwamme oder chemische
Lésungsmittel nutzen.

Q0 kPP PPB-

4.1. PROGRAMMIERTE WARTUNG

Fureinenbesseren Betrieb und eine langere Lebensdauer sollten Sie
das ProduktregelmaBig reinigen und verschlisseneTeile austauschen.

Fuhren Sie die Eingriffe mit der in der Tabelle angegebenen Hau-
figkeit durch.

HAUFIGKEIT KOMPONENTE ART DES EINGRIFFS

Wéchentlich Messer Messer reinigen und seine Ef-
oder fizienzpriifen. (Siehe Abs.4.2)
alle 50 Schnittstunden

Messer austauschen, wenn
esdurcheinen StoBBverbogen
oder verschlissen ist. (Siehe
Abs.4.2)

Ladekontakte Jegliche Oxidation reinigen
undentfernen. (Siehe vollstan-

dige Bedienungsanleitung)

Kameramodul Linsereinigung - (siehe voll-

standige Bedienungsanlei-

tung)

Monatlich Méhroboter Reinigungdurchfiihren.(Siehe
oder vollstandige Bedienungs-
alle 100 Schnittstunden anleitung)

Ladestation und|Auf VerschleiB oder Bescha-
Stromversorgungs- | digung priifen und bei Bedarf
kabel austauschen. (Siehe vollstan-
dige Bedienungsanleitung)

Am Ende der Mahsaison | Batterie
oder alle sechs Monate,
wenn der Mé&hroboter
nicht verwendet wird.

Batterie vor der Lagerung
aufladen. (Siehe Abs. 4.3)

Jahrlich oder am Ende|Mahroboter
der Mahsaison

Wartung in einer autorisierten
Kundendienstzentrum durch-
fuhrenlassen. (Siehe Abs.4.1)

Um den Mahroboter in einwandfreiem Zustand zu halten, ist
es notwendig, eine jéhrliche Wartung in einem autorisierten
Kundendienstzentrum durchfiihren zu lassen.

HINWEIS: Stérungen, die auf die Nichtdurchfihrung der jahr-
lichen Wartung zurtickzufiihren sind, werden nichtim Rahmen
der Garantie anerkannt.

4.2. AUSTAUSCH DER MAHMESSER

—_

. Schalten Sie den Méhroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).
2. Drehen Sie den Mahroboter um; achten Sie dabei darauf, die
Abdeckung nicht zu beschadigen.
. Schrauben Sie die Befestigungsschrauben (Abb. 10.E) ab.
4. Tauschen Sie die Mahmesser (Abb. 10.D) und die
Befestigungsschrauben (Abb. 10.E) aus.
5. Schrauben Sie die Befestigungsschrauben (Abb. 10.E) an.

4.3. WARTUNG UND LAGERUNG DER BATTERIE IM
WINTER

1. Laden Sie die Batterie gemaf der APP-Anleitung, die iber die
Seite ,Einstellungen® aufrufbar ist.

2. Reinigen Sie den Méhroboter (siehe vollstandige
Bedienungsanleitung).

3. Lagern Sie den Mahroboter an einem trockenen und frostfreien
Ort und stellen Sie sicher, dass er ausgeschaltet ist und Sie
den Sicherheitsschliussel (Abb. 11.C) aus dem Méahroboter
gezogen haben.

w

HINWEIS: Weitere Informationen zum Winterladeverfahren
entnehmen Sie bitte der vollstandigen Bedienungsanleitung.

HINWEIS: Die Aufzeichnung des Ladevorgangs per App-Ver-
fahrenistVoraussetzung fir die Giltigkeit der Batteriegarantie.

4.4. BATTERIEAUSTAUSCH

DerAustausch der Batterie liegtinderausschlieBlichenVerantwortung
des TECHNISCHEN KUNDENDIENSTPERSONALS von STIGA.
Wenden Sie sich an einen Kundendienstzentrum oder Ihren Handler,
wenn die Batterie ausgetauscht werden muss.

5. TRANSPORT, LAGERUNG UND
ENTSORGUNG

5.1. TRANSPORT

HINWEIS: Es wird empfohlen, fir den Transport Uber
langere Strecken die Originalverpackung zu verwenden.

1. Schalten Sie den M&hroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).



2. Reinigen Sie den Mé&hroboter (siehe vollstandige
Bedienungsanleitung).

3. Heben Sie den Méhroboter am Griff (Abb. 11.D) an und achten
Sie beim Tragen darauf, dass Sie das Messer fern von lhrem
Korper halten.

5.2. LAGERUNG

Der Méhroboter muss nach der Reinigung und der winterlichen
Batterieaufladung an einem trockenen und frostfreien Ort in
horizontaler Position gelagert werden (siehe Kap. 4). Trennen Sie
bei langerer Inaktivitat die Ladestation vom Stromnetz.

6. BEHEBUNG VON STORUNGEN

5.3. ENTSORGUNG

A

WARNUNG:

Wenden Sie sichan ein autorisiertes Kundendienst-
zentrum, um die Batterie aus dem Mahroboter zu
entfernen.

1. Entsorgen Sie die Produktverpackung nachhaltig in den dafir
vorgesehenen Sammelbehaltern oder bei entsprechenden
autorisierten Sammelstellen.

2. Entsorgen Sie den Mahroboter gemaf den Anforderungen der

ortlichen Vorschriften.

3. Wenden Sie sich an die entsprechenden Recycling- und
Entsorgungseinrichtungen, dader Mahroboter als WEEE (Elektro-
und Elektronikgerate-Abfall) klassifizierter Abfall ist.

4. Entsorgen Sie alte oder verbrauchte Batterien nachhaltig in den
dafiir vorgesehenen Sammelbehaltern oder bei entsprechenden
autorisierten Sammelstellen.

WARNUNG:

A

Halten Sie den Mahroboter an und bringen Sie ihn in einen sicheren Zustand (siehe Abs. 1.4).

Nachfolgend sind die vorrangigen Anomalien aufgelistet, die wéhrend des Betriebs auftreten kénnten.
(Sehen Sie fiir die detaillierte Beschreibung die vollstandige Bedienungsanleitung).

STORUNG

URSACHEN

ABHILFE

Abnormale Vibrationen. Mé&hro-
boter ist laut.

Beschadigte Trennscheibe oder Messer

Beschéadigte Komponenten austauschen (siehe Abs. 4.2)

Méahwerk durch Fremdkérper (Streifen, Schnure,
Kunststofffragmente usw.) blockiert.

Schalten Sie den Mahroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).
Messer befreien.

Méhroboter wurde bei unerwarteten Hinder-
nissen (heruntergefallene Aste, vergessene
Gegenstande usw.) gestartet.

Schalten Sie den Mahroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).
Hindernisse entfernen und Mahroboter neu starten.

Elektromotor defekt.

Motor austauschen lassen, wenden Sie sich an den
Kundendienst.

Gras zu hoch.

Schnitthohe héher einstellen (siehe Abs. 3.5).

Mahen Sie den Bereich zuerst mit einem normalen
Rasenmaher.

Mahroboter stellt sich nicht richtig
in die Ladestation.

Probleme mit der Antenne der Ladestation.

Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst.

Bodensenkung in der Nahe der Ladestation.

Korrekte Positionierung der Ladestation wieder herstellen.
(Siehe Abs.2.3.1).

Die Ladestation wurde nicht korrekt kalibriert
oder es liegen elektromagnetische Stérungen
in der Nahe der Ladestation vor.

Beseitigen Sie die Stérungsquelle und kalibrieren Sie
die Ladestation Uber die App. Siehe vollstandige Bedie-
nungsanleitung.

Ladestation leuchtet nicht, wenn
sich der Mahroboter auBerhalb
der Ladestation befindet.

Keine Spannungsversorgung oder es liegt ein
Fehler in der Ladestation vor.

Korrekten Anschluss des Netzgerats an die Stromsteck-
dose Uberprifen. Anschlusskabel des Netzgeréts auf
Integritat prifen.

Die Leuchte der Ladestation blinkt.

Es liegt ein Fehler in der Ladestation vor. Siehe
vollstandige Bedienungsanleitung.

Trennen Sie die Ladestation von der Stromversorgung
und schlieBen Sie sie nach ein paar Minuten wieder an.
Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst.

Die Ladestation ist nicht richtig konfiguriert.

Konfigurieren Sie die Ladestation Uber die App. Siehe
vollstandige Bedienungsanleitung.

,Warnung“-Symbol leuchtet auf
dem Tastenfeld.

Weist auf eine Anomalie/Stérung hin.

Siehe die App oder die vollstandige Bedienungsanleitung
fir weitere Informationen.

Der Méhroboter halt vorliberge-
hend im Mahbereich an

Schwaches GPS-Signal

Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst




ESPANOL - Traduccién del manual original

El manual de instrucciones completo esta disponible:

> en la pagina web stiga.com

> en la App STIGA .GO, disponible en App Store y Google Play

> escaneando el cédigo QR

Download full manual
stiga.com

NOTA:lasinstrucciones de este manual son validas para
todos los modelos de robot cortacésped autbnomo. Las
figuras, si no se especifica lo contrario, se refieren a la
plataforma SRSVO1.

NOTA: Este manual contiene instrucciones basicas,
principalmente relacionadas con la seguridad. Para una
correctainstalacion, debe leersey seguirse atentamente
elmanual de instrucciones completo (véase mas arriba).

1.

SEGURIDAD

OBLIGACION:
Leer atentamente antes del
uso y conservar para futuras

consultas.

1.1. PRACTICAS DE TRABAJO
SEGURAS

Formacion

a. Leer atentamente las instrucciones y

familiarizarse con los controles y el uso
correcto de la maquina.

. No permitir nunca que nifios, personas
con capacidades fisicas, sensoriales o
mentales reducidas, o con falta de ex-
periencia y conocimientos, o personas
que no estén familiarizadas con estas
instrucciones, manejen la maquina. Las
normativaslocales puedenlimitarlaedad
del operador.

. Eloperador, o elusuario, esresponsable
de los accidentes o peligros que involu-
cren a terceros o a equipos de terceros.

Preparacion

a.

Asegurarse de que el sistemaautomatico
de delimitacion perimetral esté correcta-
mente programado de acuerdo con las
especificaciones.

. Inspeccionar periddicamente la zona
donde se utilice la maquina y retirar
piedras, palos, cables y cualquier otro
objeto extrafo que pueda dificultar el
funcionamiento.

. Realizar periédicamente inspecciones

visuales de las cuchillas, los pernos

de las cuchillas y el grupo de corte para
comprobar si estan desgastados o da-
fiados. Sustituir las cuchillas y los pernos
desgastados o danados por parejas para
mantener el equilibrio de la maquina.

d. Debencolocarse carteles de advertencia
alrededor de la zona de trabajo de la ma-
quina, si ésta se utiliza en zonas publicas
oabiertasal publico.Los carteles deberan
tenerelsiguientetexto: «jAtencion! jCorta-
césped automatico! jMantenerse alejado
de la maquina!l Vigilar a los nifios».

1.1.1.  FUNCIONAMIENTO

Informacién general

a. No utilizar la maquina con protecciones
defectuosas ni sin dispositivos de segu-
ridad.

b. No colocar las manos ni los pies cerca
o debajo de las piezas giratorias. Man-
tenerse siempre lejos de la abertura de
descarga.

c. Notocarlas partes moviles delamaquina
hastaque se hayandetenido porcompleto.

d. Llevar siempre zapatosresistentesy pan-
talones largos durante el funcionamiento
de la maquina.

e. No levantar ni transportar la maquina con
el motor en funcionamiento.

f. Retirar el dispositivo de desactivacién
de la unidad:

- Antes de eliminar una obstruccién;

- Antes de inspeccionar, limpiar o
intervenir en la maquina;

- Si es golpeado por un objeto extrafio,
para comprobar si hay danos en la
maquina;

- Si la maquina empieza a vibrar de
formaanormal paracomprobar posibles
dafos antes de ponerla en marcha.

g. No dejar la maquina en funcionamiento
sin vigilancia cuando haya animales do-
mésticos, nifos u otras personas cerca.




Mantenimiento y conservacion

a. Apretar bien todas las tuercas, pernos y
tornillos para garantizar un funcionamien-
to seguro de la maquina.

b. Comprobar confrecuenciasielrobot cor-
tacésped esta desgastado o deteriorado.

c. Por razones de seguridad, las piezas
desgastadas o dafadas debensustituirse.

d. Asegurarse de que las cuchillas se susti-
tuyan unicamente por piezas de recambio
adecuadas.

e. Asegurarsedequelasbaterias secarguen
utilizando el cargador correcto recomen-
dado porelfabricante.Unusoinadecuado
puede provocar descargas eléctricas, so-
brecalentamientos o pérdidas de liquido
corrosivo de la bateria.

f. Encaso de fuga de electrolitos, lavar con
agua/agente neutralizador y contactar
con un médico en caso de contacto con
los ojos.

g. El mantenimiento de la maquina debe
realizarse de acuerdo con las instruccio-
nes del fabricante.

Riesgos residuales

- Aunque el producto cumple todos los re-
quisitos de seguridad, pueden existirries-
gosadicionales debidos aunainstalacion
incorrectay/oasituacionesimprevisibles.
Por lo tanto, es necesario mantener libre
de objetos, personas y animales la zona
sobrelaque operael producto, e informar
de los posibles peligros a todas las per-
sonas que puedan tener acceso, aunque
seaocasionalmente, alazonade trabajo.

- En caso de tormentas eléctricas con
riesgoderayosy, engeneral, en prevision
de malas condiciones meteorolégicas,
se recomienda no utilizar el producto y
desconectar todos los dispositivos peri-
féricos de la red eléctrica. Para utilizar el
producto, vuelva aconectarlos periféricos
alafuente de alimentacion siguiendo las
instrucciones del manual.

1.2. DESCRIPCION DEL PRODUCTO

El robot cortacésped (Fig. 2.A) esta disefiado y fabricado para
cortar automaticamente la hierba de los jardines a cualquier
hora del dia y de la noche.

En funcién de las diferentes caracteristicas de la zona que se
debe cortar, el robot cortacésped puede programarse para

trabajar en varias zonas delimitadas por un limite virtual y
conectadas por recorridos de desplazamiento virtuales.
Durante elfuncionamiento, el robot cortacésped efectiael corte
delareadelimitada por el confinvirtual (Fig.2.B). Cuando el robot
cortacésped se encuentra cerca del confin virtual (Fig. 2.B) o
encuentra un obstaculo (Fig. 2.C) cambia la trayectoria segun
la estrategia de navegacion elegida.

El robot cortacésped efectua el corte automatico y completo
de la zona de césped delimitada.

El producto funciona mediante sefial satelital y recibe datos
de correccion satelital desde la nube STIGA. La tecnologia
de funcionamiento del robot cortacésped se basa en la
comunicacién de datos entre el Cloud STIGA y el propio robot.
También se necesita un dispositivo mévil (smartphone) para
utilizar el producto.

El robot cortacésped esta equipado con un médulo de cdmara
(Fig. 1.P) con el fin de evitar posibles obstaculos presentes en
el area de trabajo y mejorar el rendimiento de la navegacion.
Cualquier otro tipo de uso puede ser peligroso y causar dafios
a personas y/o cosas. El uso inadecuado incluye (pero no se
limita a):transportar personas, nifios o animales en lamaquina;
ser transportado por la maquina; utilizar la maquina para tirar
0 empujar cargas; utilizar la maquina para cortar vegetacion
no herbacea.

NOTA: la presencia de una conexién de red celular en el
lugardeinstalacién es obligatoria para el funcionamiento
del robot cortacésped. Compruebe de antemano que
la cobertura de la red celular es suficiente en stiga.com
o a través de la APP. El proveedor de la conexion a la
red puede cambiar en cualquier momento segun los
acuerdos comerciales.

NOTA: Para su funcionamiento, el robot cortacésped
recibe datos de correccion satelital, que se transmiten
a través de la nube STIGA. La sefal de correccion
satelital esta disponible en muchos paises. Comprueba
previamente que la sefal de correccion satelital esté
presente en el lugar de instalacién en stiga.com o a
través de la aplicaciéon. En caso de que la sefal de
correccion satelital no esté disponible en el lugar de
instalacion, es necesario instalar una estacion de
referencia satelital, disponible como accesorio (consulte
el manual completo).

1.3. SIMBOLOSY PLACAS

ATENCION:
Leer las instrucciones de uso antes de poner
en marcha el producto.

ATENCION:

Peligro de proyeccion de objetos contra el
cuerpo.

Mantenerseaunadistanciade seguridadenre-
laciénalamaquinadurante sufuncionamiento.

ATENCION:

No introducir las manos ni los pies en el
alojamiento del dispositivo de corte.

Retirar el dispositivo de desactivacién antes
de realizar cualquier intervencion en la ma-
quina o antes de levantarla.

up ZR B>




ATENCION:

No introducir las manos ni los pies en el
alojamiento del dispositivo de corte.

No subirse a la maquina.

PROHIBICION:

Asegurarse de que no haya personas (es-
pecialmente nifos, ancianos o personas
discapacitadas) ni animales domésticos en
la zona de trabajo cuando la maquina esté
en funcionamiento.

Mantener a los nifios, animales domésticos y
otras personas a una distancia de seguridad
suficiente cuando el robot esté funcionando.
PROHIBICION:

No utilizar limpiadores de alta presién en la
maquina para limpiarla o lavarla.

mentado por bateria (Robot Cortacésped)
o mediante fuente de alimentacion especial
(Base de carga).

Utilice la fuente de alimentacion original con
las caracteristicas indicadas en la placa.

: Aparato con aislamiento de clase lll, ali-
D0C

Simbolo de fuente de alimentacion de CC.

Grado de proteccion contra la entrada de
solidos y agua.

Residuos de aparatos eléctricos y electroni-
cos, que deben entregarse alasinstalaciones
adecuadas para su reciclado y eliminacién.

Nivel de potencia sonora garantizada

1.4. PARADA Y APAGADO DEL ROBOT
CORTACESPED DE FORMA SEGURA

OBLIGACION:

Apagar siempre el robot cortacésped de
forma segura antes de cualquier operacion
de limpieza, transporte o mantenimiento.

1. Pulsar el botén “STOP” (Fig. 1.A) para detener el robot
cortacésped de forma segura y abrir la tapa de proteccion
(Fig. 1.B).

2. Pulsarelboténde apagado (Fig. 1.E) durante unos segundos
y espere a que se apague el LED del mismo botoén.

3. Sélo después de que el LED se haya apagado (Fig. 1.E),
desactivar la llave de seguridad (Fig. 1.D) para apagar el
robot cortacésped de forma segura.

4. Cerrar la tapa de proteccion (Fig. 1.B).

5. Elrobotcortacésped se detiene 0 se apaga de formasegura.

2. INSTALACION

ATENCION:
No modificar, manipular, eludir ni eliminar los
dispositivos de seguridad instalados.

NOTA: Para mas aclaraciones sobre la instalacion del
producto, contactar con un distribuidor STIGA.

COMPONENTES PARA LA INSTALACION (EL
EQUIPAMIENTO DE SERIE PUEDE VARIAR SEGUN EL
MODELO) (Fig. 3)

(A) Base de carga, (B) Fuente de alimentacion de la base
de carga, (D) Tornillos de fijaciéon de la base de carga, (H)
Dispositivo mévil (no incluido).

2.1. COMPROBACION DE LOS REQUISITOS
PARA LA INSTALACION

2.1.1. COMPROBACION DEL JARDIN:

e Compruebe el estado del jardin para ver los confines
virtuales, los obstaculos y las zonas que hay que excluir.

* Nivelar el suelo para que no se formen charcos a causa
de la lluvia.

2.1.2. COMPROBACIONES PARALAINSTALACIONDELA
BASE DE CARGAY DEL ALIMENTADOR:

PELIGRO ELECTRICO:
Se debe proporcionar una toma de corriente
que cumpla con las leyes pertinentes del pais.

PELIGRO ELECTRICO:

El circuito alimentado debe estar protegido
por un interruptor diferencial (RCD) con una
corriente de activacion no superior a 30 mA.

PELIGRO ELECTRICO:

No conecte la fuente de alimentacion a una
toma de corriente si el enchufe o el cable estan
danados.

No conecte ni toque un cable dafado antes de
desconectarlo de la fuente de alimentacion.
Un cable deteriorado puede crear contacto con
las partes bajo tension.
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1. Proporcionar una zona nivelada en el borde del césped
para colocar la base de carga. La base de carga debe
instalarse en un lugar al que pueda llegar la sefal del
satélite, preferiblemente en una zona del jardin en la que
el cielo sea totalmente visible.

2. En el area frente a la base de carga debe haber una franja
libre de obstaculos de al menos 2 m de ancho y 3 m de largo.

NOTA: Se considera que el cielo es totalmente visible
cuando esta despejado en un angulo de al menos 120
grados en todas las direcciones.

ATENCION:
Elcabledealimentacion, lafuentedealimentacion,

elalargadory cualquier otro cable eléctrico queno
pertenezca al producto deben permanecer fuera
delazonade corte paramantenerlos alejados de
las piezas moviles peligrosas y para evitar que
los cables se dafien y puedan entrar en contacto
con piezas con tension.




3. Preparar la zona de instalacion del alimentador de manera
que no pueda quedar sumergida en el agua bajo ninguna
condicién meteorolégica. Instalar preferiblemente en
un compartimento cerrado y protegido de los agentes
atmosféricos, en una posicién que no pueda ser alcanzada
facilmente por personas no autorizadas.

2.1.3. CONTROLES PARA LA DEFINICION DE LOS
CONFINES VIRTUALES:

1. Comprobar que la pendiente méxima de la zona de trabajo
sea inferior o igual al 45 % o al 50 % y segun el modelo
(Ver DATOS TECNICOS). Para la definicién de los confines
virtuales respetar las reglas indicadas en la Fig. 4.

ATENCION:
Elrobot puede cortar superficies con pendien-
te maxima del 45 % o 50 % segun el modelo.

Si no se siguen las instrucciones, el robot
puede resbalar y salir de la zona de trabajo

ATENCION:
Las zonas que presenten pendientes supe-
riores a aquellas admisibles no pueden ser

cortadas. Coloque el confin virtual antes de
la pendiente, excluyendo esa zona de césped
del corte.

2. Comprobartodalazonadetrabajo:identificarlos obstaculos
y las zonas que deben excluirse de la zona de trabajo que
deberan programarse como zonas que evitar.

2.2. CRITERIOS PARA DELIMITAR LAS ZONAS DE
TRABAJOYLASRUTASDEDESPLAZAMIENTO

1. Si hay una acera o calzada al mismo nivel que el césped,
el confin virtual puede coincidir ser el borde de la acera
(Fig. 5.A).

2. Cuando haya una piscina, un estanque o una excavacion,
el confin virtual debe planificarse a una distancia minima
de 1 metro. Si la piscina, el estanque o la excavacion
estan situados al final de una pendiente, el limite virtual
debe programarse a una distancia de al menos 1,5 metros
(Fig. 5.B).

3. Enelcasodelosarboles conraices salientes, el limite virtual
debe programarse de manera que el robot cortacésped no
pase por superficies desconectadas (Fig. 5.C).

4. Ellimite virtual debe programarse de manera que el robot
cortacésped mantenga una distancia de al menos 30 cm
de las zonas con grava o piedra triturada (Fig. 5.D).

5. En caso de zonas en pendiente, respetar lo indicado en
el parr.2.1.3.

6. En el caso de elementos estructurales continuos (tapias,
cercas, setos, etc.) con una altura superior a 50 cm, el
limite virtual debera programarse como minimo a 40 cm
de distancia de ellos (Fig. 5.E).

7. En todos los demas casos, el limite virtual debe respetar
una distancia minima de 30 cm entre el robot cortacésped
y el obstaculo (Fig. 5.F).

8. Cuando los obstaculos estén separados por menos de 150
cm, marquelos comounsolo obstaculo segun las distancias
indicadas anteriormente (Fig. 5.G).

ADVERTENCIA:
A Lazonadetrabajoy, en general, las zonas por

las que puede navegar el robot cortacésped
deben estar delimitadas por una valla que no
se pueda cruzar.

2.2.1. PASOS ESTRECHOS

1. Encasode pasos estrechos, ladistanciaentre dos confines
virtuales debe ser Z 22 m (Fig. 6.A).

2. En el caso de un paso en el que la distancia entre los
limites virtuales fuera <2m, la parte de la zona situada mas
alla del paso estrecho (Fig. 6.A) no puede ser alcanzado
por el robot cortacésped automaticamente. En este caso,
deben programarse dos zonas de corte virtuales separadas
(Fig. 6.B) y unirlas con una ruta de transferencia virtual
(Fig. 6.C). Consulte el Manual Completo.

2.2.2. RUTAS DE DESPLAZAMIENTO

Las zonas ajardinadas entre las que haya zonas que no se van
a cortar deben estar conectadas por rutas de desplazamiento.
Las rutas de desplazamiento deben respetar el limite maximo
de pendiente del 20%.

1. Identificar la ruta de desplazamiento mas suave entre
los posibles pasajes, que permita la mayor distancia de
cualquier obstaculoy que no atraviese zonas normalmente
utilizadas para el estacionamiento, el transito de vehiculos
o los flujos de personas.

2. La ruta de desplazamiento incluye una zona de maniobra
que se extiende 1 maladerechay 1 malaizquierda de la
ruta registrada (Fig. 7.A). Deben respetarse las siguientes
distancias minimas entre lazona de maniobrasy los distintos
elementos del jardin: 30 cm de los obstaculos delimitados
por perimetros virtuales o zonas de no corte (Fig. 7.B), a
30 cm de obstaculos fijos no delimitados o de elementos
estructurales continuos (Fig. 7.C), a 1 m de la via publica
(Fig. 7.D), a 1 m de las piscinas (Fig. 7.E), a 1 m de rutas
peatonales (Fig. 7.F), a 1 m de acantilados o pendientes
pronunciadas (Fig. 7.G).

3. En el caso de pasos estrechos en los que no puedan
respetarse las distancias anteriores, el paso debera
delimitarse con barreras no transitables, sino existieranya.

NOTA: Las rutas de desplazamiento registradas dentro
de pasos estrechos puedentenerunarecepciénde sefial
de satélite inadecuada, lo que afecta a la precision de
funcionamiento del robot cortacésped.

2.3. INSTALACION DE LOS COMPONENTES

PELIGRO ELECTRICO:

Utilizar anicamente el cargador de bateriay el
alimentador suministrados por el Fabricante.
El uso inadecuado puede provocar una des-
carga eléctrica y/o un sobrecalentamiento.

ADVERTENCIA:

Peligro de corte de manos.

Usar guantes de proteccion para evitar
peligros de cortes en las manos.
ADVERTENCIA:

Peligro de polvo en los ojos.

Usar gafas de proteccion para evitar peligro
de polvo en los ojos.
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PELIGRO ELECTRICO:

Conectar la alimentacion eléctrica una vez
completadas todas las operaciones de
instalacion. Si fuera necesario, desconectar
la alimentacion eléctrica general durante la
instalacion.

2.3.1. INSTALACION DE LA BASE DE CARGA

La base de carga puede instalarse en el borde de la zona de
trabajo o0 en una zona conectada a ella a través de una ruta
de desplazamiento.

1. Comprobar los requisitos paralainstalacion como seindica
enel Parr.2.1.2.

2. Sifueranecesario, preparar el suelo paraque lasuperficie de
labase de carga (Fig.8.L) esté almismonivel que el césped,
el suelo debe ser perfectamente plano y compacto para
evitar la deformacion de la superficie de la base de carga.

3. Fijar la base de carga (Fig. 8.L) al suelo con los tornillos
de fijacion (Fig. 8.M).

4. Coloque el conector de carga en la posicion de trabajo
(Fig. 8.A). Asegurese de que el conector de carga esta en
posicién horizontal. Instalar la tapa protectora (Fig. 8.C).

5. Conectar la fuente de alimentacién a la base de carga y
atornillar el conector.

6. Conectar el enchufe del alimentador en la toma eléctrica.

7. Comprobar que cuando el robot cortacésped no esté en la
base de carga, el indicador luminoso de la base de carga
(Fig. 8.N) esté encendido (ver Parr. 3.3).

ADVERTENCIA:
Instale labase de cargaaunadistanciaminima

de 1 metro de cualquier superficie, material u
objeto combustible o inflamable. No instale
la base de carga en superficies compuestas
por materiales inflamables, como suelos de
madera o plastico.

2.3.2. RECARGA ROBOT CORTACESPED DESPUES DE
LA INSTALACION

Antes de utilizar el producto por primera vez, recargue las
pilas durante al menos 2 horas (ver parr. 3.4).

2.4. PRIMERA ACTIVACION DEL ROBOT
CORTACESPED

Durante la primera instalacion, es necesario asociar el
robot cortacésped a la aplicacion “STIGA.GO”. Siga el
procedimiento guiado de la aplicacién “STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. PROGRAMACION DE CONFINES VIRTUALES,
RUTAS DEDESPLAZAMIENTOY ZONAS DQUE
EVITAR

La programacién de los confines virtuales, las rutas de
desplazamiento y las zonas que evitar se realiza mediante los
respectivos asistentes dela APP"STIGA.GO".El procedimiento
requiere que usted guie el robot cortacésped manualmente
caminando a su lado segun los criterios generales indicados
enlaparr.2.2.

ADVERTENCIA:
La zona de funcionamiento o los recorridos

utilizados por la maquina para su traslado
deberan establecerse de forma que no inclu-
yan espacios publicos, zonas normalmente
utilizadas para el estacionamiento, el transito
de vehiculos o para el trafico de personas, a
finde evitar dafos alas personas, alos bienes
o accidentes a los vehiculos.

ADVERTENCIA:
Por su propia seguridad y para evitar dafnos
a personas, animales o bienes, el operador

debe conocer primero la zona por la que se
guia manualmente el robot cortacésped.
Cuando conduzca el robot, camine con cui-
dado para evitar caidas.

ADVERTENCIA:

Lazonadetrabajoy, en general, las zonas por
las que puede navegar el robot cortacésped
deben estar delimitadas por una valla que no
se pueda cruzar.

Adecuar el cercado o supervisar el robot
cortacésped durante su funcionamiento.

3. FUNCIONAMIENTO

3.1. FUNCIONAMIENTO MANUAL DEL ROBOT
CORTACESPED

El robot cortacésped puede utilizarse sin programar las horas
de trabajo. En esta modalidad, el robot cortacésped realiza
un ciclo de trabajo, vuelve a la base de carga y permanece alli
hasta el siguiente arranque manual.

Parautilizarlaméquinaen este modo es necesario, sinembargo,
llevar a cabo la programacién de los confines virtuales, las
rutas de desplazamiento y las zonas que evitar (ver Parr. 2.5)

1. Colocarelrobotcortacésped dentro sobre labase de carga
0, en cualquier caso, dentro del perimetro de la instalacion.

2. Pulsarelboton“STOP” (Fig. 1.A) para abrirlatapa (Fig. 1.B)
y acceder a la consola de mando (Fig. 1.C).

3. Pulsar el botén “ON/OFF” (Fig. 1.E) durante 5 segundos
para encender el robot cortacésped.

4. Pulsar el boton de «SELECCION MODALIDAD» Fig. 1.F),
hasta el parpadeo delicono “CICLO DETRABAJO UNICO”
(Fig. 1.L).

5. Pulsar el pulsador “CONFIRMACION” (Fig. 1.G). El icono
(Fig. 1.L) seilumina con luzfija para confirmar la operacion.

6. Cerrar la tapa (Fig. 1.B). El robot cortacésped comenzara
a trabajar.



NOTA:estamodalidad puede no garantizarunacobertura
adecuada del jardin, tanto en términos de tiempo
necesario como de uniformidad del resultado del corte,
especialmente si el jardin tiene una forma irregular.
Para lograr la méaxima eficiencia del robot cortacésped
se recomienda realizar la programacion de los horarios
de trabajo.

3.

2. DESCRIPCION DE LOS CONTROLES DEL
ROBOT CORTACESPED

Lista de controles, indicadores y su funcién:

Bot6n “STOP” (Fig. 1.A): sirve para la parada de seguridad
del robot cortacésped.

“LLAVE DE SEGURIDAD" (Fig. 1.D): sirve para apagar el
robot cortacésped de forma segura.

Bot6n “ON/OFF” (Fig. 1.E): sirve para encender y apagar el
robotcortacéspedy paraelrestablecimientode las alarmas.
Pulsador «SELECCION MODALIDAD» (Fig. 1.F):se utiliza
para seleccionar el modo de funcionamiento del robot
cortacésped y para forzar el retorno a la base de carga.
Pulsador “CONFIRMACION” (Fig. 1.G): confirma el modo
de funcionamiento programado.

Icono luminoso “PROGRAMA PREVISTO” (Fig. 1.1): sirve
para visualizar el ajuste del programa previsto.

Icono "CICLO DE TRABAJO UNICO" (Fig. 1.L): sirve para
visualizar el ajuste del ciclo de trabajo unico.

Icono luminoso “VUELTA A LA BASE” (Fig. 1.H): sirve para
visualizar la programacion de la vuelta forzada a la base
de recarga del robot cortacésped.

Pulsador “BLUETOOTH?” (Fig. 1.M): se utiliza solo por el
centro de asistencia para actividades de diagnéstico.
Icono luminoso “ALARMA’” (Fig. 1.N): sirve para visualizar
estados de alarma.

Icono luminoso “BATERIA” (Fig. 1.0): sirve para visualizar
la carga de la bateria.

NOTA:Paraunadescripcién mas detallada de los mandos
indicados anteriormente, consultar el Manual Completo.

3.

3. FUNCIONAMIENTO DE LA BASE DE CARGA

La base de carga esta provista de un indicador luminoso
(F|g 8.N) que se ilumina como se indica a continuacién:

3.

El
el

Piloto apagado: la base de carga no esta alimentada o el
robot esta en la base.

Piloto con luz fija: el robot cortacésped no esta conectado
a la base de carga y la sefal de la antena se transmite
correctamente.

Piloto intermitente: la base de carga no esta configurada
correctamente o hay un fallo en la base de carga. Consulte
el Manual Completo.

4. CARGA DE LA BATERIA

procedimiento de "CARGA DE LA BATERIA" permite cargar
robot cortacésped manualmente.

1. Colocar el robot cortacésped en la base de carga

(Fig. 9.R).

2. Deslizar el robot cortacésped sobre la base de carga

hasta el enchufe del conector de carga (Fig. 9.S).

3. Pulsarelboton“STOP”(Fig.9.A) paraabrirlatapa (Fig.9.B)

y acceder a la consola de mando (Fig. 9.C).

4. Encender el robot cortacésped con el botén “ON/OFF”
(Fig. 9.E).

5. Eliconoluminoso“BATERIA’ (Fig.9.0) parpadeaenazul,
el robot cortacésped se esta cargando.

6. Cerrar la tapa (Fig. 9.B).

7. Dejarelrobotcortacéspedcargandocomominimodurante
el tiempo indicado en el Parr. 2.3.2.

NOTA: La carga de la bateria antes del almacenamiento
invernal debe realizarse segun lo indicado en el Parr. 4.3.

NOTA: La bateria del robot cortacésped es un elemento
perecederoy lacapacidad de carga disminuye con el tiempo,
disminuyendo la autonomia de trabajo del robot cortacésped
sin comprometer su funcionamiento.

3.5. REGULACION DE ALTURA DE CORTE

Para ajustar la altura de corte siga el procedimiento guiado
en APP.

ADVERTENCIA:
Notoque el dispositivo de corte cuando ajuste

la altura de corte.

NOTA: La longitud de la parte de la hierba cortada por el
robot cortacésped no debe superar los 10 mm.

3.6. MODULO CAMARA

El robot cortacésped esta equipado con un médulo de camara
(Fig. 1.P) con el fin de evitar posibles obstaculos presentes en
el area de trabajo y mejorar el rendimiento de la navegacion.
Para configurary utilizarelmédulo de lacamara, siga el asistente
de la aplicacion “Stiga.GO”.

NOTA: El rendimiento del reconocimiento de obstaculos
y del borde del area de trabajo depende de muchos
factores: forma y tamafo del objeto, condiciones de
iluminacion, limpieza y desgaste de la lente, tipo de
césped, condiciones atmosféricas, etc.

NOTA: Si la altura del césped es excesiva, el médulo
de la cdmara puede interpretar la vegetacion como un
obstaculo. Si el robot cortacésped sigue deteniéndose
o cambiando de direccion debido a la hierba alta, es
necesario reducir la altura de la hierba utilizando un
cortacésped tradicional

ADVERTENCIA:
Es posible que el médulo de la camara

no pueda detectar objetos si estos estan
completamente envueltos o cubiertos por
vegetacion, por ejemplo, en caso de hierba
alta y espesa.

ADVERTENCIA:
No mire directamente al iluminador LED del

moédulo de la camara para evitar dafios en
la vista.




4. MANTENIMIENTO

ADVERTENCIA:
Utilizar tnicamente recambios originales.

ADVERTENCIA:
No modificar, manipular, eludir ni eliminar los
dispositivos de seguridad instalados.

ADVERTENCIA:

Peligro de corte de manos.

Usar guantes de proteccion para evitar
peligros de cortes en las manos.

ADVERTENCIA:

Peligro de polvo en los ojos.

Usar gafas de proteccion para evitar peligro
de polvo en los ojos.

ATENCION:
El uso excesivo de agua puede causar
infiltraciones dafando los componentes
eléctricos.

PROHIBICION:
No utilizar chorros de agua a presion.

PROHIBICION:

Para no daiar los componentes eléctricos
y electrénicos de manera irreversible, no
sumergir el robot cortacésped, ni parcial ni
totalmente, en agua.

PROHIBICION:

No lavar las partes internas del robot para
no dafar los componentes eléctricos y
electrénicos.

PROHIBICION:

No utilizar disolventes ni gasolina para
no dafar las superficies barnizadas ni los
componentes de plastico.

PROHIBICION:

Para limpiar la lente del médulo de la camara,
utilice unicamente un pafo suave ligeramente
humedecido. No utilice en ninglin caso
cepillos, rascadores, esponjas abrasivas ni
disolventes quimicos.

Q00 kPP PPk

4.1. MANTENIMIENTO PROGRAMADO

Para unmejorfuncionamientoy una mayor vida util, asegurarse
de limpiar el producto regularmente y sustituir las piezas
desgastadas.

Realizar las operaciones con la frecuenciaindicada en la tabla.

FRECUENCIA COMPONENTE TIPO DE INTERVENCION

Semanal Cuchilla Limpiar y controlar la eficien-
o ciadelacuchilla(VerParr.4.2)
cada 50 horas de corte

Si la cuchilla esta doblada a
causa de un choque o si esta
desgastada, sustituirla. (Ver
Parr.4.2)

Contactos de carga |Limpiary eliminarlas posibles
oxidaciones. (Ver Manual
Completo)

Médulo camara Limpiar la lente - (Ver Manual

Completo)

Mensual Robot cortacésped |Efectuar la limpieza. (Ver

Manual Completo)

o
cada 100 horas de corte [B2code carga y ca- | Controlar desgaste o deterio-

bles de alimentacién [ro y si es necesario cambiar-
los. (Ver Manual Completo)

Al final de la temporada | Bateria
de corte o cada seis
meses si no se utiliza el
robot cortacésped

Realizar la carga de la bateria
previa al almacenamiento.
(Ver Parr. 4.3)

Anual o al final de la|Robot cortacésped
temporada de corte

Realizar larevision enuncen-
tro de asistencia autorizado.
(Ver Parr. 4.1)

Es necesario realizar una revision de mantenimiento anual
en un centro de asistencia autorizado para mantener el robot
cortacésped en buenas condiciones de funcionamiento.

NOTA: las averias debidas a la falta de revisién anual no
seran cubiertas por la garantia.

4.2. SUSTITUCIONDELAS CUCHILLAS DE CORTE

1. Apagarelrobotcortacésped deformasegura (Ver Parr.1.4).

2. Poner el robot cortacésped boca abajo con cuidado de no
dafar la cubierta flotante.

3. Desatornillar los tornillos de fijacion (Fig. 10.E).

4. Sustituir las cuchillas de corte (Fig. 10.D) y los tornillos de
fijacién (Fig. 10.E).

5. Apretar los tornillos de fijacion (Fig. 10.E).

4.3. MANTENIMIENTO DE LA BATERIA EN
INVIERNO Y ALMACENAMIENTO

1. Cargar la bateria segun el procedimiento guiado de la
aplicacion, accesible desde la pagina "Configuracion”.

2. Limpiar el robot cortacésped (Ver Manual Completo)

3. Guarde el robot cortacésped en un lugar seco y protegido
de las heladas, asegurandose de que esté apagado y
de que la llave de seguridad (Fig. 11.C) esté extraida del
robot cortacésped.

NOTA: Para obtener informacién mas detallada sobre
el procedimiento de carga en invierno, consultar el
Manual Completo.

NOTA: Para que la garantia de la bateria sea valida es
necesario registrar la carga mediante el procedimiento
en la aplicacion.

4.4. SUSTITUCION DE LA BATERIA

La sustitucién de la bateria es responsabilidad exclusiva del
PERSONAL DE ASISTENCIA TECNICA DE STIGA.

Si hubiera que sustituir la bateria, es necesario ponerse en
contacto con un centro de asistencia o con su distribuidor.

5. TRANSPORTE, ALMACENAMIENTO
Y ELIMINACION

5.1. TRANSPORTE

NOTA: Se sugiere utilizar el embalaje original para el
transporte de largas distancias.

1. Apagarelrobotcortacésped deformasegura (VerParr.1.4).
2. Limpiar el robot cortacésped (Ver Manual Completo)



3. Levantar el robot cortacésped por el asa (Fig. 11.D) y 5.3, ELIMINACION
transportarlo teniendo cuidado de mantener la cuchilla de

corte alejada del cuerpo.
5.2. ALMACENAMIENTO

El robot cortacésped debe guardarse en posicion horizontal,
en un lugar seco y protegido del hielo después de haber sido 1
limpiado y haber recibido la carga invernal de la bateria (Ver
Cap. 4). Durante largos periodos de inactividad, desconecte
la base de carga de la red eléctrica. 2

6.
ADVERTENCIA:

ADVERTENCIA:

Para retirar la bateria del robot cortacésped,
contactar con un centro de asistencia
autorizado.

. Desechar el envase del producto de forma sostenible en los
contenedores de recogida designados o en los centros de
recogida autorizados.

. Eliminar el robot cortacésped de acuerdo con los requisitos
de la normativa local.

3. Ponerse en contacto con las instalaciones de reciclaje y
eliminacion adecuadas, ya que el robot cortacésped es
un residuo clasificado como RAEE (Residuos de Aparatos
Eléctricos y Electronicos).

4. Desecharlas baterias viejas 0 gastadas de forma sostenible

enlos contenedores de recogida especificos o enlos centros

de recogida autorizados.

SOLUCION DE PROBLEMAS

Detener el robot cortacésped y ponerlo en condiciones seguras (Ver Parr. 1.4).

A continuacién se enumeran las principales anomalias que podian producirse durante el funcionamiento.
(Para obtener una descripcién mas detallada, consulte el manual completo).

PROBLEMA

CAUSAS

SOLUCIONES

Vibraciones anémalas. El robot
cortacésped hace ruido.

Disco o cuchillas de corte danados

Sustituir los componentes dafiados (Ver Parr. 4.2).

Dispositivo de corte bloqueado porresiduos (cintas,
cuerdas, fragmentos de plastico, etc.).

Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 1.4).
Desbloquear la cuchilla de corte.

El arranque del robot cortacésped se produce
en presencia de obstaculos no previstos (ramas
caidas, objetos olvidados, etc.).

Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 1.4).
Retirar los obstaculos y volver a poner en marcha el robot
cortacésped.

Motor eléctrico averiado.

Sustituir el motor, contactar con un centro de asistencia.

Césped demasiado alto.

Aumentar la altura de corte (Ver Parr. 3.5).

Efectuar un corte preliminar del &rea con una cortadora de
césped normal.

El robot cortacésped no se coloca
correctamente dentro de la estacion
de recarga.

Problemas con la antena de la base de carga.

Sielproblemapersiste, contactar conuncentrode asistencia.

Hundimientodelterreno cercadelabase de carga.

Restablecer la correcta posicion de la base de carga. (Ver
Parr.2.3.1).

Labase de carganosehacalibrado correctamente
o existen interferencias electromagnéticas en las
proximidades de la base.

Tras haber eliminado la fuente de las interferencias, calibrar
la base de carga mediante la aplicacion. Consulte el Manual
Completo.

El piloto de la base de carga no se
enciende cuando el robot esta fuera
de la base de carga.

No hay tensién de alimentacion o hay un fallo en
la base de carga.

Verificar la correcta conexién a la toma de corriente del
alimentador. Comprobar la integridad del cable de conexion
del alimentador.

El piloto de la base de carga
parpadea.

Hay un fallo en la base de carga. Consulte el
Manual Completo.

Desconecte la base de cargay vuelva a encenderla después
de unos minutos. Si el problema persiste, contactar con un
centro de asistencia.

La base de carga no esta configurada correc-
tamente.

Configurarlabase de carga mediante la aplicacién. Consulte
el Manual Completo.

El icono Warning (advertencia) se
enciende en el teclado

Indica un estado de anomalia/fallo.

Consultar la aplicacion para obtener més informacién o
consultar el Manual Completo

El robot cortacésped se detiene
temporalmente enlazonadetrabajo

Sefial GPS débil

Siel problemapersiste, contactar conun centro de asistencia




EESTI KEEL - ltaaliakeelse originaaljuhendi tolge

Téielik kasutusjuhend on kéattesaadav:
> veebisaidil stiga.com

> skaneerides ruutkoodi

> rakenduses STIGA.GO, mis onkéttesaadav App Store’is jaGoogle Play's

Download full manual
stiga.com

MARKUS: kéesolevas juhendis antud juhised kehtivad
autonoomse robotniiduki kéikide mudelite kohta.
Joonised on antud platvormi SRSVO01 kohta, kui ei ole
tépsustatud teisiti.

MARKUS: Kaesolev kasutusjuhend sisaldab
pdhijuhiseid, mis on peamiselt seotud ohutusega. Oigeks
paigaldamiseks on vaja juhend hoolikalt 1abi lugeda ja
kdiki selle juhiseid tdhelepanelikult jargida (vt eespool).

1. OHUTUS

KOHUSTUS:

Enne kasutamist lugege
koik juhised tahelepanelikult
labi ja hoidke need edaspidi
vaatamiseks alles.

1.1. OHUTUD TOOVOTTED

Viljaope

a. Lugege juhised tahelepanelikult 1abi,
Oppige juhtseadmeid jamasinat digesti
kasutama.

b. Arge kunagi lubage masinat kasutada
lastel, piiratud fuUsiliste, taju- voi vaim-
sete vdimetega voi ilma kogemuste ja
teadmisteta isikutel vai isikutel, kes
ei ole juhendiga tutvunud. Kohalike
digusnormidega voib olla kehtestatud
operaatori vanusepiirang.

c. Operaator voi kasutaja vastutab énne-
tuste voiohtude eestkolmandateisikute
ees vOi nende vara suhtes.

Ettevalmistamine

a. Veenduge, et perimetraalse piiritlemise
automaatsusteem on digesti program-
meeritud vastavalt juhistele.

b. Kontrollige aeg-ajalt ala, kus masinat
kasutatakse, ja eemaldage sealt kivid,
kepid, juhtmed ja kdik muud vodrkehad,
mis voiksid td6tamist héirida.

c. Kontrollige aeg-ajalt visuaalselt 16ike-
teri, |16iketerade polte ja niitmisplokki,
et kontrollida, et need ei oleks kulunud

ega kahjustatud. Vahetage kulunud voi
kahjustatud |6iketerad ja poldid valja
paaris, et séilitada masina tasakaal.

d. Kui masinat kasutatakse avalikus voi
uldsusele avatud kohtades, tuleb masina
tébala Umber asetada hoiatusmargid.
Markidel peab olema jargmine tekst:
»1ahelepanu! Automaatmuruniiduk! J&a-
ge masinast ohutule kaugusele! Hoidke
lapsed jarelevalve alll®.

1.1.1. KASUTAMINE

Uldteave

a. Argetodtage masinaga, kuiselle piirded
on defektiga voi turvaseadmed puudu-
vad, néaiteks ilma kaitseseadisteta.

b. Arge pange kasi vGi jalgu pddrlevate
detailide l&hedusse vdi alla. Hoiduge
alati valjaviskeavast eemale.

c. Arge puutuge liikuvaid masinaosi, enne
kui need on taielikult seiskunud.

d. Masinatdétamise ajal kandke alatituge-
vaid jalatseid ja pikki plikse.

e. Argetdstke voitransportige masinat, kui
mootor tdotab.

f. Eemaldage blokeerimisseade ploki
kiljest:

- Enne takistuse korvaldamist;

- Ennemasinakontrollimist, puhastamist
vOi sellel todtamist;

- Kuimasin porkab vastuvddrkeha, kont-
rollige, ega masin ei ole kahjustatud,;

- Kui masin hakkab ebanormaalselt
vibreerima, kontrollige enne uuesti
kadivitamist, ega masin ei ole

_ kahjustatud.

g. Argejatke masinattddleilmajarelevalve-
ta koduloomade, laste voi teiste lahedal
viibivate isikute juuresolekul.




Hooldamine ja hoidmine

a. Keerake koik mutrid, poldid ja kruvid
korralikult kinni, et masin oleks kindlas
toOkorras.

b. Kontrollige robotniidukit sageli, et mar-
gatakulumistvdi seisukorra halvenemist.

¢. Ohutuse huvides on vaja kulunud voi
kahjustatud osad vélja vahetada.

d. Veenduge, et |diketerad vahetatakse
vélja ainult sobivate varuosadega.

e. Veenduge, et akusid laetakse ainult
tootja soovitatud dige akulaadijaga.Vale
kasutamine voib pdhjustada elektrildéki,
Ulekuumenemist vdi sddvitava vedeliku
akust vélja voolamist.

f. Elektrolulidilekete korral pesta kohtvee/
neutraliseeriva vahendiga ja vedeliku
silma jm sattumise korral pé66rduda arsti
juurde.

g. Masina hooldamist tuleb teha tootja
juhiste jargi.

Jaakriskid

- Kuigi toode vastab koigile ohutusndue-
tele, voib siiski esineda lisariske, mis on
tingitud ebadigest paigaldamisest ja/voi
ettendgematutest olukordadest. Seepa-
rast tuleb jalgida, et tootega t66tamise
alal ei ole esemeid, inimesi ega loomi,
ningteavitada voimalikest ohtudestkoiki
isikuid, kellel vdib olla kas v6i juhuslikult
juurdepéaas toopiirkonnale.

- Aikesetormi ajal, kui on aikeseoht, ja
Uldiselt halbade ilmastikuolude korral on
soovitatav toodet mitte kasutada ja kdik
valisseadmed vooluvorgust lahti Ghen-
dada. Toote kasutamiseks Uhendage
valisseadmed uuesti toiteallikaga vas-
tavalt kasutusjuhendis antud juhistele.

1.2. TOOTE KIRJELDUS

Robotniiduk (Jn2.A) on projekteeritud ja ehitatud automaatselt
muru niitmiseks aedades mistahes kellaajal 66sel ja paeval.
Olenevalt niidetava pinna erinevatest omadustest vdib
robotniiduk olla programmeeritud nii, et see té6tab
Ghel v6i mitmel virtuaalpiiriga piiritletud ja virtuaalsete
Uleviimisradadega alal.

Too6tades niidab robotniiduk virtuaalpiiriga piiritletud ala
(Jn 2.B). Kui robotniiduk asub virtuaalpiiri laheduses (Jn 2.B)

vOi kohtab takistust (Jn 2.C), muudab ta trajektoori vastavalt
valitud navigeerimisstrateegiale.

Robotniiduk niidab piiritletud muruplatsi automaatselt ja
téielikult.

Toode to6tab satelliitsignaali abil ja saab satelliit-korrigee-
rimisandmeid pilvest Cloud STIGA. Robotniiduk téétamise
tehnoloogia p6hineb andmesidel pilve Cloud STIGA ja roboti
vahel. Toote kasutamiseks on lisaks vaja mobiilsideseadet
(nutitelefoni).

Robotniiduk on varustatud kaameramooduliga (jn 1.P), et
valtida todalas leiduvaid voimalikke takistusi ja parandada
navigeerimist.

Mistahes muu kasutus vdib olla ohtlik ja tekitada kahju
inimestele ja/voi esemetele. Vaarkasutamine on (néiteks,
aga mitte ainult): tdiskasvanute, laste v6i loomade vedamine
masina peal; masina peal séitmine; masina kasutamine
koormuste vedamiseks voi llikkamiseks; masina kasutamine
mitte rohttaimede tulpi taimede niitmiseks.

MARKUS: robotniiduki tédtamiseks peab paigalduskohas
kindlasti olema mobiilsidetihendus. Kontrollige eelnevalt,
kas mobiilsidevorgu leviala on piisav, aadressil stiga.
com voi api kaudu.Varguiihenduse pakkuja voib igal ajal
kaubanduskokkulepete kohaselt vahetuda.

MARKUS: Robotniiduk saab téétamiseks satelliit-korri-
geerimisandmed, mis edastatakse pilvest Cloud STIGA.
Satelliit-korrigeerimissignaal on saadaval paljudes
riikides. Kontrollige ennetavalt, et satelliit-korrigeerimis-
signaal oleks paigalduskohas saadaval, saidilt stiga.com
vOi rakendusest APP. Kui satelliit-korrigeerimissignaal ei
ole paigalduskohas saadaval, tuleb paigaldada satelliit-
baasjaam, mis on saadaval lisaseadmena (vt juhendi
taisversiooni).

1.3. SUMBOLID JA ANDMEPLAADID

TAHELEPANU:
Enne toote to6lepanemist lugege kasutus-
juhend labi.

TAHELEPANU:

Esemete keha pihta paiskumise oht.
Masina té6tamise ajal hoiduge masinast
turvalisele kaugusele.

TAHELEPANU:

Arge pange kisi ega jalgu ldikeseadme
korpt

Enne masinal t66de tegemist voi enne
masina Ules tostmist eemaldage blokee-
rimisseade.

up[ZRER>




TAHELEPANU:

Arge pange kisi ega jalgu ldikeseadme
korpusesse.

Arge astuge masina peale.

A
KEELATUD:
Veenduge, et masina to6tamise ajal ei ole
masinatoodalas inimesi (eriti lapsi, vanema-

ealisi v6i puuetega inimesi) ega koduloomi.
Hoida lapsed, koduloomad ja teised inime-
sed tootavast masinast ohutus kauguses.
KEELATUD:

Arge kasutage masina puhastamiseks véi
pesemiseks masina peal korgsurvepesurit.

akutoitel (robotniiduk) voi spetsiaalse
toiteallika (laadimisjaama) abil.

Kasutage originaaltoiteallikat, mille spetsi-
fikatsioonid on esitatud andmesildil.

: Il isolatsiooniklassi seade, mis t66tab
D
I

Alalisvoolu toiteallika stiimbol.

Kaitseaste tahkete esemete ja vee sisse-
tungimise vastu.

Elektri- ja elektroonikaseadmete jaatmed,
mis tuleb viia utiliseerimiseks ja korvalda-
miseks spetsiaalsesse jaadtmejaama.

Garanteeritud miiravoimsuse tase

1.4. ROBOTNIIDUKI SEISKAMINE JA
VALJALULITAMINE OHUTUSTINGIMUSTES

KOHUSTUS:

Lilitage robotniiduk enneigasuguseid puhas-
tamis-, transportimis- v6i hooldustoiminguid
vélja alati ohutustingimustes.

1. Robotniiduki seiskamiseks vajutage nuppu ,STOP”
(Jn 1.A) ja avage kaitsekate (Jn 1.B).

2. Vajutage valjalllitusnuppu (Jn 1.E) mdnisekundjaoodake,
kuni nupu LED kustub.

3. Alles parast seda, kui LED on kustunud (Jn 1.E), votke
turvavéti (Jn 1.D) vélja, et robotniiduk ohutustingimustes
vélja lulitada.

4. Sulgege kaitsekate (Jn 1.B).

5. Robotniiduk on seisma pandud ja valja lulitatud
ohutustingimustes.

2. PAIGALDAMINE

TAHELEPANU:
A Arge muutke, viltige, eemaldage voi korval-

dage paigaldatud ohutusseadmeid.

MARKUS:Tootepaigaldamise kohtataiendavateselgituste
saamiseks votke Uihendust STIGA edasimiiijaga.

PAIGALDUSKOMPONENDID (STANDARDVARUSTUS
VvOIB MUDELIST OLENEVALT ERINEDA) (Jn 3)

(A) Laadimisjaam, (B) laadimisjaama toiteplokk, (D)
laadimisjaama kinnituskruvid, (H) mobiilsideseade (ei ole
kaasas).

2.1. PAIGALDAMISNOUETE KONTROLLIMINE
2.1.1. AIA KONTROLLIMINE:

» Kontrollige aia seisukorda, et tuvastada virtuaalpiirid,
takistused ja valistatavad alad.
* Nivelleerige maatikk, nii et parast vihma ei jaédks lompe.

2.1.2. KONTROLLIDLAADIMISJIAAMAJATOITESEADME
PAIGALDAMISEKS:

ELEKTRILINE OHT:
Vaja on riigi sellealastele seadustele vastava
pistikupesa valmidust.

ELEKTRILINE OHT:

Kohapealne siisteem peab olema kaitstud
diferentsiaalliilitiga (jadkvoolu kaitseseade -
RCD), kéivitusvooluga kuni 30 mA.

ELEKTRILINE OHT:

Arge iihendage toiteseadet pistikupessa, kui
pistik voi kaabel on kahjustatud.

Arge iihendage ega puutuge kahjustatud
kaablit, enne kui see on elektritoitest lahti
tGhendatud.

Kahjustatud juhe voib pohjustada kontakti
voolu all olevate osadega.

> B B

1. Laadimisjaama paigale asetamiseks valmistage ette
tasane muruplatsi serva pind. Laadimisjaam tuleb
paigaldada sellisesse kohta, kuhu satelliidisignaal jouab,
eelistatavalt sellisesse kohta aias, kus taevas on taiesti
vabalt ndhtav.

2. Laadimisjaama vastas olevas alas peab olema
vahemalt 2 m laiune ja vdhemalt 3 m pikkune riba, kus
ei ole takistusi.

MARKUS: Saab arvestada, et taevas on téiesti vaba, kui
see on vaba véhemalt 120 kraadise nurga all kdikides
suundades.

TAHELEPANU:
Toitejuhe, toiteseade, pikendusjuhe ja koik

elektrijuhtmed, mis ei kuulu toote juurde,
peavad jadma niitmisalast vélja, et hoida neid
ohtlikest liikuvatest osadest eemal ja véltida
juhtmete kahjustamist, mis voivad tekitada
kokkupuudet voolupinge all olevate osadega.




3. Valmistage toiteseadme paigaldamise koht ette nii, et
see ei jadks mitte mingisugustel iimastikuoludel vee
sisse. Eelistatav on paigaldada toiteseade suletud ruumi
iimastikumdjude eest kaitstult sellisesse kohta, kuhu
volitamata isikud ei paése kergelt juurde.

2.1.3. KONTROLLID VIRTUAALPIIRIDE
KINDLAKSMAARAMISEKS:

1. Kontrollige, et tédala maksimaalne kalle oleks vaiksem
voi kuni45% v6i50%, olenevalt mudelist (vt TEHNILISED
ANDMED). Virtuaalpiiride kindlaksméaéramiseks jargige
joonisel 4.

TAHELEPANU:
Robot saab niita pindasid maksimaalse
kaldega 45% voi 50%, olenevalt mudelist.

Juhiste eiramise korral voib robot libiseda ja
tébalast valjuda

TAHELEPANU:
A Alasid, mille kalle on lubatust suurem, ei

saa niita. Asetage virtuaalpiir enne kallakut,
vélistades kallakuala niitmise.

2. Kontrollige kogu té6pinda: hinnake takistusi ja alasid,
mis tuleb tédalast vélja jatta, mis tuleb programmeerida
vélditavate aladena.

2.2. TOOALADE JA ULEVIIMISRADADE
PIIRITLEMISE KRITEERIUMID

1. Sillutise voi teeraja korral, mis on muruplatsiga samas
tasapinnas, voib virtuaalpiir kokku langeda sillutise
servaga (Jn 5.A).

2. Basseini, valjaku voi kraavi juures tuleb virtuaalpiir
programmeerida sellest véahemalt 1 meetri kaugusele.
Kui bassein, véljak voi kraav asuvad kallaku 16pus, tuleb
virtuaalpiir programmeerida neist véhemalt 1,5 meetri
kaugusele (Jn 5.B).

3. Véljaulatuvate juurtega puude juures tuleb virtuaalpiir
programmeerida nii, et valtida robotniiduki lesbitu
ebatasastest kohtadest (Jn 5.C).

4. Virtuaalpiirtuleb programmeerida nii, et robotniiduk pisib
kruusast voi killustikust véhemalt 30 cm eemal (Jn 5.D).

5. Kallakualadeljargige juhiseid, mis on antud punktis 2.1.3.

6. Pikkade struktuurielementide (marid, piirdeaiad, hekid
jne) korral, mille kérgus on tle 50 cm, tuleb virtuaalpiir
programmeerida nendest vdhemalt 40 cm kaugusele
(Un5.E)

7. Kdikidel muudel juhtudel véib virtuaalpiiri piiritleda
masina gabariidi jargi, arvestades miinimumkauguseks
robotniiduki ja takistuse vahel 30 cm (Jn 5.F).

8. Uksteisestvahem kui 150 cm kaugusel asuvate takistuste
korral piiritlege need Gihe ainsa takistusena, respekteerides
eespool margitud vahekaugusi (Jn 5.G).

HOIATUS:
A Toodala ja Uldiselt alad, kus robotniiduk saab

soita, peavad olema piiritletud piirdega, millest
ei saa labi voi lile minna.

2.2.1. KITSAD LABIPAASUD

1. Kitsaste labipaasude korral peab vahekaugus kahe
virtuaalpiiri vahel olema Z =2 m (Jn 6.A).

2. Juhulkuilabipaasu puhul onvirtuaalpiiride vaheline kaugus
< 2m, ei tohiks robotniiduk automaatreziimil paaseda
kitsaskohast véljapoole jaavale alale (Jn 6.A). Sel juhul
on vaja programmeerida kaks eraldi virtuaalset niitmisala
(Jn 6.B) ja Uhendada need virtuaalse Uleviimisrajaga
(Jn 6.C). Vaadake kasutusjuhendi taisversiooni.

2.2.2. ULEVIIMISRAJAD
Aia alad, kus on alasid, mida ei niideta, tuleb omavahel

(ihendada iileviimisradadega. Uleviimisrajad peavad vastama

ndudele, et nende kallak ei tohi olla suurem kui 20%.

1. Maéarake voéimalike ulekaigukohtade hulgast kdige
lihtsam Uleviimisrada, mis vdimaldaks hoida kdige
suuremat vahekaugust voimalikest takistustest ja mis ei
ristuks tavaliselt sdidukite parkimiseks voi labisdiduks
kasutatavate aladega voi aladega, kust kaib palju
inimesi labi.

2. Uleviimisrada hdlmab manééverdusala, mis ulatub
registreeritud rajast 1 mparemaleja 1 mvasakule (Jn7.A).
Manooéverdusala ja erinevate aiaelementide vahel on
néutavad jargmised minimaalseid vahekaugused: 30
cm takistustest, mis on piiritletud virtuaalperimeetri voi
niitmata aladega (Jn 7.B), 30 cm fikseeritud piirittemata
takistustestvoi pidevatest struktuurielementidest (Jn7.C),
1 mavalikest teedest (Jn 7.D), 1 m basseinidest (Jn 7.E),
1 m jalgteedest (Jn 7.F), 1 m kaljudest voi jarskudest
ndlvadest (Jn 7.G).

3. Kitsaste labipaasude puhul, kus ei ole eespool nimetatud
vahekaugusi vdimalik tagada, tuleb labipaas piiritleda
labimatute toketega, kui neid ei ole juba olemas.

MARKUS: Kitsastes labipadsudes salvestatud
Uleviimisradadel v6ib olla ebapiisav satelliidisignaali
vastuvott, mis moéjutab robotniiduki t66 téapsust.

2.3. KOMPONENTIDE PAIGALDAMINE

ELEKTRILINE OHT:

Kasutage ainult tootja tarnitud akulaadijaid
ja toiteseadmeid. Ebasobiv kasutamine voib
pohjustada elektrilooke ja/voi lilekuume-
nemist.

HOIATUS:

Kétte I6ikamise oht.

Kasutada kaitsekindaid, et valtida kéatte
lI6ikamise ohtu.

HOIATUS:

Puru silma sattumise oht.

Kasutage kaitseprille, et véltida puru silma
sattumise ohtu.

> P B



ELEKTRILINE OHT:

Uhendage elektritoide alles péarast kdikide
paigaldustodde I6petamist. Vajaduse korral
lilitage paigaldamise ajaks lildine elektritoide
vélja.

2.3.1. LAADIMISJAAMA PAIGALDAMINE

Laadimisjaama saab paigaldada tédala servale voi

Uleviimisraja abil sellega Ghendatud alale.

1. Kontrollige paigaldusndudeid, nagu on néaidatud
punktis 2.1.2.

2. Kuionvajamaapinda ette valmistada nii, etlaadimisjaama
(Jn 8.L) pind oleks muruplatsiga samas tasapinnas,
peab maapind olema taiesti tasane ja kdva, et véltida
laadimisjaama pinna deformeerumist.

3. Kinnitage laadimisjaam (Jn 8.L) maapinnale
kinnituskruvidega (Jn 8.M).

4. Asetage laadimise pistikiihendus t66asendisse
(Jn 8.A). Veenduge, et laadimise pistikihendus on
horisontaalasendis. Paigaldage kaitsekate peale (Jn8.C).

5. Uhendage toiteseade laadimisjaamaga ja keerake
pistikihendus kinni.

6. Uhendage toiteseadme pistik elektripistikupessa.

7. Kontrollige, et kui robotniiduk ei ole laadimisjaamas,
siis on laadimisjaamal signaallamp (Jn 8.N) on sisse
lUlitatud (vt. p 3.3).

HOIATUS:
Paigaldage laadimisjaam vdhemalt 1 meetri

kaugusele igasugustest pindadest, mater-
jalidest voi polevast voi siittivast esemest.
Arge mingil juhul paigaldage laadimisjaama
suttivast materjalidest pindadele, naiteks
puitporandale voi plastmaterjalide peale.

2.3.2. ROBOTNIIDUKI LAADIMINE PARAST
PAIGALDAMIST
Enne toote esimest korda kasutamist laadige akusid
vahemalt 2 tundi (Vt p 3.4).
2.4. ROBOTNIIDUKI ESIMEST KORDA
AKTIVEERIMINE

Esimest korda paigaldamisel tuleb robotniiduk siduda
“STIGA.GO” apiga. Jargige “STIGA.GO” apis juhendatud
protsessi.

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. VIRTUAALPIIRIDE, ULEVIIMISRADADE JA
VALDITAVATE ALADE PROGRAMMEERIMINE

Virtuaalpiiride, Uleviimisradade ja valditavate alade
programmeerimine toimub rakenduses ,STIGA.GO” antud
juhiste jargi. Selle toimingu jaoks on vaja robotniidukit
manuaalselt juhtida, kondides selle korval vastavalt
Uldkriteeriumidele, mis on antud punktis 2.2.

HOIATUS:

Tooala voilabisoidurajad, mida masin kasutab
uleminekuks, tuleb seadistada nii, et need ei
holmaks avalikke alasid, tavaliselt s6idukite
parkimiseks voi labisdiduks kasutatavaid
alasid voi alasid, kust kaib palju inimesi labi,
et véltida isiku- voi varakahju voi 6nnetusi
soidukitega.

HOIATUS:

Iseenda ohutuse tagamiseks ja inimestele,
loomadele voi asjadele kahju tekitamise
véltimiseks peab operaator eelnevalt tundma
ala, kus robotniidukit manuaalselt juhitakse.
Roboti juhtimise ajal kondige ettevaatlikult,
et véltida kukkumist.

HOIATUS:

Toobala ja uldiselt alad, kus robotniiduk saab
soita, peavad olema piiritletud piirdega, millest
ei saa labi voi lile minna.

Muutke piire sobivaks v6i hoidke robotniiduk
té6tamise ajal jarelevalve all.

3. KASUTAMINE
3.1. ROBOTNIIDUKI MANUAALNE TOOTAMINE

Robotniidukitsaab kasutadailmatédaega programmeerimata.
Sellel reziimil teeb robotniiduk t66tsikli, laheb tagasi
laadimisjaama ja jaéb sinna kuni jdrgmise manuaalse
kaivitamiseni.

Masina sellel reziimil kasutamiseks on siiski vaja
programmeerida virtuaalpiirid, Uleviimisrajad ja valditavad
alad (vt p 2.5)

1. Pange robotniiduk laadimisjaama voi paigaldusperimeetri
sisse.

2. Robotniiduki seiskamiseks vajutage nuppu ,STOP”
(Jn1.A), etavada kaas (Jn 1.B) ja padédseda ligi juhtpuldile
(Jn1.C).

3. Robotniidukisisselllitamiseks vajutage nuppu,,ON/OFF*
(Jn 1.E) 5 sekundit.

4. Vajutage nuppu. LREZIIMIVALIK* (Jn 1.F), kuni ainult
ikoon ,UKSIK TOOTSUKKEL” vilgub (Jn 1.L).

5. Vajutagenuppu,KINNITA®(Jn1.G).Toimingukinnitamiseks
s(ttib ikoon (Jn 1.L) pusivalt pdlema.

6. Sulgege kaas (Jn 1.B). Robotniiduk hakkab tééle.



MARKUS: see reziim ei pruugi tagada piisavat aia katmist,
nii vajaliku aja kui ka Uhtse niitmistulemuse poolest,
eriti kui aed on ebakorrapérase kujuga. Robotniiduki
maksimaalse tdhususe saavutamiseks on soovitatav
programmeerida té6ajad.

3.

2. ROBOTNIIDUKIJUHTSEADMETEKIRJELDUS

Juhtseadmete, indikaatorite ja nende funktsioonide loetelu:

Nupp ,STOP“ (Jn 1.A): seiskab robotniiduki ohutult.
L,TURVAVOTI" (Jn 1.D): liilitab robotniiduki ohutult valja.
Nupp ,ON/OFF* (Jn 1.E): sellega lilitatakse robotniiduk
sisse ja valja ning lahtestatakse alarmid.

Nupuga LREZIIMIVALIK* (Jn 1.F) valitakse robotniiduki
téoreziim ja pannakse robotniiduk laadimisjaama tagasi
pé6érduma.

Valgustatud ikoon,,KAVANDATUD PROGRAMM” (jn.1.G)
(Jn 1.1): naitab kavandatud programmi seadistust.
Valgustatudikoon,,UKSIKTOOTSUKKEL” (Jn 1.L): naitab
Uksiku t66tsUkli seadistust.

Valgustatud ikoon ,TAGASI JAAMA” (Jn 1.H): naitab
robotniiduki tagasi laadimisjaama juhtimise seadistust.
Nuppu ,BLUETOOTH® (Jn 1. M) kasutatakse ainult
teeninduskeskuses diagnostika tegemiseks.
Valgustatudikoon ,ALARM” (Jn 1.N):kuvab alarmiolekud.
Valgustatudikoon,,AKU” (Jn 1.0):kuvab aku laetuse oleku.

MARKUS: Eespool loetletud kaskude (juhtseadmete)
tapsema kirjelduse leiab kasutusjuhendi taisversioonist.

3.

3. LAADIMISJAAMA TOOTAMINE

Laadimisjaam on varustatud signaallambiga (Jn 8.N), mis
suttlb nagu on jargnevalt kirjeldatud:

3.

¢ Signaallamp on kustunud: laadimisjaamas ei ole elektrit
sees voi robot on laadimisjaamas.

Signaallamp pdleb piusivalt: robotniiduk ei ole
laadimisjaamaga Uhendatud ja antennisignaali
edastatakse digesti.

Signaallamp vilgub: laadimisjaam ei ole digesti
konfigureeritud voi laadimisjaamas on rike. Vaadake
kasutusjuhendi taisversiooni.

4. AKU LAADIMINE

L+AKU LAADIMISE” toiming v6imaldab robotniidukit laadida

m

anuaalselt.

1. Pange robotniiduk laadimisjaama (Jn 9.R).

2. Laske robotniidukil siseneda laadimisjaama, nii et
laadimispistik laheb sisse (Jn 9.S).

3. Robotniiduki seiskamiseks vajutage nuppu ,STOP”
(Jn9.A), etavadakaas (Jn9.B)japaasedaligijuhtpuldile
(Jn9.C).

4. Lulitage robotniiduk sisse nupust ,ON/OFF” (Jn 9.E)

5. Valgustatud ikoon ,AKU” (Jn 9.0) vilgub siniselt, robot-
niiduk laeb.

6. Sulgege kaas (Jn 9.B).

7. Jatkerobotniiduklaadimavéhemaltsamakauaks, nagu
on margitud punktis 2.3.2.

MARKUS: Aku laadimine enne masinatalveks drapanemist
tuleb teha, nagu on kirjeldatud punktis 4.3.

MARKUS: Robotniiduki aku on kergesti kahjustuv element
jaselle laadimisvdimsus vaheneb ajajooksul, mis vahendab
robotniiduki tédautonoomiat, iima et see kahjustaks siiski
robotniiduki t66d.

3.5. NIITMISKORGUSE REGULEERIMINE

Niitmiskdrguse reguleerimiseks jargige rakenduses antud
juhiseid.

HOIATUS:
Niitmiskorguse reguleerimise ajal drge
I6ikeseadet puudutage.
MARKUS: Robotniidukiga niidetava rohu kdrgus ei tohi
olla Gle 10 mm.

3.6. KAAMERAMOODUL

Robotniiduk on varustatud kaameramooduliga (jn 1.P), et
valtida téoalas leiduvaid vdimalikke takistusi ja parandada
navigeerimist.

Kaameramooduli seadistamiseks ja kasutamiseks jargige
“Stiga.GO” apis juhendatud protsessi.

MARKUS: Takistuste ja tédala piiri aratundmise
funktsioonide toimivus sdltub paljudest teguritest:
eseme kujust ja suurusest, valgustustingimustest,
laatse puhtusest ja kulumisest, murukatte taubist,
ilmastikutingimustest jne.

MARKUS: Kui murukate on liiga kérge, voib
kaameramoodul tdlgendada taimestikku takistusena.
Kui robotniiduk jaéb kdrge rohu téttu pidevalt seisma voi
hakkab suunda muutma, tuleb rohi tavalise muruniitjaga
madalamaks niita.

HOIATUS:
Kaameramoodul ei pruugi olla suuteline

esemeid tuvastama, kui need on taielikult
taimestikuga timbritsetud voi kaetud, nditeks
kui rohi on kérge ja tihe.

HOIATUS:
Arge vaadake otse kaameramooduli LED-val-

gustipoole, et véltida ndgemise kahjustamist.




HOOLDAMINE

HOIATUS:
Kasutage ainult originaalvaruosi.

HOIATUS:
Arge muutke, véltige, eemaldage voi
korvaldage paigaldatud ohutusseadmeid.

HOIATUS:

Katte I6ikamise oht.

Kasutada kaitsekindaid, et véltida katte
I6ikamise ohtu.

HOIATUS:

Puru silma sattumise oht.

Kasutage kaitseprille, et véltida puru silma
sattumise ohtu.

TAHELEPANU:
Liigse vee kasutamine voib pohjustada
lekkimist kahjustades elektrilisi komponente.

KEELATUD:
Arge kasutage surve all veejugasid.

KEELATUD:

Elektriliste ja elektrooniliste komponentide
pdérdumatu kahjustamise valtimiseks drge
asetage robotit osaliselt ega taielikult, vette.

KEELATUD:

Arge peske robotniiduki sisemisi osi, et
mitte kahjustada elektrilisi ja elektroonilisi
komponente.

KEELATUD:

Arge kasutage lahusteid véi bensiini, et
mitte kahjustada véarvitud pindasid ja
plastikkomponente.

KEELATUD:

Kaameramooduli ldadtse puhastamiseks
kasutage ainult kergelt niisutatud pehmet
lappi. Arge mitte mingil juhul kasutage
harja, kaabitsat, karedat kasna voi keemilisi
lahusteid.

)Nl N A d

4.1. PROGRAMMEERITUD HOOLDUS

Pareminitdé6tamise ja pikemakestvuse tagamiseks veenduge,
et te puhastate toodet regulaarselt ja vahetate kulunud osad
vélja.

Tehke hooldustdid tabelis méargitud sagedusega.

SAGEDUS KOMPONENT TOO TUUP

Iga nadal Tera Puhastage ja kontrollige 16i-
VoI ketera efektiivsust. (Vtp4.2)
iga 50 niitmistunni

tagant Kui I6iketera on 166gi t6ttu

paindunud voi on kulunud,
vahetage seevélja.(Vtp4.2)

Laadimiskontaktid |Puhastage ja kérvalda-
ge voimalik oksiidatsioon.
(Vt kasutusjuhendi tais-

versioon)

Kaameramoodul |Laatse puhastamine-(Vtka-

sutusjuhendi taisversioon)

Igakuiselt Robotniiduk Puhastada. (Vt kasutusju-
VoI hendi taisversioon)

iga 100 niitmistunnil 2 qimisiaam ja|Kontrollige, et need ei oleks
tagant toitekaablid kulunud vai kahjustatud, ja

vajaduse korral vahetage
valja. (Vt kasutusjuhendi
taisversioon)

Tehke enne hoiule panemist
aku laadimine. (Vt p 4.3)

Niitmishooaja |6pus voi | Aku
kord poolaastas, kui
robotniidukiteikasutata

Tehke hooldusteenindus vo-
litatud teeninduskeskuses.
(Vtp4.1)

Kord aastas voi niitmis- | Robotniiduk
hooaja I6pus

Hooldusteenindus tuleb teha kord aastas volitatud
teeninduskeskuses, et hoida robotniiduk heas tddkorras.

MARKUS:véimalikke rikkeid iga-aastase hooldusteenin-
duse tegemata jatmise tottu garantii ei kata.

4.2. LOIKETERADE VAHETAMINE

—_

. Lulitage robotniiduk ohutult valja (Vt p 1.4).

2. Péoérake robotniiduk tagurpidi, pédérates téhelepanu
sellele, et te ei kahjusta katte ujuvkatet.

3. Keerake kinnituskruvid lahti (Jn 10.E)

4. Vahetage I6iketerad vélja (Jn 10.D) ja kinnituskruvid
(Un10.E)

5. Keerake kinnituskruvid kinni (Jn 10.E)

4.3. AKU TALVEKS HOOLDAMINE JA HOIULE
PANEMINE

1. Laadige akut vastavalt pis juhendatud toimingule, mida
saab vaadata lehelt ,Seaded”.

2. Puhastage robotniiduk (vt kasutusjuhendi taisversioon).

3. Hoidke robotniidukit kuivas kohas ja kaitstult kilmumise
eest, kontrollides, et see on vdlja lulitatud ja et turvavoti
(Jn 11.C) on robotniidukist vélja voetud.

MARKUS: Tapsemat teavet talveks laadimise kohta vt
kasutusjuhendi taisversioonist.

MARKUS: Laadimise registreerimine &pi toiminguga on
vajalik aku garantii kehtivuse jaoks.

4.4. AKU VAHETAMINE

Aku vahetamine kuulub STIGA TEHNILISE TEENINDUSE
TOOTAJATE AINUPADEVUSSE.

Kui aku on vaja valja vahetada, votke Uhendust
teeninduskeskusega voi edasimuiija endaga.

5. TRANSPORT, LADUSTAMINE JA
KORVALDAMINE

5.1. TRANSPORTIMINE

MARKUS:Pikal vahemaal transportimiseks soovitatakse
kasutada originaalpakendit.

1. Lulitage robotniiduk ohutult vélja (Vt p 1.4).



2. Puhastage robotniiduk (vt kasutusjuhendi taisversioon).
3. Tostke robotniidukit spetsiaalsestkaepidemest (Jn11.D)
jakandke ettevaatlikult, et16iketerad ei puutuks vastu keha.

5.2. HOIDMINE

Robotniidukit tuleb hoida horisontaalasendis kuivas kohas
ja kaitstult kilmumise eest, olles selle eelnevalt puhastanud
ja aku talveks hoiule panemiseks tais laadinud (vt ptk 4).
Pikemaks ajaks kasutuseta jatmise korral tuleb laadimisjaam
elektrivorgust lahti Ghendada.

6.

A\

PROBLEEMIDE LAHENDAMINE
HOIATUS:

5.3. JAATMETE UTILISEERIMINE

A

. Kérvaldage tootepakend keskkonnahoidlikult, visates

—_

HOIATUS:
Aku robotniidukist vélja votmiseks péérduge
volitatud teeninduskeskusesse.

selle spetsiaalsesse jadtmekonteinerisse voi toimetades
volitatud jdatmejaama.

. Kérvaldage robotniiduk vastavuses kohalike kehtivate

oigusnormide nbuetega.

. Pé6rduge spetsiaalsete ringlussevotu- ja jadtmehooldus-

struktuuride poole, kuna robotniiduk on klassifitseeritud
elektri- ja elektroonikaseadmete jaatmeteks (elektrooni-
karomuks).

. Koérvaldage vanad ja tihjad akud keskkonnahoidlikult,

visates need spetsiaalsesse jadtmekonteinerisse voi
toimetades volitatud jdatmejaama.

Pange robotniiduk seisma ja viige see ohutustingimustesse (Vt p 1.4).

Jérgnevalt on loetletud peamised tdrked, mis voivad t60 ajal esineda.

(Vt tapsemat kirjeldust kasutusjuhendi taisversioonist).

RIKE POHJUS

PARANDUSVIIS

Ebanormaalne vibratsioon.Robot-
niiduk on miirarikas.

Ketas voi I6iketerad on kahjustatud

Vahetage kahjustatud komponendid vélja (Vt p 4.2).

Niitmisseade on jadkidega (paelad, noorid,
plastikosad, jne.) kinni kiilunud.

Lilitage robotniiduk ohutustingimustes valja (Vt p 1.4).
Vabastage 6iketera blokeeringust.

Robotniiduk kaivitus ettendgematute takis-
tuste (langenud oksad, unustatud esemed,
jne.) juures.

Lilitage robotniiduk ohutustingimustes vélja (Vt p 1.4).
Eemaldage takistused ja kaivitage robotniiduk uuesti.

Elektrimootori avarii.

Mootori vahetamiseks pédrduge teeninduskeskusesse.

Rohi liiga korge

Tostke niitmiskdrgust (Vt p 3.5).

Teha tavalise muruniitiaga alal eelniitmine.

Robotniiduk ei paigutu odigesti
laadimisjaama.

Probleemid laadimisjaam antennis.

Kui probleem ei lahene, vétke Ghendust teeninduskes-
kusega.

Pinnase vajumine laadimisjaama laheduses.

Taastage laadimisjaama dige asetus. (Vt p 2.3.1).

Laadimisjaam ei ole digesti kalibreeritud voijaa-
ma laheduses on elektromagnetrilisi hairinguid.

Pérast hairingu pohjuse kdrvaldamist kalibreerige laadi-
misjaam rakenduses ehk apis. Vaadake kasutusjuhendi
taisversiooni.

Laadimisjaama signaallamp ei
hakka pdlema, kui robot on laadi-
misjaamast véljas.

Toitevool ei ole sees voi laadimisjaamas onrike.

Kontrollige, kas toiteseade on digesti elektrivorku tihenda-
tud. Kontrollige, kas toiteseadme tihendusjuhe on terve.

Laadimisjaama signaallamp vilgub.

Laadimisjaamas on rike. Vaadake kasutusju-
hendi taisversiooni.

Uhendage laadimisjaam toiteseadmestlahtijaméne minuti
pérast Uhendage uuesti toiteseadmesse. Kui probleem ei
lahene, votke Uhendust teeninduskeskusega.

Laadimisjaam ei ole Gigesti konfigureeritud.

Konfigureerige laadimisjaam &piga. Vaadake kasutusju-
hendi téisversiooni.

Puldil poleb hoiatusikoon

Naitab torke/rikke tingimusi.

Vaadake tdpsemat teavet apist voi kasutusjuhendi
taisversioonist.

Robotniiduk seiskub ajutiselt
todalas

GPS signaal on nork

Probleemiplsimise korral pé6rduge teeninduskeskusesse




SUOMI - Alkuperéisten ohjeiden kdannos

Taydellinen ohjekirja voidaan ladata:
> sivustolta stiga.com

> skannaamalla QR-koodi

> sovellusohjelmasta STIGA.GO, saatavana App Storestaja Google Playsta

Download full manual
stiga.com

HUOMAUTUS: Taman ohjekirjan ohjeetkoskevatkaikkia
autonomisten robottiruohonleikkureiden malleja. Ellei
toisin ole méaaritetty, kuvat viittaavat alustaan SRSVO01.

HUOMAUTUS: Tama ohjekirja sisaltdd perusohjeita,
jotka liittyvat padasiassa turvallisuuteen. Oikea asennus
edellyttad, etté taydellinen ohjekirja (ks. edelld) luetaan
ja sitd noudatetaan huolellisesti.

1. TUVALLISUUS

MAARAYS:

Lue ne huolellaennentuotteen
kaytté6a ja sailytd ne tulevaa
tarvetta varten.

1.1. TURVALLISET
TOIMINTATAVAT

Koulutus

a. Lue ohjeethuolellisesti, tutustu ohjauk-
siin ja laitteen oikeaan kayttoon.

b. Ald koskaan anna laitetta lasten tai
fyysisesti tai henkisesti rajoittuneiden
henkildiden kayttdoon, joilla ei ole tdman
laitteen kayttdon liittyva kokemusta ja
tuntemusta tai sellaisten henkildiden
kayttédn jotka eivat tunne ohjeita.
Paikalliset maaraykset voivat asettaa
rajoituksia kayttajan ialle.

c. Tybntekijaa tai kayttajaa on pidettava
vastuussa onnettomuuksista tai vaa-
roista, jotka koskevat kolmansia tahoja
tai kolmansien tahojen varusteita.

Valmistus

a. Varmista, ettd automaattinen ymparoiva
rajoitus on ohjelmoitu oikein ohjeiden
mukaan.

b. Tarkistasaannollisestialuejossalaitetta
kaytetéan ja ota pois kivet, tikut, johdot
ja kaikki muut vieraan esineet, jotka
voivat hairitd toimintaa.

c. Suorita terien, terien pulttien ja leik-
kuuyksikdn silmémaarainen tarkastus
saanndllisin valiajoin varmistaaksesi,

ettd ne eivat ole kuluneet tai vahin-
goittuneet. Vaihda terat ja kuluneet tai
vahingoittuneet pultit pareittain laitteen
tasapainoisuuden séilyttdmiseksi.

d. Kehotusmerkit on sijoitettava laitteen
tydalueen ymparille jos sitéa kaytetdan
julkisilla alueilla tai yleisessa kaytéssa
olevilla alueilla. Merkeissa on luettava:
"Varoitus! Automaattinen ruohonleikkuri!
Pysy etéélla laitteesta! Valvo lapsia”!.

1.1.1. TOIMINTA

Yleista tietoa

a. Alakayté laitetta jos suojukset ovat vioit-
tuneet tai turvalaitteet eivat ole paikalla,
esimerkiksi ilman suojia.

b. Ala laita k&sia tai jalkoja pyorivien osien
viereen tai alle. Pysyttele aina loitolla
poistoaukosta.

c. Ala kosketa laitteen liikkuvia osia ennen
kuin ne ovat pysahtyneet kokonaan.

d. Laitteen toiminnan aikana kaytad aina
tukevia kenkié ja pitkié housuja.

e. Ald koskaan nosta tai kuljeta laitetta kun
moottori on k&ynnissa.

f. Irrota yksikdn deaktivointilaite:

- Ennen kuin tukkeuma poistetaan

- Ennen kuin laite tarkistetaan, puhdis-
tetaan tai sité4 kaytetéan

- Jos laitteeseen osuu vieras esine, tar-
kistamahdollisetlaitteeseen syntyneet
vahingot;

- Jos laite alkaa taristéa oudosti, tarkista
se mahdollisten vahinkojen varalta
ennen sen uudelleenkdynnistamista.

g. Laitteenollessatoiminnassa, alajaté sita
valvomatta jos paikalla on kotielaimié,
lapsia tai muita I&heisyydessa olevia
henkilGita.




Huolto ja sailytys

a. Kiristéd kaikki mutterit, pultit ja ruuvit
kunnolla laitteen turvallisen toiminnan
takaamiseksi.

b. Tarkistarobottiruohonleikkuri useinkulu-
misen tai vaurioitumisen varalta.

c. Turvallisuussyistd on tarpeen vaihtaa
kuluneet tai vahingoittuneet osat uusiin.

d. Varmista, ettd terat vaihdetaan vain
asianmukaisia varaosia kayttamalla.

e. Varmista, ettd akut on ladattu kaytta-
malla valmistajan suosittelemaa oikeaa
akkulaturia. Vaarinkaytté voi aiheuttaa
séhkdiskuja, ylikuumenemista tai syo-
vyttdvan akkuhapon vuotoa.

f. Joselektrolyytinvuotoa esiintyy pese ve-
dell&/neutralisoivalla aineella ja kdanny
laakarin puoleen jos kosketusta esiintyy
silmien kanssa.

g. Laitteen huolto on suoritettava valmista-
jan ohjeiden mukaisesti.

Jaannosriskit

- Vaikka tuote tayttda kaikki turvalli-
suusvaatimukset, saattaa silti esiintya
lisériskeja, jotka johtuvat virheellisesta
asennuksesta ja/tai ennalta arvaamat-
tomista tilanteista. Sen vuoksi on valt-
tamaténté pitad alue, jolla tuote toimii,
vapaanaesineista, ihmisistajaelaimista
ja tiedottaa mahdollisista vaaroista kai-
kille henkildille, jotka voivat paasta edes
satunnaisesti tydskentelyalueelle.

- Ukkosmyrskyn ja salamaniskun uhates-
sa ja yleisesti ottaen huonojen saéolo-
suhteiden varalta on suositeltavaa olla
kayttamatta tuotetta ja irrottaa kaikki
oheislaitteet virtalahteesta. Jos haluat
kayttaa tuotetta, kytke oheislaitteet uu-
delleen virtaldhteeseen kayttboppaan
ohjeiden mukaisesti.

1.2. TUOTTEEN KUVAUS

Robottiruohonleikkuri (kuva 2.A) on suunniteltu ja valmistettu
nurmikon automaattiseen leikkaamiseen mihin kellonaikaan
tahansa seka paivélla etté yolla.

Leikattavan pinnan erilaisten ominaisuuksien mukaan, robotti-
ruohonleikkurivoidaan ohjelmoidasiten, etté se tydskentelee
useilla rajakaapelin rajoittamilla alueilla, jotka on yhdistetty
kayttamalla virtuaalisten siirtojen reitteja.

Ty6vaiheen aikana robottiruohonleikkuri leikkaa virtuaalisen
rajanrajoittaman alueen (kuva2.B).Kunrobottiruohonleikurion
virtuaalisenrajanlahdeisyydessé (kuva2.B) taikohtaaesteen
(kuva2.C) sevaihtaareittia valitun navigointistrategia mukaan.
Robottiruohonleikkurileikkaarajatun nurmikon automaattisesti
ja kokonaan.

Tuote toimii satelliittisignaalin avulla ja vastaanottaa satelliit-
tikorjaustietoja STIGA-pilvipalvelusta. Robottiruohonleikkurin
toimintateknologia perustuu tietojen kommunikointiin Cloud
STIGAN ja robotin vélilla. Tuotteen kayttda varten vaaditaan
liséksi mobiililaitetta (&lypuhelin).

Robottiruohonleikkuri on varustettu kameramoduulilla (kuva
1.P), jonka tarkoituksena on vélttaa tydalueella mahdollisesti
olevat esteet ja parantaa navigointisuorituskykya.

Kayttd mihin tahansa muuhun tarkoitukseen saattaa olla
vaarallista ja aiheuttaa vahinkoja henkiléille ja/tai esineille.
Sopimattomaksi kaytoksi katsotaan (esimerkiksi, mutta ei ai-
noastaan):aikuisten, lastentai eldinten kuljettaminen laitteella;
itsensa kuljettaminen laitteella; laitteen kayttdminen kuormien
vetoon tai tydntdmiseen; laitteen kayttdminen pensaiden tai
muun kuin ruohomaisen kasvillisuuden leikkaamiseen.

HUOMAUTUS: robottiruohonleikkurin kaytto edellyttaa,
ettd asennuspaikalla on matkapuhelinverkkoyhteys.
Tarkista etukéteen, ettéd matkapuhelinverkon kattavuus
on riittdva osoitteessa stiga.com tai APP:n kautta.
Verkkoyhteyden tarjoaja voi muuttua milloin tahansa
kaupallisten sopimusten mukaisesti.

HUOMAUTUS: Toimiakseen robottiruohonleikkuri
vastaanottaa satelliittikorjaustietoja, jotka valitetdan
STIGA-pilvipalvelun kautta. Satelliittikorjaussignaali
on saatavilla monissa maissa. Tarkista etukateen, etta
satelliittikorjaussignaali on saatavilla asennuspaikassa
osoitteessa stiga.com tai sovelluksen kautta. Jos
satelliittikorjaussignaali ei ole saatavillaasennuspaikassa,
on asennettava satelliittiviteasema, joka on saatavana
lisdvarusteena (katso Taydellinen kayttdohje).

1.3. SYMBOLIT JA KILVET

VAROITUS:
Lue kayttoohjeet ennen kuin tuote kdyn-
nistetaan.

VAROITUS:

Esineiden sinkoutumisvaara kehoa kohti.
Séilytd turvaetdisyys laitteeseen sen toi-
minnan aikana.

VAROITUS:

Ala aseta kasidsijajalkojasileikkuuvilineen
asennustilaan.

Ota pois deaktivointilaite ennen kuin lait-
t suoritetaan toimenpiteita tai sita
nostetaan.
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VAROITUS:

Ala aseta kasidsijajalkojasileikkuuvélineen
asennustilaan.

Al4 nouse laitteen paille.

A
KIELTO:
Varmista, ettd laitteen toiminnan aikana
tybalueella ei ole henkildita (ennen kaikkea

lapsia, vanhuksia tai liikuntakyvyttémia)
eika kotieldaimia.

Pida lapsia, kotieldimia ja muita henkildita
turvaetdisyydella kun laite on kdynnissa.
KIELTO:

Al3 puhdista tai pese laitetta kayttamalla
painepesureita.

virtansa akusta (ruohonleikkurirobotti) tai
erityisesté virtaldhteesta (latausasema).

Kéyté alkuperdista virtaldhdetts, jokavastaa
tyyppikilven tietoja.

: Laite, jonka eristysluokka on Ill ja joka saa
D0C
I

Tasavirtaldhteen symboli.

Suojausaste kiintoaineiden ja veden tun-
keutumista vastaan.

Sahko- ja elektroniikkalaiteromu, joka
toimitetaan asianmukaisiin laitoksiin kier-
ratettavaksi ja havitettavaksi.

Taattu dénitehotaso

1.4. ROBOTTIRUOHONLEIKKURINPYSAYTYSJA
SAMMUTUS TURVAOLOSUHTEISSA

MAARAYS:

Sammuta robottiruohonleikkuri aina
turvallisten olosuhteiden vallitessa ennen
minka tahansa puhdistus-, kuljetus- ja
huoltotoimenpiteen suorittamista.

1. Paina painiketta”STOP” (kuva 1.A) pysayttaaksesirobot-
tiruohonleikkurinturvatilaanja avaa suojakansi (kuva 1.B).

2. Paina sammutuspainiketta (kuva 1.E) muutaman sekun-
nin ajan ja odota, ettd saman painikkeen LED sammuu.

3. Vasta kun led on sammunut (kuva 1.E), ota turva-avain
pois (kuva 1.D) robottiruohonleikkurin sammuttamiseksi
turvaolosuhteissa.

4. Sulje suojakansi (kuva 1.B).

5. Robottiruohonleikkuri on pyséytetty tai sammutettu
turvatilaan.

2. ASENNUS

VAROITUS:
Ala muuta, peukaloi, kytke pois tai irrota
asennettuja turvalaitteita.

HUOMAUTUS: Tuotteen asennukseen liittyvié lisétietoja
varten ota yhteys STIGA-jéalleenmyyjaan.

ASENNUKSEEN TARVITTAVAT KOMPONENTIT (VAKIO-
VARUSTEET VAIHTELEVAT MALLIN MUKAAN) (Kuva 3)
(A) Latausasema, (B) Latausaseman virtaldhde, (D) Lataus-
asemankiinnitysruuvit, (H) Mobiililaite (ei sisally toimitukseen).

2.1. ASENNUKSEEN LIITTYVIEN VAATIMUSTEN
TARKASTUS

2.1.1. PUUTARHAN TARKASTUS:

 Tarkista puutarhan kunto virtuaalisten rajojen, esteiden ja
poissuljettavien alueiden havaintoa varten.

¢ Tasoita maa siten, ettd latdkkoja ei padse syntymaan
sateen jalkeen.

2.1.2. LATAUSASEMAN JA VIRTALAHTEEN ASENNUK-
SEN TARKISTUKSET:

SAHKOVAARA
Valmistele pistorasia, joka on maassa
voimassa olevien lakien mukainen.

SAHKOVAARA:

Toimitettua piirid tulee suojata
vikavirtasuojakytkimelld (RCD), jonka
laukeamisnopeus ei ylitd 30 mA.

SAHKOVAARA:

Al liita virtaldhdetta pistorasiaan jos pistoke
tai johto on vahingoittunut.

Al liita a14ka kosketa vahingoittunuttajohtoa
ennen kuin se kytketaan irti virransyo6tosta.
Vahingoittunut johto saattaa aiheuttaa
kontaktin jannitteen alaisten osien kanssa.

> B B

1. Valmistele nurmikonreunaantasainenalue latausaseman
asemointia varten. Latausasema on asennettava paik-
kaan, johon satelliittisignaali paasee, mieluiten sellaiselle
puutarhan alueelle, josta taivas on taysin nakyvissa.

2. Latausaseman edesséa on oltava vahintdan 2 m leved ja
vahintdan 3 metria pitka kaistale, jossa ei ole esteitéa.

HUOMAUTUS: Taivas katsotaan taysin nékyvéksi, kun
sennékyvyysonesteetdnvahintaan 120 asteenkulmassa
kaikkiin suuntiin.

VAROITUS:
Virtajohdon, virtaldhteen, jatkojohdon ja

kaikkien muiden séhkdjohtojen, jotka eivat
kuulu tuotteeseen, on jaatéava leikkuualueen
ulkopuolelle, jotta niitd voitaisiin pitaa
kaukana liikkuvista vaarallisista osista
ja vahinkojen syntymistéd voitaisiin estaa
johdoille, jotka voivat joutua kosketuksiin
jannitteisten osien kanssa.




3. Valmistele virtalahteen asennusalue siten, ettd se ei
missaan ilmasto-olosuhteessa paady veden alle. Asenna
se mieluummin suljettuun tilaan ja suojaan ilmastollisilta
tekijoiltd seka asentoon, johon valtuuttamattomat henkil 6t
eivat paése helposti.

2.1.3. VIRTUAALISTEN RAJOJEN MAARITTELYYN
KUULUVAT TARKASTUKSET:

1. Tarkista, etta tydalueen maksimaalinen kaltevuus on 45 %
tai 50 % tai alle, mallin mukaan (ks. TEKNISET TIEDOT).
Virtuaalisten rajojen maarittdmiseksi, noudata saantsja,
jotka on annettu kuvassa 4.

VAROITUS:
Robottivoileikatapintojajoidenmaksimaalinen
kaltevuus on 45 % tai 50 % mallin mukaan.

Jos ohjeita ei noudateta, robotti voi liukua ja
poistua ty6alueelta

VAROITUS:

Alueita joilla esiintyy sallittuihin nédhden
suurempia kaltevuuksia ei ole mahdollista
leikata. Asenna virtuaalinen raja néin
ollen ennen rinnettad eristiméalla kyseinen
nurmikkoalue.

2. Tarkista koko tyopinta: arvioi esteet ja tydalueelta pois-
suljettavat alueet jotka on ohjelmoitava poissuljettaviksi
alueiksi.

2.2. KRITEERIT TYOALUEIDEN JA SIIRTOREIT-
TIEN RAJOITTAMISEKSI

1. Jos paikalla on laatoitus tai tie, joka on nurmikon kanssa
samallatasolla, virtuaalinen raja voi tdsméta laatoituksen
reunan kanssa (kuva 5.A).

2. Jos paikalla on uima-allas, lampi tai kaivaus, virtuaalinen
raja on ohjelmoitava vahintddn 1 metrin pdahan. Jos
uima-allas, lampi tai kaivaus on asemoitu rinteen alle,
virtuaalinen raja on ohjelmoitava véhintdan 1,5 metrin
paahan (kuva 5.B).

3. Jos paikalla on ulostydntyvié juuria, virtuaalinen raja on
ohjelmoitava siten, etté robottiruohonleikkurin kulku val-
tetdén epayhdenmukaisilla pinnoilla (kuva 5.C).

4. Virtuaalinen raja on ohjelmoitava siten, etta robottiruo-
honleikkuri pysyttelee vahintadan 30 cm péassé alueilta
joilla esiintyy soraa tai kivia (kuva 5.D).

5. Jos kyseessa ovat kaltevat alueet, noudata ohjeita, jotka
on annettu kappaleessa 2.1.3.

6. Yli50 cmkorkeidenjatkuvien rakenneosien (seinét, aidat,
pensaat jne.) virtuaalinen raja on ohjelmoitava vahintaan
40 cm:n etaisyydelle niista (kuva 5.E).

7. Kaikissamuissatapauksissa virtuaalisen rajan on nouda-
tettava vahintdan 30 cm:n etéisyytté robottiruohonleikkurin
ja esteen valilla (kuva 5.F).

8. Jos kyseessé on esteiden rajaaminen, jotka ovat alle 150
cm etéisyydella toisistaan, rajaa ne yhtenéisena esteena
noudattamalla edellé osoitettuja etéisyyksia (kuva 5.G).

HUOMIO:
A Kayttéalue ja yleensd alueet, joilla
robottiruohonleikkuri voi liikkua, on rajattava

aidalla, jota ei voi ylittaa.

2.2.1. KAPEAT KULKUVAYLAT

1

2.

. Jos paikalla on kapeita kulkuvaylia, etdisyys kahden
virtuaalisen rajan valilla on oltava Z = 2 m (kuva 6.A).

Jos kyseessa on kulkuvayla, jossa virtuaalisten rajojen
valinen etaisyys on < 2 m, robottiruohonleikkuri ei paase
automaattisesti ahtaan alueen jalkeiselle alueelle (kuva
6.A). Tassa tapauksessa on ohjelmoitava kaksi erillista
virtuaalista leikkausaluetta (Kuva 6.B) jayhdistaa ne virtu-
aalisellasiirtoreitilla (kuva 6.C). Katso taydellinen ohjekirja.

2.2.2. SIIRTOREITIT
Puutarhan alueet, joiden joukossa on alueita joita ei tarvitse

lei

kata, on yhdistettévéa keskenéan siirtoreittien kautta. Siirto-

reittien on noudatettava 20 prosentin enimmaiskaltevuusrajaa.

1

3

. Paikannamahdollistenreittien joukosta katevin siirtoreitti,
jonkaavullavoidaan sailyttaé suurin etéisyys mahdollisista
esteista ja jotka eivat kulje alueiden poikki, jotka ovat
yleensa tarkoitettu parkkipaikoiksi, ajoneuvojen kulkuun
tai henkildiden kavelyreiteiksi.

. Siirtoreitti sisaltad liikkumisalueen, joka ulottuu 1 m
tallennetun reitin oikealle ja 1 m vasemmalle puolelle
(kuva 7.A). Seuraavia vahimmaisetaisyyksia liikkumi-
salueen ja puutarhan eri osien vélilla on noudatettava:
30 cm:n etdisyydella esteistd, jotka on rajattu virtuaa-
lisilla rajoilla tai ei leikattavilla alueilla (kuva 7.B), 30
cm:n etéisyydelld kiinteisté rajoittamattomista esteista
tai jatkuvista rakenteellisista elementeista (kuva 7.C), 1
metrin etdisyydella julkisista teista (kuva 7.D), 1 metrin
etdisyydelld uima-altaista (kuva 7.E), 1 metrin etaisyydella
kavelyteista (kuva 7.F), 1 metrin etdisyydella kallioista tai
jyrkisté rinteista (kuva 7.G).

. Joskyseessaonkapeakulkuvayla, jossa edella mainittuja
etaisyyksia ei voida noudattaa, kulkuvayla on rajattava
kulkukelvottomilla esteilla, jos niita ei jo ole.

HUOMAUTUS: Kapeissa kulkuvaylissa tallennettujen
siirtoreittien satelliittisignaalin vastaanotto voi olla
riittamatonta, mika vaikuttaa robottiruohonleikkurin
toimintatarkkuuteen.

2.
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3. KOMPONENETTIEN ASENNUS

SAHKOVAARA:

Kéayta vain valmistajan toimittamia akkulatu-
reita ja virtaldhteita. Vaaranlainen kaytté voi
aiheuttaa sahkoiskujaja/tai ylikuumenemista.

HUOMIO:

Kasien leikkautumisvaara

Kéayta suojakédsineitd valttddksesi kasien
haavoittumista.

HUOMIO:

Silmiin joutuvasta pélysta syntyvé vaara.
Kayta suojalaseja valttddksesi polyn
joutumista silmiin.



SAHKOVAARA:
Liitd virransyotté vasta kaikkien asennus-
toimenpiteiden jalkeen. Jos tarpeen, kytke

yleinen virransyé6ttd pois paéalta asennuksen
aikana.

2.3.1. LATAUSASEMAN ASENNUS

Latausasema voidaan asentaa tyéalueen reunaan tai siihen
litetylle alueelle, joka on yhdistetty siirtoreitin kautta.

1. Tarkista asennukseen liittyvat vaatimukset, kuten on
osoitettu kappaleessa 2.1.2.

2. Valmisteletarvittaessamaapera siten, etta latausaseman
pinta (kuva8.L) on nurmikon kanssa samallatasolla. Maan
on oltava taysin tasainen ja tiivis latausaseman pinnan
muodonmuutosten valttdmiseksi.

3. Kiinnita latausasema (kuva 8.L) maahan kiinnitysruuveilla
(kuva 8.M).

4. Asetalatausliitintydasentoon (kuva 8.A).Varmista, etta la-
tausliitinonvaakasuorassa. Asennasuojakansi (kuva8.C).

5. Liité virtalahde latausasemaan ja ruuvaa liitin.

6. Liita virtalahteen pistoke pistorasiaan.

7. Kun robottiruohonleikkuri ei ole latausasemalla tarkista,
ettd latausaseman merkkivalo (kuva 8.N) on paalla (ks.
kappale 3.3).

HUOMIO:

Asenna latausasema véahintaédn 1 metrin
etaisyydelle kaikista palavista tai helposti
syttyvistd pinnoista, materiaaleista tai
esineisti. Ala missaan tapauksessa asenna
latausasemaa pinnoille, jotka on valmistettu
syttyvistd materiaaleista, kuten puu- tai
muovipinnoille.

2.3.2. LATAA ROBOTTIRUOHONLEIKKURI ASENNUK-
SEN JALKEEN
Ennen tuotteen ensimmaisté kayttdkertaa, lataa akkua
vahintdan 2 tuntia(ks. kappale 3.4).
2.4. ROBOT__TIRU__O_!-IONLEIKKURIN ENSIMMAI-
NEN KAYTTOONOTTO

Ensiasennuksen aikana robottiruohonleikkuri on liitettava
"STIGA.GO"-sovellukseen. Seuraa "STIGA.GO” -sovellus-
ohjelman ohjeita.

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. VIRTUAALISTENRAJOJEN, SIIRTOREITTIEN
JAVALTETTAVIEN ALUEIDEN OHJELMOINTI.

Virtuaalisten rajojen, siirtoreittien ja véltettavien alueiden
ohjelmointi suoritetaan vastaavien SOVELLUSTEN "STIGA.
GO” olevien ohjattujen menettelyjen kautta. Menettely vaatii
robottiruohonleikkurin manuaalista ohjaamista kulkemalla
senvieressanoudattamallayleisia kriteereja, jotka on annettu
kappaleessa 2.2.

HUOMIO:

Toiminta-alue tai laitteen kayttamat reitit sen
siirtoa varten on asetettava siten, ettei niihin
kuulu julkisia tiloja, yleisesti parkkipaikoiksi
tarkoitettuja alueita, ajoneuvojen kulkuun
tarkoitettuja alueita tai alueita, joilla kulkee
henkiléitd, henkilé-, esine- tai ajoneuvoille
syntyvien vaarojen valttamiseksi.

HUOMIO:

Turvallisuussyista ja henkil6-, eldin- tai esi-
nevahinkojen vilttdmiseksi, kayttdjan tulee
tuntea alue ennakkoon, jolla robottiruhoon-
leikkuria ohjataan manuaalisesti.

Robotin ohjaamisen aikana kévele varoen
vélttden kaatumista.

HUOMIO:

Kayttdalue jayleensé alueet, joillarobottiruo-
honleikkuri voi liikkua, on rajattava aidalla,
jota ei voi ylittaa.

Tee aidasta sopiva tai valvo robottiruohon-
leikkuria toiminnan aikana.

3. TOIMINTA

3.1. ROBOTTIRUOHONLEIKKURIN
MANUAALINEN TOIMINTA

Robottiruohonleikkuria voidaan kayttéé suorittamatta tybaiko-
jenohjelmointia. Tassétavassarobottiruohonleikkuri suorittaa
tydjakson, palaa latausasemaan ja jaa sinne seuraavaa
manuaalista kdynnistysté varten.

Laitteen kayttda varten téssa toimintatavassa on kuitenkin
tarpeen suorittaa virtuaalisten rajojen, siirtoreittien ja véltet-
tavien alueiden ohjelmointi (Ks. kappale 2.5)

1. Aseta robottiruohonleikkuri latausasemalle tai joka ta-
pauksessa asennusalueen sisélle.

2. Paina painiketta "STOP” (kuva 1.A) ja avaa suojus
(kuva 1.B) ja mene ohjauskonsolille (kuva 1.C).

3. Paina painiketta "ON/OFF” (kuva 1.E) 5 sekunnin ajan
robottiruohonleikkurin kéynnistamiseksi.

4. Paina painiketta "TOIMINTATAVAN VALINTA” (kuva 1.F),
kunnes pelkkd kuvake "YKSITTAINEN TYOJAKSO”
(kuva 1.L) vilkkuu.

5. Painapainiketta”VAHVISTA’ (kuva 1.G).Kuvake (kuva 1.L)
syttyy palamaan kiintealla valolla toimenpiteen vahvis-
tamiseksi.

6. Sulje suojakansi (kuva 1.B). Robottiruohonleikkuri alkaa
tyéskennella.



HUOMAUTUS: Tamaé toimintatapa ei valttamatta takaa
piha-alueenriittavaa kattavuutta, mité tarvittavaan aikaan
ja leikkuutuloksen yhdenmukaisuuteen tulee, erityisesti
jos kyseessa on muodoltaan epasaannéllinen nurmikko.
Robottiruohonleikkurin maksimaalisen tehokkuuden
saavuttamiseksi on suositeltavaa ohjelmoida ty6ajat.

3.2. ROBOTTIRUOHONLEIKKURISSA OLEVIEN
OHJAUSTEN KUVAUS

Luettelo ohjauksista, merkkivaloista ja niiden toiminta:
¢ Painike "STOP” (kuva 1.A): sité k&ytetdan robottiruohon-
leikkurin turvapyséytysta varten.
* "TURVA-AVAIN” (kuva 1.D):sita kéytetaan robottiruohon-
leikkurin turvallista sammuttamista varten.
¢ Paina painiketta "ON/OFF” (kuva 1.E): sité kaytetaan ro-
bottiruohonleikkurinkdynnistdmiseenjasammuttamiseen
ja halytysten nollaamiseen.
¢ Painike "TOIMINTATAVAN VALINTA” (kuva 1.F): sita
kaytetaan robottiruohonleikkurin toimintatavan valintaan
ja paluun pakottamiseen latausasemalle.
¢ Painike "VAHVISTA’ (kuva 1.G): sita kéytetdan vahvista-
maan valittu toimintatapa.
¢ Palava kuvake "OHJELMOITU OHJELMA’ (kuva 1.1): sitd
kaytetaan visualisoimaan ohjelmoidun ohjelman asetus.
 Palava kuvake "YKSITTAINEN TYOJAKSO” (kuva 1.L):
sitd kaytetaan visualisoimaanyksittdisentydjakson asetus.
e Palava kuvake "PALUU ALUSTALLE” (kuva 1.H): sitd
kaytetadn pakotettuun palaamiseen robottiruohonleik-
kurin asemalle.
¢ Painike”’BLUETOOTH” (kuva 1.M):Huoltokeskus kayttaa
sité vain diagnostiikkatarkoituksiin.
o Palava kuvake "HALYTYS” (kuva 1.N): sitd kdytetaan
halytystilojen visualisointiin.
¢ Palava kuvake "AKKU” (kuva 1.0): sita kaytetaén visuali-
soimaan akun lataustilaa.

HUOMAUTUS: Edella mainittujen toimintojen yksityis-
kohtaisempaa kuvausta varten, tutustu taydelliseen
ohjekirjaan.

3.3. LATAUSASEMAN ASENNUS

Latausasemassa on merkkivalo (kuva 8.N), joka syttyy seu-

raavassa osoitetulla tavalla:

¢ Merkkivalo sammunut: latausasemaan ei syéteta virtaa
tai robotti on asemalla.

¢ Merkkivalo palaa kiinteéna: robottiruohonleikkuria ei ole
yhdistetty latausasemaan ja antennin signaali l&hetetaan
oikein

¢ Vilkkuva merkkivalo: latausasemaa ei ole konfiguroitu
oikein tai latausasemassa on vika. Katso taydellinen
ohjekirja.

3.4. AKUN LATAAMINEN

Menettelyn”’AKUN LATAAMINEN”avullarobottiruohonleikkuri
voidaan ladata manuaalisesti.

1. Sijoita robottiruohonleikkuri latausasemalle (kuva 9.R).

2. Anna robottiruohonleikkurin kulkea latausasemalla,
kunnes se kytkeytyy latausliittimeen (kuva 9.S).

3. Paina painiketta "STOP” (kuva 9.A) ja avaa suojus
(kuva 9.B) ja mene ohjauskonsolille (kuva 9.C).

4. Kaynnistéa robottiruohonleikkuri nappaimen "ON/OFF”
avulla (kuva 9.E).

5. Palava kuvake "AKKU” (kuva 9.0) vilkkuu sinisena,

robottiruohonleikkuri on latauksessa.

Sulje suojakansi (kuva 9.B).

Jatarobottiruohonleikkurilataukseen vahintaan kappa-

leessa 2.3.2.

No

HUOMAUTUS: Akun lataus ennen sen talvisailytysta on
suoritettava kappaleessa 4.3.

HUOMAUTUS: Robottiruohonleikkurin akku on pilaantuva
elementti, ja sen latauskapasiteetti pienenee ajan my6ta,
mika pienentda robottiruohonleikkurin toimintasadetta
vaarantamatta sen toimintaa.

3.5. LEIKKUUKORKEUDEN SAATO

Leikkuukorkeuden saatamiseksi, noudata SOVELLUKSESSA
annettua menetelmaa.

HUOMIO:
Ald kosketa leikkuulaitetta leikkuukorkeuden

saatovaiheen aikana.

HUOMAUTUS: Robottiruohonleikkurin leikkaaman
ruohon osa ei saa ylittad 10 mm.

3.6. KAMERAMODUULI

Robottiruohonleikkuri on varustettu kameramoduulilla (kuva
1.P), jonka tarkoituksena on valttaa tyéalueella mahdollisesti
olevat esteet ja parantaa navigointisuorituskykya.
Kameramoduulin asetuksia ja kayttda varten seuraa ohjattua
menettelyé "Stiga.GO”-sovelluksessa.

HUOMAUTUS:Esteidenjatydalueenreunantunnistuksen
suorituskyky riippuu monistatekijéista: esineen muodosta
ja koosta, valaistusolosuhteista, linssin puhtaudesta ja
kulumisesta, nurmikon tyypista, sddolosuhteista jne.

HUOMAUTUS: Jos nurmikon korkeus on liian suuri,
kameramoduuli saattaa tulkita kasvillisuuden esteeksi.
Jos robottiruohonleikkuri pysahtyy tai vaihtaa suuntaa
jatkuvasti korkean nurmikon vuoksi, nurmikon korkeutta
onpienennettavakayttdmalla perinteista ruohonleikkuria.

HUOMIO:
Kameramoduuli ei vélttamétta pysty havait-

semaan esineitd, jos ne ovat taysin kasvilli-
suuden peitossa tai ympéarodimia, esimerkiksi
korkean ja tihedn nurmikon tapauksessa.

HUOMIO:
Ala katso suoraan kameramoduulin LED-

valaisimeen, jotta néko ei vahingoittuisi.




4, HUOLTO

HUOMIO:
Kaéyta vain alkuperaisia varaosia.

HUOMIO:
Ald muuta, peukaloi, kytke pois tai irrota
asennettuja turvalaitteita.

HUOMIO:

Késien leikkautumisvaara

Kéayta suojakédsineitd valttadaksesi kasien
haavoittumista.

HUOMIO:

Silmiin joutuvasta polysté syntyva vaara.
Kéyta suojalaseja vilttdaksesi pélyn joutu-
mista silmiin.

VAROITUS:

Liiallisen veden kéyttd voi aiheuttaa veden
tunkeutumista sisdédn ja sdhkéosien vahin-
goittumista.

KIELTO:
Ala kdyta paineistettuja vesisuihkeita.

KIELTO:

Estadksesi sdhko- ja elektronisten osien
vahingoittumista korjauskelvottomaksi, ala
upota robottia osittain tai kokonaan veteen.

KIELTO:

Ala pese robottiruohonleikkurin sisaisia osia
estadksesi sdhko- ja elektronisten osien
vahingoittumista.

KIELTO:

Ala kdyta liuottimia tai bensiinia estaaksesi
maalipintojen ja muoviosien vahingoittu-
mista.

KIELTO:

Kameramoduulinlinssin puhdistukseen kayta
vain pehmeaé, kevyesti kostutettualiinaa. Ala
missaan tapauksessakayta harjoja, kaapimia,
hankaavia sienié tai kemiallisia liuottimia.

0ok PP PPk

4.1. OHJELMOITU HUOLTO

Paremman toiminnan ja pitkdaikaisemman kestavyyden
kannalta varmista, ettd tuote puhdistetaan sdannéllisesti ja
kuluneet osat vaihdetaan.

Suorita toimenpiteet taulukossa osoitetulla tiheydella.

TIHEYS OSA TOIMENPIDETYYPPI

Viikoittain Tera Puhdista ja tarkista teran
tai tehokkuus. (ks. kappa-
50 kayttotunnin valein le4.2)

Jos teré on taipunut siihen
syntyneen iskun takia tai
sen on kulunut, vaihda se
uuteen. (ks. kappale 4.2)

Latauskoskettimet | Puhdista ja poista mahdol-
liset hapettumat. (Katso
taydellinen ohjekirja)

Kameramoduuli  |Puhdista linssi — (katso

Taydellinen kayttoohje)

Kuukausittain Robottiruohon-|Suorita puhdistus. (Katso
tai leikkuri taydellinen ohjekirja)

100 kayttétunnin
valein

Latausasema ja|Tarkista kuluma tai vahin-
virtajohdot goittuminenja, jostarpeen,
vaihda ne. (Katso taydelli-
nen ohjekirja)

Leikkuukaudenlopus- | Akku
sa tai puolivuosittain
jos robottiruohonleik-
kuria ei kayteta

Suorita akun esisailytyk-
seen liittyva lataus. (ks.
kappale 4.3)

Vuosittain tai leikkuu-|Robottiruohon-|Suorita huoltotarkastus
kauden lopussa leikkuri valtuutetussa huoltokes-
kuksessa. (ks.kappale 4.1)

Suorita huoltotarkastus vuosittain valtuutetussa huoltokes-
kuksessa sailyttaaksesi robottiruohonleikkurin hyvassé
toimintakunnossa.

HUOMAUTUS: Mahdolliset viat jotka johtuvat
vuositarkastuksen suorittamatta jattdmisesta, eivat
kuulu takuun piiriin.

4.2. LEIKKUUTERAN VAIHTO

1. Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan
(ks. kappale 1.4).

2. Kaannarobottiruohonleikkuriyldsalaisin varomalla vahin-
goittamasta kelluvaa kantta.

3. Ruuvaa auki kiinnitysruuvit (kuva 10.E).

4. Vaihda leikkuuterat (kuva 10.D) ja kiinnitysruuvit
(kuva 10.E).

5. Kirista kiinnitysruuvit (kuva 10.E).

4.3. AKUN TALVIHUOLTO JA -SAILYTYS

1. Lataaakku sovellusohjelmassaannetun ohjatun menette-
lyn mukaan, johon paastaan sivulta "Asetukset”.

2. Puhdista robottiruohonleikkuri (ks. taydellinen ohjekirja)

3. Séilyta robottiruohonleikkuri kuivassa ja pakkaselta
suojatussa paikassa varmistaen, ettd se on sammutettu
ja ettd turva-avain (kuva 11.C) on poistettu robottiruo-
honleikkurista.

HUOMAUTUS: Yksityiskohtaisempia tietoja talvella
suoritettavaa latausmenettelya varten, tutustu
taydelliseen ohjekirjaan.

HUOMAUTUS: Latauksen rekisterdimatta jattaminen
sovellusohjelmassa olevan menettelyn kauttaontarpeen
akun takuun voimassaolon kannalta.

4.4. AKUN VAIHTO

Akun vaihto kuuluu yksinomaan STIGAN TEKNISEN HUOL-
TOHENKILOSTON tehtévéksi.

Jos akkujoudutaanvaihtamaan, otayhteys huoltokeskukseen
tai omaan jélleenmyyjaén.

5. KULJETUS, VARASTOINTI JA
HAVITYS

5.1. KULJETUS

HUOMAUTUS: Kayta kuljetusta varten alkuperaista
pakkausta jos kyseessa ovat pitkat matkat.

1. Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan



(ks. kappale 1.4).
2. Puhdista robottiruohonleikkuri (ks. tdydellinen ohjekirja)
3. Nostarobottiruohonleikkuria asianmukaista kahvaa (kuva
11.D) kayttdmalla ja kuljeta sitd varovaisesti pitamalla
leikkuuteraa loitolla kehosta.

5.2. VARASTOINTI

Robottiruohonleikkuria on varastoitava vaakasuorassaasen-
nossakuivassatilassajajaatymiselta suojattuna kun puhdistus
jaakuntalvilataus onsuoritettu (ks.luku 4).Irrotalatausasema
sahkoverkosta pitkien kayttdmattdémyysjaksojen ajaksi.

VIANETSINTA
HUOMIO:

6.

A\

5.3. HAVITTAMINEN

A

1. Havitatuotepakkaus kestavalla tavalla tarkoituksenmukai-
sissa kerdysastioissa tai valtuutetuissa kerdyspisteissa.

2. Havita robottiruohonleikkuri paikallisten lakiasetusten
asettamien vaatimusten mukaisesti.

3. Kdanny asianmukaisten kierratyspisteiden ja jatteen-
huoltoliikkeiden puoleen, silla robottiruohonleikkuri on
luokiteltu WEEE-direktiivin mukaan (séhko- ja elektroniik-
kalaiteromu).

4. Havita vanhat tai loppuun kuluneet akut kestavalla tavalla
tarkoituksenmukaisissa kerdysastioissa tai valtuutetuissa
kerayspisteissa.

HUOMIO:
Akun irrottamista varten robottiruohonleik-
kurista, kddnny valtuutetun huoltokeskuksen
puoleen.

Pyséyté robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan (ks. kappale 1.4).

Seuraavassa annetaan luettelo ensisijaisista toimintahairidista, jotka voivat esiintya tyévaiheessa.

(Tarkempaa kuvausta varten katso taydellista kayttdohjetta).

VIKA SYYT

KORJAUSTOIMENPITEET

Levy tai leikkuutera on vahingoittunut.

Vaihda vahingoittuneet osat (ks. kappale 4.2).

Epétavallista tarinda. Robottiruo-
honleikkuri on meluisa.

Leikkuuvaline jumittunutjaémien vuoksi (hihnat,
narut, muovipalat tms.).

Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan (ks.
kappale 1.4). Vapauta leikkuutera.

Robottiruohonleikkurin kéynnistys ontapahtunut
kun paikalla on odottamattomia esteita (pudon-
neet oksat, paikalle unohtuneet esineet jne.).

Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan
(ks. kappale 1.4). Poista esteet ja kdynnista robottiruo-
honleikkuri uudelleen.

Vika sahkdmoottorissa.

Vaihda moottori, kdanny huoltokeskuksen puoleen.

Ruoho liian korkeaa.

Lisaé leikkuukorkeutta (ks. kappale 3.5).

Leikkaa alue ennakkoon tavallisella ruohonleikkurilla.

Robottiruohonleikkuri ei asetu
oikein latausasemalle.

Ongelmia latausaseman antennissa.

Jos ongelma jatkuu, ota yhteytt& huoltokeskukseen.

Maan vajoaminen lahella latausasemaa.

Palauta latausaseman oikea asento. (ks. kappale 2.3.1).

Latausasemaa ei ole kalibroitu oikein, tai
latausaseman laheisyydessa esiintyy sahko-
magneettisia hairidita.

Kun hairién lahde on poistettu, kalibroi latausasema
sovellusohjelmalla. Katso téaydellinen ohjekirja.

Latausaseman merkkivalo ei syty
palamaan kun robotti on pois
latausasemalta.

Virta puuttuu tai latausasemassa on vika.

Tarkista syéttolaitteen oikea liitdnta pistorasiaan. Tarkista
syo6ttlaitteen liitdntakaapelin kunto.

Latausaseman merkkivalo vilkkuu.

Latausasemassa on vika. Katso taydellinen
ohjekirja.

Kytke virta pois paalté latausasemasta ja syo6ta virtaa
uudelleen muutaman minuutin kuluttua. Jos ongelma
jatkuu, ota yhteytta huoltokeskukseen.

Latausasemaa ei ole konfiguroitu oikein.

Konfiguroi latausasema sovellusohjelman kautta. Katso
taydellinen ohjekirja.

Néappéaimistélla palaa kuvake
Warning

Se ilmoittaa toimintahéiriésté/viasta.

Katso sovellusohjelmasta lisatiedot tai viittaa taydelliseen
ohjekirjaan

Robottiruohonleikkuri pysahtyy
véliaikaisesti tydalueelle

Heikko GPS-signaali

Jos ongelma jatkuu, kdanny huoltokeskuksen puoleen




FRANCAIS - Traduction de la notice originale

Le Manuel d’utilisation complet est disponible :
> sur le site web stiga.com

> en flashant le QR code

> surl'application STIGA.GO, disponible sur App Store et Google Play

Download full manual
stiga.com

REMARQUE :Lesinstructions de ce Manuel s’appliquent
a tous les modeles de robots tondeuses autonomes.
Les figures, sauf indication contraire, renvoient a la
plateforme SRSVO1.

REMARQUE : Ce Manuel contient les instructions
de base, principalement liées a la sécurité. Pour une
installation correcte, lire et suivre attentivementle Manuel
d’utilisation complet (voir ci-dessus).

1. SECURITE

OBLIGATION :

Lire attentivement ce Manuel
avant utilisation et le conserver
pour toute référence future.

1.1. PRATIQUES DE TRAVAIL
SURES

Formation

a. Lireattentivementlesinstructions, sefami-
liariser avec les commandes et I'utilisation
correcte de la machine.

b. Nejamaislaisserlesenfants, les personnes
aux capacités physiques, sensorielles ou
mentales réduites, ou manquant d’ex-
périence et de connaissances, ou les
personnes ne connaissant pas cesinstruc-
tions, utiliserlamachine.Laréglementation
locale pourrait limiter 'age de I'utilisateur.

c. Lopérateur, ou utilisateur, estresponsable
des accidents ou des dangers impliquant
des tiers ou des équipements de tiers.

Préparation

a. Verifier que le systéme de délimitation
automatique du périmétre estcorrectement
programmeé comme indiqué.

b. Inspecter périodiquement la zone ou la
machine est utilisée et enlever pierres,
batons, cables et autres corps étrangers
qui pourraient géner son fonctionnement.

c. Effectuer périodiquement une inspection
visuelle des lames, des boulons des
lames et de I'organe de coupe pour vérifier
qu’ils ne sont pas usés ou endommageés.
Remplacer les lames et les boulons usés

ou endommageés a deux afin de maintenir
I'équilibre de la machine.

. Despanneaux d’avertissementdoivent étre

placés autour de la zone de travail de la
machine si elle est utilisée dans des zones
publiques ou accessibles au public. Les
panneaux doivent contenir le texte suivant :
« Attention ! Tondeuse automatique ! Ne
pas s’approcher de la machine ! Surveiller
les enfants ! ».

1.1.1.FONCTIONNEMENT
Informations générales

a.

Ne pas démarrer la machine avec des
protections défectueuses ou des dispositifs
de sécurité manquants, par exemple sans
protections.

. Ne pasmettreles mains ou les pieds a proxi-

mité ou sous les parties enrotation. Toujours
se tenir a I'écart de I'ouverture d’éjection.

. Ne pas toucher les parties mobiles de la

machine avant leur arrét complet.

. Lors du fonctionnement de la machine,

toujours porter des chaussures de travail
solides et des pantalons longs.

. Ne jamais soulever ni transporter le robot

lorsque le moteur est en marche.

Retirer le dispositif de désactivation de

l'unité :

- Avant d’éliminer une obstruction ;

- Avant toute opération de nettoyage,
de vérification ou de réparation de la
machine ;

- En cas de choc avec un objet étranger,
pour vérifier que la machine n’est pas
endommageée ;

- Si la machine commence a vibrer
anormalement, pourvérifierlesdommages
éventuels avantde laremettre enmarche.

. Ne pas laisser la machine en marche sans

surveillance lorsque des animaux domes-
tiques, des enfants ou d’autres personnes
se trouvent a proximité.




Entretien et conservation

a. Serrer tous les écrous, boulons et vis pour
que lamachine fonctionne entoute sécurité.

b. Vérifier frécquemment l'usure ou la détério-
ration du robot tondeuse.

c¢. Pour des raisons de sécurité, les parties
usées ou endommagées doivent étre
remplacées.

d. Veilleracequeleslamessoientremplacées
uniquement par des piéces détachées
d’origine.

e. Vérifierquelabatterie estrechargée alaide
du chargeur préconisé par le producteur.
Une utilisation incorrecte peut entrainer un
choc électrique, une surchauffe ou une fuite
de liquide corrosif de la batterie.

f. En cas de fuites d’électrolyte, laver a 'eau/
agent neutralisant et consulter un médecin
en cas de contact avec les yeux.

g. Lentretien de la machine doit étre effectué
conformément aux instructions du produc-
teur.

Risques résiduels

- Bien que le produit soit conforme a toutes
les exigences en matiere de sécurité, des
risques supplémentaires peuvent subsister
en raison d’une installation incorrecte et/
ou de situations imprévisibles. Il est donc
nécessaire que la zone sur laquelle le pro-
duit fonctionne soit exempte d’objets, de
personnesetd’animaux, etd’informertoutes
les personnes qui peuvent avoir acces, ne
serait-ce qu’occasionnellement, a la zone
de travail, des dangers possibles.

- Encas d’orage avec risque de foudre et en
général en prévision de mauvaises condi-
tions météorologiques, il est recommandé
denepasutiliserle produitetde déconnecter
tous les périphériques du réseau électrique.
Pour utiliser le produit, reconnecter les
périphériques au réseau électrique confor-
mément aux instructions du manuel.

1.2. DESCRIPTION DU PRODUIT

Le robot tondeuse (Fig. 2.A) a été congu et construit pour tondre
automatiquement la pelouse des jardins a toute heure du jour
ou de la nuit.

Enfonction des différentes caractéristiques de la surface a tondre,
le robottondeuse peut étre programmé pour travailler sur plusieurs
zones délimitées parune bordure virtuelle etreliées par des chemins
de transfert virtuels.

Lorsqu’il est en marche, le robot tondeuse tond la zone délimitée
par la bordure virtuelle (Fig. 2.B). Lorsque le robot tondeuse est
proche de la bordure virtuelle (Fig. 2.B) ou rencontre un obstacle
(Fig. 2.C), il modifie sa trajectoire en fonction de la stratégie de
navigation choisie.

Le robot tondeuse effectue une tonte automatique et complete
de la pelouse délimitée.

Le produit fonctionne a l'aide d’un signal satellite et recoit
les données de correction satellitaire via le Cloud STIGA. La
technologie de fonctionnement du robot tondeuse est basée sur
la communication de données entre le Cloud (nuage) STIGA etle
robot lui-méme. Un appareil mobile (smartphone) est également
nécessaire pour utiliser le produit.

Lerobottondeuse estéquipé d’unmodule caméra (Fig. 1.P) destiné
a détecter et éviter les obstacles éventuels présents dans la zone
de travail, tout en optimisant les performances de navigation.
Toute autre utilisation peut s’avérer dangereuse et causer
des dommages aux personnes et/ou aux choses. Lutilisation
inappropriée comprend (sans s’y limiter) : transport de personnes,
enfants ou animaux sur la machine ; transport de I'utilisateur par
la machine ; utilisation de la machine pour tirer ou pousser des
charges ; utilisation de la machine pour couper des végétaux
autres que I'herbe.

REMARQUE : La présence d’une connexion de réseau
cellulaire dans le lieu d’installation est obligatoire pour
le fonctionnement du robot tondeuse. Vérifier a I'avance
que la couverture du réseau cellulaire est suffisante sur
stiga.com ou via APPLI. Le fournisseur de la connexion
de réseau peut changer a tout moment en fonction des
accords commerciaux.

REMARQUE : Pour son fonctionnement, le robot
tondeuse recoit des données de correction satellitaire
transmises via le Cloud STIGA. Le signal de correction
satellitaire estdisponible dans de nombreux pays.Vérifier
au préalable que le signal de correction satellitaire est
disponible alemplacementde'installation sur stiga.com
ou via I'application. Si le signal de correction satellitaire
n’est pas disponible a 'emplacement de l'installation,
il est nécessaire d'installer une Station de Référence
Satellitaire, disponible en accessoire (voir le Manuel
complet pour plus d’informations).

1.3. SYMBOLES ET PLAQUES

ATTENTION :
Lire le mode d’emploi avant de commencer
a utiliser le produit.

ATTENTION :

Risque de projection d’objets contre soi.
Garder une distance de sécurité de la
machine pendant son fonctionnement.

ATTENTION :

Ne pas introduire les mains et les pieds a
intérieurdulogementde’organe de coupe.
Enlever le dispositif de désactivation avant
detravailler surlamachine oudelasoulever.
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ATTENTION :

Ne pas introduire les mains et les pieds a
I'intérieur dulogement de 'organe de coupe.
Ne pas monter sur la machine.

INTERDICTION :

Veiller a ce qu’il n’y ait pas de personnes
(en particulier des enfants, des personnes
agées ou en situation de handicap) et
d’animaux domestiques dans la zone de
travail pendant que la machine fonctionne.
Garderlesenfants,lesanimauxdomestiques
et les autres personnes a une distance de
sécurité par rapport a la machine lorsque
celle-ci est en marche.

INTERDICTION :

Ne pas utiliser de nettoyeurs a haute
pression sur la machine pour la nettoyer
ou la laver.

par une batterie (Robot tondeuse) ou par
un bloc d’alimentation électrique spécial
(Station de charge).

: Appareil de classe d’isolation lll, alimenté
D

Utiliser le bloc d’alimentation électrique
d’origine présentant les caractéristiques
indiquées sur la plaque signalétique.

Symbole d’alimentation en courant continu.

Degré de protection contre la pénétration
de solides et d’eau.

Déchets d’équipements électriques et
électroniques, a acheminer vers des
=mm | installations appropriées en vue de leur

recyclage et de leur élimination.

Niveau de puissance sonore garanti

1.4. ARRETERET ETEINDRE LE ROBOT TONDEUSE
DANS DES CONDITIONS DE SECURITE

OBLIGATION :

Avant toute opération de nettoyage, de
transport ou d’entretien, toujours éteindre
le robot tondeuse dans des conditions de
sécurité.

1. Appuyer sur le bouton « ARRET » (Fig. 1.A) pour arréter le
robot tondeuse dans des conditions de sécurité et ouvrir le
carter de protection (Fig. 1.B).

2. Appuyer sur le bouton d’arrét (Fig. 1.E) quelques secondes
et attendre que le voyant du bouton en question s’éteigne.

3. Cen’estqu’apres'arrétduvoyant(Fig.1.E)qu'onpourraretirer
la clé de sécurité (Fig. 1.D) pour éteindre le robot tondeuse
dans des conditions de sécurité.

4. Fermer le carter de protection (Fig. 1.B).

5. Lerobottondeuse estarrété ou désactivé dans des conditions
de sécurité.

2. INSTALLATION

ATTENTION :
A Ne pas modifier, altérer, désactiver ou éliminer

les dispositifs de sécurité installés.

REMARQUE : Pour plus de précisions sur l'installation
du produit, priére de contacter un revendeur STIGA.

COMPOSANTS POUR LINSTALLATION (LEQUIPEMENT DE
SERIE PEUT VARIER SELON LE MODELE) (FIG. 3)

(A) Station de charge, (B) Bloc d’alimentation électrique de la
station de charge, (D) Vis de fixation de la station de charge, (H)
Appareil mobile (non inclus).

2.1. CONTROLE DES CONDITIONS REQUISES
POUR LINSTALLATION

CONTROLE DU JARDIN :

21.1.

* Vérifier 'état du jardin pour repérer les bordures virtuelles, les
obstacles et les zones a exclure.

¢ Niveler le sol afin d’éviter la formation de flaques d’eau en
cas de pluie.

2.1.2. CONTROLES POUR LINSTALLATION DE LA STATION DE
CHARGE ET DU BLOC D’ALIMENTATION ELECTRIQUE :

DANGER ELECTRIQUE :
Une prise électrique conforme a la législation du
pays doit étre prévue.

DANGER ELECTRIQUE :

Le circuit d’alimentation fourni doit étre protégé
par un dispositif différentiel résiduel (DDR) dont
le courant d’activation ne dépasse pas 30 mA.

DANGER ELECTRIQUE :

Ne pas brancher le bloc d’alimentation a une prise
électrique silafiche oule cable sontendommagés.
Ne pas connecter nitoucher un cable endommagé
avant qu’il ne soit débranché de I'alimentation
électrique.

Un cableendommagé peut provoquer des contacts
avec des parties sous tension.
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1. Prévoir une zone plane au bord de la pelouse pour positionner
la station de charge. La station de charge doit étre installée
dans unendroitaccessible parle signal satellite, de préférence
dans une zone du jardin ou le ciel est entierement visible.

2. Dans la zone située devant la station de charge, il doit y
avoir une bande d’au moins 2 m de large et d’au moins 3 m
de long, sans obstacles.

REMARQUE : Le ciel est considéré comme entiérement
visible lorsqu'’il est dégagé sur un angle d’au moins 120
degrés dans toutes les directions.

ATTENTION :
Le cable d’alimentation, le bloc d’alimentation

électrique, larallonge ettout autre cable électrique
n’appartenant pas au produit doivent rester a
I'extérieur delazone de coupe afin deles garder loin
des parties dangereuses enmouvement et d’éviter
tout dommage aux cables pouvant entrainer un
contact avec des parties sous tension.




3. Préparer la zone d’installation du bloc d’alimentation de sorte
que, quelles que soient les conditions météorologiques,
il ne puisse pas étre au contact de I'eau. Linstaller de
préférence dans un compartiment fermé et protégé des
agents atmosphériques, dans un endroit difficile d’acces aux
personnes non autorisées.

2.1.3. CONTROLES POURLA DEFINITION DES BORDURES
VIRTUELLES :

1. Vérifierquelapente maximale de lazone detravail estinférieure
ou égale a 45% ou 50%, selon le modéle (voir DONNEES
TECHNIQUES). Pour la définition des bordures virtuelles,
suivre les regles indiquées dans la Fig. 4.

ATTENTION :
Le robot peut tondre des surfaces présentant
une déclivité maximale de 45% ou 50% selon

le modéle.
Si ces consignes ne sont pas respectées, le
robot peut glisser et sortir de lazone de travail

ATTENTION :

Les zones dont la déclivité est supérieure a
celle autorisée ne peuvent pas étre tondues.
Positionner la bordure virtuelle avant la
déclivité en excluant cette zone de pelouse
de la tonte.

2. Vérifier toute la surface de travail : évaluer les obstacles et
les zones a exclure de la zone de travail qui doivent étre
programmeées comme zones a éviter.

2.2. CRITERES DE DELIMITATION DES ZONES DE
TRAVAIL ET DES CHEMINS DE TRANSFERT

1. Enprésence d’'une zone pavée ou d’'une allée au méme niveau
que lapelouse, la bordure virtuelle peut coincider avec le bord
de la zone pavée (Fig. 5.A).

2. Enprésence d’une piscine, d’'unétangoud’uncreux, labordure
virtuelle doit étre programmée a une distance d’au moins 1
metre. Si la piscine, I'étang ou le creux sont situés au bout
d’une déclivité, la bordure virtuelle doit étre programmée a
une distance d’au moins 1,5 métre (Fig. 5.B).

3. Enprésence d’arbresauxracinessaillantes, labordure virtuelle
doit étre programmée de maniére a empécher le passage du
robot tondeuse sur des surfaces déconnectées (Fig. 5.C).

4. Labordure virtuelle doit étre programmeée de sorte que le robot
tondeuse reste a une distance d’au moins 30 cm des zones
avec du gravier ou des pierres (Fig. 5.D).

5. Danslecasdezonesendéclivité, respecter ce quiestrapporté
au paragraphe 2.1.3.

6. Dans le cas d’éléments structurels continus (murs, cl6tures,
haies, etc.) d’une hauteur de plus de 50 cm, la bordure virtuelle
doit étre programmée a une distance d’au moins 40 cm de
ceux-ci (Fig. 5.E).

7. Dans tous les autres cas, la bordure virtuelle doit respecter
une distance minimale de 30 cm entre le robot tondeuse et
I'obstacle (Fig. 5.F).

8. En cas de délimitation d’obstacles distants I'un de l'autre de
moins de 150 cm, les délimiter comme un seul obstacle en
respectant les distances indiquées ci-dessus (Fig. 5.G).

AVERTISSEMENT :
A Lazone d’opérationetengénéralles zones ou

le robot tondeuse peut naviguer doivent étre
délimitées par une cléture infranchissable.

2.2.1. PASSAGES ETROITS

1. Danslecasde passages étroits, ladistance entre deux bordures
virtuelles doit étre Z 22 m (Fig. 6.A).

2. Dans le cas d'un passage ou la distance entre les bordures
virtuelles serait <2m, la partie de la zone située au-dela du
resserrement (Fig. 6.A) ne peut pas étre atteinte de maniere
automatique par le robot tondeuse. Dans ce cas, il est
nécessaire de programmer deux zones de coupe virtuelles
distinctes (Fig. 6.B) et les relier par un chemin de transfert
virtuel (Fig. 6.C). Se référer au Manuel Complet.

2.2.2. CHEMINS DE TRANSFERT

Les zones du jardin ou sont présents des points a ne pas tondre
doivent étre reliées par des chemins de transfert. Les chemins de
transfert doivent respecter la limite de déclivité maximale de 20%.

1. Choisir, parmi les passages possibles, le chemin de transfert
le plus facile, qui permet de s’éloigner le plus possible de
tout obstacle et qui ne croise pas les zones habituellement
utilisées pour le stationnement, le passage de véhicules ou
le flux de personnes.

2. Le chemin de transfert comprend une zone de manceuvre
qui s’étend sur 1 m a droite et sur 1 m & gauche du chemin
enregistré (Fig. 7.A). Les distances minimales suivantes entre
la zone de manceuvre et les différents éléments du jardin
doivent étre respectées : a 30 cm des obstacles délimités par
des périmétres virtuels ou des zones de non-tonte (Fig. 7.B),
a 30 cm des obstacles fixes non délimités ou des éléments
structurels continus (Fig.7.C), a 1 m des chaussées (Fig.7.D),
a1 m des piscines (Fig. 7.E), a 1 m des chemins piétonniers
(Fig. 7.F), a 1 m des talus ou pentes raides (Fig. 7.G).

3. Dans le cas de passages étroits ou les distances ci-dessus ne
peuvent étre respectées, le passage doit étre délimité par des
barriéresnonfranchissables, sielles ne sontpas déjaprésentes.

REMARQUE :Les chemins de transfertenregistrés dans
des passages étroits pourraient présenter une réception
inadéquate du signal satellite, affectant ainsila précision
de fonctionnement du robot tondeuse.

2.3. INSTALLATION DES COMPOSANTS

DANGER ELECTRIQUE :

Utiliser uniquement le chargeur de batterie et
le bloc d’alimentation fournis par le fabricant.
Toute utilisation non appropriée peut provo-
quer un choc électrique et/ou une surchauffe.
AVERTISSEMENT :

Risque de coupure des mains.

Porter des gants de protection pour éviter le
risque de coupure des mains.
AVERTISSEMENT :

Risque de poussiére dans les yeux.

Porter des lunettes de protection pour éviter
d’avoir de la poussiére dans les yeux.
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DANGER ELECTRIQUE :
Ne pas brancher I'alimentation électrique
avantquetous les travaux d’installation soient

terminés.Sinécessaire, couper I'alimentation
électrique générale pendant I'installation.

2.3.1. INSTALLATION DE LA STATION DE CHARGE

La station de charge peut étre installée au bord de la zone de

travail ou dans une zone reliée a celle-ci par un chemin de transfert.

1. Vérifier les conditions d'installation comme indiqué au
paragraphe 2.1.2.

2. Sinécessaire, préparer le sol de maniére a ce que la surface
de la station de charge (Fig. 8.L) soit au méme niveau que la
pelouse, le sol devant étre parfaitement plat et compact afin
d’éviter la déformation du plan de la station de charge.

3. Fixer la station de charge (Fig. 8.L) au sol avec les vis de
fixation (Fig. 8.M).

4. Positionner le connecteur de charge dans la position de travail
(Fig.8.A).S’assurer que le connecteur de charge esten position
horizontale. Installer le capot de protection (Fig. 8.C).

5. Connecter le bloc d’alimentation & la station de charge et
visser le connecteur.

6. Brancher la fiche du bloc d’alimentation a la prise électrique.

7. Vérifier que lorsque le robot tondeuse n’est pas branché a la
station de charge, le voyant lumineux sur le socle (Fig. 8.N)
est allumé (voir Par. 3.3).

AVERTISSEMENT :
Installer la station de charge a au moins 1

meétre de toute surface, matériau ou objet
combustible ou inflammable. N’installer
en aucun cas la station de charge sur
des surfaces constituées de matériaux
inflammables, tels que des sols en bois ou
en plastique.

2.3.2. RECHARGER LE ROBOT TONDEUSE APRES
LINSTALLATION

Avant d'utiliser le produit pour la premiére fois, recharger les
batteries pendant au moins 2 heures (voir Par. 3.4).

2.4. PREMIERE ACTIVATION DU ROBOT TONDEUSE

Lors de la premiére installation, associer le robot tondeuse a
I'application « STIGA.GO ». Suivre la procédure guidée dans
I'application « STIGA.GO ».

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMMATION DES BORDURES
VIRTUELLES, DES CHEMINS DE TRANSFERT
ET DES ZONES A EVITER

La programmation des bordures virtuelles, des chemins de
transfert et des zones a éviter se fait par le biais des procédures
guidées respectives présentes dans I'application « STIGA.GO ».
La procédure consiste a piloter manuellement le robot tondeuse
en marchant a ses cotés selon les criteres généraux reportés au
paragraphe 2.2.

AVERTISSEMENT :
La zone d’opération ou les chemins utilisés

par la machine pour son transfert doivent
étre établis de maniére a ne pas inclure les
espaces publics, les zones habituellement
utilisées pour le stationnement, le transit
des véhicules ou les flux des personnes afin
d’éviter les dommages aux personnes, aux
choses ou les accidents aux véhicules.

AVERTISSEMENT :

Pour sa propre sécurité et pour éviter tout
dommage aux personnes, aux animaux ou
aux choses, I'opérateur doit préalablement
se familiariser avec la zone dans laquelle
le robot tondeuse est piloté manuellement.
Lors de la conduite du robot, marcher
prudemment pour éviter de tomber.

AVERTISSEMENT :

Lazoned’opérationeten généralles zones ou
le robot tondeuse peut naviguer doivent étre
délimitées par une cléture infranchissable.
Faire en sorte que la cléture soit adaptée

ou surveiller le robot tondeuse pendant son
fonctionnement.

3. FONCTIONNEMENT

3.1. FONCTIONNEMENT MANUEL DU ROBOT
TONDEUSE

Lerobottondeuse peut étre utilisé sans effectuerla programmation
des heures de travail. Dans ce mode, le robot tondeuse effectue un
cycle de travail, retourne & la station de charge ety reste jusqu’au
démarrage manuel suivant.

Pour utiliser la machine dans ce mode, il est toutefois nécessaire
d’effectuerla programmation des bordures virtuelles, des chemins
de transfert et des zones & éviter (voir le paragraphe 2.5)

1. Placer le robot tondeuse sur la station de charge ou, en tout
cas, dans le périmétre de l'installation.

2. Appuyersurlebouton « ARRET » (Fig.1.A) pourouvrirle carter
(Fig. 1.B) et accéder a la console de commande (Fig. 1.C).

3. Appuyer sur le bouton « ON/OFF » (Fig. 1.E) pendant 5
secondes pour mettre en marche le robot tondeuse.

4. Appuyer sur le bouton « SELECTION MODALITE » (Fig. 1.F),
jusqu’a ce que seule 'icdne « CYCLE DE TRAVAIL UNIQUE
» clignote (Fig. 1.L).

5. Appuyer sur le bouton « CONFIRMER » (Fig. 1.G). Licone
(Fig.1.L) s’allume d’une lumiére fixe pour confirmer'opération.

6. Fermer le carter (Fig. 1.B). Le robot tondeuse commencera
atravailler.



REMARQUE : Ce mode pourrait ne pas garantir une
couverture totale du jardin, tant en termes de temps
nécessaire que d'uniformité du résultat de la coupe,
surtout si le jardin n’a pas une forme réguliére. Pour
obtenir une efficacité maximale du robot tondeuse ,
il est recommandé d’effectuer la programmation des
heures de travail.

3.2. DESCRIPTION DES COMMANDES PRESENTES

SUR LE ROBOT TONDEUSE

Liste des commandes, des voyants et leur fonction :

Bouton « ARRET » (Fig. 1.A) : sert pour I'arrét de sécurité du
robot tondeuse.

« CLE DE SECURITE » (Fig. 1.D) : sert pour la mise hors
tension de sécurité du robot tondeuse.

Bouton « ON/OFF » (Fig. 1.E) : sert pour allumer et éteindre
le robot tondeuse et réinitialiser les alarmes.

Bouton « SELECTION MODE » (Fig.1.F):sertpoursélectionner
le mode de fonctionnement du robot tondeuse et pour forcer
le retour a la station de charge.

Bouton « CONFIRMER » (Fig. 1.G) : sert pour confirmer le
mode de fonctionnement défini.

Icone lumineuse « PROGRAMME PREVU » (Fig. 1.l) : sert
pour afficher le réglage du programme prévu.

Icéne lumineuse « CYCLE DE TRAVAIL SIMPLE » (Fig. 1.L) :
sert pour afficher le réglage du cycle de travail simple.

Icéne lumineuse « RETOUR AU SOCLE » (Fig. 1.H) : sert
pour afficher le réglage du retour forcé a la station de charge
du robot tondeuse.

Bouton « BLUETOOTH » (Fig. 1.M) : est utilisé uniquement
par le centre de service a des fins de diagnostic.

Icéne lumineuse « ALARME » (Fig. 1.N) : sert pour afficher
les états d’alarme.

Icéne lumineuse « BATTERIE » (Fig. 1.0) : sert pour afficher
la charge de la batterie.

REMARQUE : Pour une description plus détaillée des
fonctions énumérées ci-dessus, consulter le Manuel
Complet.

3.3. FONCTIONNEMENT DE LA STATION DE CHARGE

La station de charge est muni d’un voyant lumineux (Fig. 8.N) qui
s'allume de la fagon suivante :

Voyant éteint : la station de charge est hors tension ou le robot
est dans le socle.

Voyant a lumiére fixe : le robot tondeuse n’est pas connecté a
la station de charge et le signal de I'antenne est correctement
transmis.

Voyant clignotant: le station de charge n’est pas correctement
configurée, ou il y a une panne dans la station de charge. Se
référer au Manuel Complet.

3.4. CHARGEMENT BATTERIE
Laprocédure « CHARGEMENT BATTERIE » permet de recharger

le

robot tondeuse manuellement.

1. Placer le robot tondeuse sur la station de charge (Fig. 9.R).

2. Faireglisserlerobottondeuse agazonsurlastationdecharge
jusqu’a ce que le connecteur de chargement s’enclenche
(Fig.9.9).

3. Appuyer sur le bouton « ARRET » (Fig. 9.A) pour ouvrir
le carter (Fig. 9.B) et accéder a la console de commande
(Fig.9.C).

4. Allumer le robot tondeuse a l'aide de l'interrupteur « ON/
OFF » (Fig. 9.E).

5. Licone lumineuse « BATTERIE » (Fig.9.0) clignote en bleu,

le robot tondeuse est en train de se charger.

Fermer le carter (Fig. 9.B).

7. Laisser le robot tondeuse en charge pendant une durée au
moins égale a celle indiquée au paragraphe 2.3.2.
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REMARQUE : La recharge de la batterie avant son stockage
d’hiver doit étre effectuée conformément aux instructions du
paragraphe 4.3.

REMARQUE : La batterie du robot tondeuse est un élément
périssable et sa capacité de charge diminue avec le temps,
ce qui réduit 'autonomie de travail du robot tondeuse sans
compromettre son fonctionnement.

3.5. REGLAGE HAUTEUR DE COUPE

Pour régler la hauteur de coupe, suivre la procédure guidée dans
I'APPLI.

AVERTISSEMENT :
Ne pas toucher I'organe de coupe lors du

réglage de la hauteur de coupe.

REMARQUE :Lalongueur deI'herbe coupée parle robot
tondeuse ne doit pas dépasser 10 mm.

3.6. MODULE CAMERA

Lerobottondeuse estéquipé d’unmodule caméra (Fig. 1.P) destiné
a détecter et éviter les obstacles éventuels présents dans la zone
de travail, tout en optimisant les performances de navigation.
Pour configurer et utiliser le module caméra, suivre la procédure
guidée dans 'application « Stiga.GO ».

REMARQUE :Les performances de reconnaissance des
obstacles et des limites de la zone de travail dépendent
de nombreuxfacteurs :forme ettaille de I'objet, conditions
d’éclairage, propreté et usure de I'objectif, type de gazon,
conditions météorologiques, etc.

REMARQUE : Si la hauteur du gazon est excessive, le
module caméra peut interpréter la végétation comme un
obstacle. Si le robot tondeuse continue de s’arréter ou
de changer de direction a cause d’un gazon trop haut,
réduire la hauteur de 'herbe a l'aide d’une tondeuse
traditionnelle.

AVERTISSEMENT :
Le module caméra peut ne pas détecter

certains objets si ceux-ci sont entiérement
recouverts ou entourés de végétation, par
exemple en cas de gazon haut et dense.

AVERTISSEMENT :
Ne pas regarder directement I'éclairage LED

du module caméra pour éviter tout risque de
dommage oculaire.
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AVERTISSEMENT :

Utiliser exclusivement des pieéces détachées
d’origine.

AVERTISSEMENT :

Ne pas modifier, altérer, désactiver ou
éliminer les dispositifs de sécurité installés.

AVERTISSEMENT :

Risque de coupure des mains.

Porter des gants de protection pour éviter le
risque de coupure des mains.

AVERTISSEMENT :

Risque de poussiére dans les yeux.

Porter des lunettes de protection pour éviter
d’avoir de la poussiére dans les yeux.

ATTENTION :

Lemploi excessif d’eau peut provoquer des
infiltrations et endommager les composants
électriques.

INTERDICTION :
Ne pas utiliser de jets d’eau sous pression.

INTERDICTION :

Afind’éviter des dommages irréversibles aux
composants électriques et électroniques, ne
pas immerger le robot tondeuse, que ce soit
partiellement ou complétement, dans I'eau.

INTERDICTION :

Ne pas laver les parties internes du robot
tondeuse, car ceci pourraitendommager les
composants électriques et électroniques.

INTERDICTION :

Ne pas utiliser de solvants nid’essence pour
éviter d’'endommager les surfaces peintes et
les composants en plastique.

INTERDICTION :

Pour nettoyer I'objectif du module caméra,
utiliser uniquement un chiffon doux
légérement humidifié. N’utiliser en aucun
cas brosses, grattoirs, éponges abrasives
ou solvants chimiques.

4.1. ENTRETIEN PROGRAMME

Pour un meilleur fonctionnement et une plus longue durée de vie,
nettoyer réguliérement le produit et remplacer les parties usées.

Effectuer les opérations selon la fréquence indiquée dans le
tableau ci-dessous.

FREQUENCE

COMPOSANT TYPE D’INTERVENTION

ou

de tonte

Hebdomadaire

Toutes les 50 heures

Lame Nettoyer la lame et vérifier son
état de fonctionnement. (voir le

paragraphe 4.2)

Si la lame est pliée a cause
d'une collision ou si elle est
trés usée, la remplacer. (voir le
paragraphe 4.2)

Points de contact du
chargeur

Nettoyer et éliminer toute oxy-
dation. (Voirle Manuel Complet)

Module caméra Nettoyerl'objectif-(voirManuel

complet)

Mensuel

ou

Toutes les 100 heures
de tonte

Robot tondeuse

Procéderasonnettoyage. (Voir
le Manuel Complet)

Station de charge et
cables d’alimentation

Vérifier 'usure ou la détériora-
tion et les remplacer si néces-
saire. (Voir le Manuel Complet)

A la fin de la saison de
tonte ou tous les six mois
sile robot tondeuse n’est
pas utilisé.

Batterie

Faire une recharge avant le
stockage de la batterie. (voir le
paragraphe 4.3)

Annuel ou a la fin de la
saison de tonte

Robot tondeuse

Effectuer le contréle technique
dans un centre d'assistance
agréé. (voir le paragraphe 4.1)

Il est nécessaire d’effectuer chaque année un contréle technique
d’entretien dans un centre d’assistance agréé pour maintenir le
robot tondeuse dans de bonnes conditions de fonctionnement.

REMARQUE : En cas de non-exécution de I'entretien
annuel, les pannes ne seront pas couvertes parlagarantie.

4.2, REMPLACEMENT DES LAMES

1. Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité (voir

Par. 1.4).

2. Retourner le robot tondeuse, en prenant soin de ne pas
endommager la coque flottante de couverture.

3. Dévisser les vis de fixation (Fig. 10.E).

4. Remplacerleslames (Fig.10.D) etles vis de fixation (Fig. 10.E).

5

. Visser les vis de fixation (Fig. 10.E).

4.3. ENTRETIEN HIVERNAL DE LA BATTERIE ET

STOCKAGE

1. Charger la batterie selon la procédure guidée de 'APPLI,
accessible depuis la page « Paramétres ».

2. Nettoyer le robot tondeuse (voir le Manuel Complet).

3. Ranger le robot tondeuse dans un endroit sec et a I'abri du
gel, en vérifiant qu'il est éteint et que la clé de sécurité (Fig.

11.C) est retirée du robot tondeuse.

REMARQUE : Pour obtenir plus d’informations sur la
procédure de charge hivernale, consulter le Manuel

Complet.

REMARQUE : Lenregistrement de la recharge via la
procédure de 'application est nécessaire pour que la
garantie de la batterie reste valable.

4.4. REMPLACEMENT DE LA BATTERIE
Le remplacement de la batterie reléve exclusivement de la
responsabilité du PERSONNEL D’ASSISTANCE TECHNIQUE

DE STIGA.

S'il est nécessaire de remplacer la batterie, contacter un centre
d’assistance ou son propre revendeur.

5.

ELIMINATION
5.1. TRANSPORT

TRANSPORT, ENTREPOSAGE ET

REMARQUE : Il est conseillé d'utiliser 'emballage
d’origine pour un transport sur de longues distances.

1. Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité (voir

Par. 1.4).



2. Nettoyer le robot tondeuse (voir le Manuel Complet).

3. Soulever le robot tondeuse par la poignée (Fig. 11.D) et la
transporter en prenant soin de garder la lame de coupe loin

de son corps.
5.2. STOCKAGE

Le robot tondeuse doit étre stocké en position horizontale, dans 4
un endroit sec et a I'abri du gel aprés le nettoyage et la recharge
hivernale de la batterie (voir le chapitre 4). Pendant les longues
périodes d'inactivité, débrancher la station de charge du secteur o

électrique.

6.

5.3. ELIMINATION

AVERTISSEMENT :
Contacteruncentre d’assistance agréé avant
d’enlever la batterie du robot tondeuse.

. Eliminer 'emballage du produit de maniére durable dans les
conteneurs de collecte prévus a cet effet ou dans des points
de collecte agréés.

. Eliminer le robot tondeuse conformément aux réglementations

locales en vigueur.

3. Contacterlescentres derecyclage etd’élimination compétents,
car le robot tondeuse est un déchet classé DEEE (Déchets
d’équipements électriques et électroniques).

4. Eliminer les batteries usagées ou épuisées de maniére durable
dans les conteneurs de collecte prévus a cet effet ou dans des
points de collecte agréés.

RESOLUTION DES PROBLEMES
AVERTISSEMENT :

Arréter le robot tondeuse et le remettre en conditions de sécurité (voir le paragraphe 1.4).

Ci-apres une liste des principales anomalies pouvant survenir pendant le fonctionnement.
(Pour une description plus détaillée, se référer au Manuel complet).

PROBLEME

CAUSES

SOLUTIONS

Vibrations anormales. Le robot
tondeuse est bruyant.

Disque ou lames de coupe endommagés

Remplacer les composants endommageés (voir le para-
graphe 4.2).

Organe de coupe coincé pardesrésidus (rubans,
cordes, bouts de plastique, etc.).

Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité (voir
le paragraphe 1.4). Débloquer la lame de coupe.

Le démarrage du robot tondeuse a eu lieu en
présence d’obstacles inattendus (branches
tombées, objets oubliés, etc.).

Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité (voir
le paragraphe 1.4). Enlever les obstacles et redémarrer
le robot tondeuse.

Moteur électrique en panne.

Remplacer le moteur, contacter un centre d’assistance.

Herbe trop haute.

Augmenter la hauteur de coupe (voir le paragraphe 3.5).

Effectuer une tonte préliminaire de la zone a l'aide d’'une
tondeuse classique.

Lerobottondeuse ne se positionne
pas correctement alintérieur de la
station de charge.

Problémes a I'antenne de la station de charge.

Sile probléme persiste, contacter un centre d’assistance.

Affaissement du terrain a proximité de la station
de charge.

Rétablir le positionnement correct de |a station de charge.
(voir le paragraphe 2.3.1).

La station de charge n’a pas été correctement
calibrée, ou il y a des interférences électroma-
gnétiques a proximité de la station.

Apres avoir éliminé la source de perturbation, calibrer la
station de charge via I'application. Se référer au Manuel
Complet.

Le voyant de la station de charge
ne s’éclaire pas lorsque le robot
est hors de la station de charge.

Il n’y a pas d’alimentation électrique ou il y a un
défaut sur la station de charge

Vérifier le branchement correct a la prise de courant du
bloc d’alimentation électrique. Vérifie le bon état du cable
de connexion du bloc d’alimentation électrique.

Le voyant de la station de charge
clignote.

Il'y a une panne dans la station de charge. Se
référer au Manuel Complet.

Débrancher lastation de charge etlaremettre sous tension
au bout de quelques minutes. Si le probléme persiste,
contacter un centre d’assistance.

La station de charge n’est pas correctement
configurée.

Configurer la station de charge vie I'application. Se référer
au Manuel Complet.

Licone d’avertissement est allu-
mée sur le clavier

Signale une anomalie/une panne.

Consulter I'application pour plus d’informations ou se
référer au Manuel Complet

Le robot tondeuse s’arréte tempo-
rairement dans la zone de travail

Faible signal GPS.

Si le probleme persiste, contacter un centre d’assistance




HRVATSKI - Prijevod originalnih uputa

Cjelovit Priruénik s uputama raspoloziv je:
> na web-mjestu stiga.com

> skeniranjem QR koda

> uaplikaciji STIGA.GO, raspolozivoj u trgovinama App Store i Google Play

Download full manual
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NAPOMENA: upute koje se navode u ovom priru¢niku
vrijede za sve modele autonomne robotske kosilice. Ako
to nije naznaceno, slike se odnose na platformu SRSVO1.

NAPOMENA: ovaj priruénik sadrzi osnovne upute koje se
uglavnom odnose na sigurnost. Za pravilno postavljanje
potrebno je pazljivo proéitati i pridrzavati se cjelokupnog
priruénika s uputama (vidi gore).

1. SIGURNOST

OBVEZA:
Pazljivo procitajte prije uporabe
i Guvajte za buduce potrebe.

1.1. SIGURNARADNAPRAKSA

Obuka

a. Pazljivo proditajte upute, upoznajte se
s upravljackim elementima i pravilnom
uporabom stroja.

b. Nikad ne dopustajte da se strojem
koriste djeca, osobe sa smanjenim
tjelesnim, osjetilnim ili umnim sposob-
nostima odnosno bez iskustva i znanja
iliosobe koje nisu upoznate s ovim upu-
tama. Lokalni propisimogu ogranic¢avati
dob rukovatelja.

c. Rukovatelj, ili korisnik, smatra se od-
govornim za nesrece ili opasnosti koje
ukljuéuju treée osobe ili opremu trecih
osoba.

Priprema

a. Uvjerite se da je automatski sustav za
perimetralno ogranienje programiran
pravilno, prema naznakama.

b. Periodi¢no pregledavajte podrucje u
kojem se stroj rabi i uklonite kamenje,
Stapove, kabele i bilo koji drugi strani
predmet koji moze ometati rad.

c. Periodi¢no vizualno pregledavajte
nozeve, vijke nozeva i reznog sklopa
kako biste provijerili da se nisu istroSili

ili oStetili. IstroSene ili oStecene nozeve i
vijke mijenjajte u paru, kako bise odrzala
izbalansiranost stroja.

. Signale upozorenja treba smijestiti oko

radnog podrucja stroja ako se on rabi
najavnim podrucjimailionimaotvorenim
za javnost. Signali moraju imati sljededi
tekst: "Pozor! Automatska kosilica trave!
Drzati se daleko od stroja! Nadzirati
djecul!".

1.1.1. RAD

Opce informacije
a. Nemojte raditi strojem ako su S§titnici

neispravni ili sigurnosne naprave nisu
prisutne, na primjer bez zastita.

. Ruke ili stopala nemojte nikad stavljati

blizu rotirajucih dijelova. Drzite se uvijek
daleko od otvora za izbacivanje.

. Nedodirujte dijelove strojau pokretu prije

nego $to su se oni potpuno zaustavili.

. Zavrijeme radastrojauvijek nosite ¢vrste

cipele i duge hlace.

. Dok motor radi, nemojte podizati niti

prenositi stroj.

. Skinite s jedinice napravu za onespo-

sobljavanje:

- Prije uklanjanja nekog zacepljenja;

- Prije kontrole, €isc¢enjailivrSenjanekog
zahvata na stroju;

- Akodode doudarcastranog predmeta,
provijerite je li stroj oSteéen;

- Ako stroj poéne nepravilno vibrirati,
provjerite ima li oStecenja prije nego
Sto ga ponovno pokrenete.

. Nemojte ostavljati stroj da radi bez nad-

zora ako su u blizini prisutne domace
zivotinje, djeca ili druge osobe.




Odrzavanje i €uvanje

a. Dobro zategnite sve matice i vijke kako
biste osigurali siguran rad stroja.

b. Cesto kontrolirajte da se robotska kosi-
lica nije istrosila ili propala.

c. Iz sigurnosnih razloga istroSene ili oste-
¢ene dijelove treba zamijeniti.

d. Osigurajte da se nozevi zamijene samo
prikladnim rezervnim dijelovima.

e. Uvjerite se da su baterije napunjene
ispravnim punjac¢em baterija koji prepo-
ruCuje proizvodad. Nepravilna uporaba
moze prouzroditi elektriéni udar, pregri-
javanje ili curenje korozivne tekucine iz
baterije.

f. U slu€aju curenja elektrolita operite vo-
dom/sredstvom za neutralizaciju i obra-
tite se lije¢niku u slu¢aju dodira s o¢ima.

g. Odrzavanje stroja treba se obavljati u
skladu s uputama proizvodaca.

Preostali rizici

- lako proizvod zadovoljava sve sigurno-
sne zahtjeve, jo$ uvijek moze doci do
dodatnihrizikazbog nepravilnog postav-
ljanja i/ili nepredvidivih situacija. Stoga
je nuzno da podrucje u kojem proizvod
radi ne sadrzi predmete, ljude i zivotinje,
te 0 mogucéim opasnostima obavijestiti
sve osobe koje, €ak i povremeno, mogu
imati pristup radnom podrugju.

- U sluaju grmljavinskog nevremena i
opcenitolosihvremenskih uvjeta, prepo-
rucuje se da se proizvod ne upotrebljava
i da se svi periferni uredaji odspoje s
napajanja. Kako biste se mogli koristiti
uredajem, ponovo ga prikljucite na na-
pajanje uskladu s uputamaiz priru¢nika.

1.2. OPIS PROIZVODA

Robotska kosilica (sl. 2.A) projektirana je i izradena za
automatsku ko$nju trave u vrtovimau bilo koje dobadanainodi.
S obzirom na razli¢ite karakteristike povrSine koju treba
pokositi, robotsku kosilicu moze se programirati tako da
radi na viSe zona ograni¢enih jednom virtualnom granicom i
spojenih virtualnim putovima premjestanja.

U fazi rada, robotska kosilica kosi po podru¢ju koje je
ograni¢eno virtualnom granicom (sl. 2.B). Kad se robotska
kosilica nade u blizini virtualne granice (sl. 2.B) ili naide
na neku prepreku (sl. 2.C), mijenja smjer prema izabranoj
strategiji navigacije.

Robotska kosilica automatski i potpuno kosi ograni¢eni dio
travnjaka.

Proizvod radi putem satelitskog signala i prima satelitske
podatke za ispravak iz oblaka STIGA. Tehnologija rada
robotske kosilice temelji se na podatkovnoj komunikaciji
izmedu oblaka STIGA i samog robota. Za uporabu proizvoda
potreban je, osim toga, i mobilni uredaj (pametni telefon).
Robotska kosilica je opremljena modulom kamere (sl. 1.P)
kako biizbjegla eventualne prepreke koje se nalaze uradnom
podrugju i poboljSala u¢inkovitost navigacije.

Bilo koja druga primjena moZe se pokazati opasnom te
prouzrogiti Stetu osobamai/ilistvarima.Neprimjerenauporaba
obuhvada (na primjer, ali ne i samo): prevozZenje osoba, djece
ili Zivotinja na stroju; koriStenje stroja za vlastiti prijevoz;
koriStenje stroja za vucu ili guranje tereta; koriStenje stroja
za koSenje vegetacije koja nije travnata.

NAPOMENA: za rad robotske kosilice obavezna je veza
s mobilnom mrezom na mijestu ugradnje. Preventivho
provjerite da je pokrivenost mobilne mreze dovoljna na
adresi stiga.com ili putem aplikacije. Pruzatelj mreznih
uslugamoze se razlikovati u bilo kojem trenutku natemelju
trgovinskih sporazuma.

NAPOMENA: Kako bi funkcionirala, robotska kosilica
prima satelitske podatke za ispravak, a oni se prenose
putem oblaka STIGA. Satelitski signal za ispravak
dostupan je u mnogim zemljama. Preventivno provjerite
ako je satelitski signal za ispravak prisutan na mjestu
ugradnje na stranici stiga.com ili putem APLIKACIJE. U
slucaju da satelitski signal za ispravak nije dostupan na
mjestu ugradnje, potrebno je ugraditi satelitsku referentnu
stanicu, koja je dostupna kao dodatna oprema (pogledajte
cjeloviti prirucnik).

1.3. SIMBOLI | 0ZNACNE PLOCICE

POZOR:
Procitajte korisnicke upute prije nego sto
pokrenete rad proizvoda.

POZOR:

Opasnostod odbacivanja predmeta! prema
tijelu.

Za vrijeme rada drzite se na sigurnosnoj
udaljenosti od stroja.

POZOR:

Nemojte uvlaciti ruke i stopala unutar
sjedista noza.

Uklonite napravu za onesposobljavanje prije
vr$enja zahvata na stroju ili prije njegovog
podizanja.
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POZOR:

Nemojte uvlaéiti ruke i stopala unutar
sjedista noza.

Nemojte se penjati na stroj.

A
ZABRANA:
Uvjerite se da za vrijeme rada stroja u rad-
nom podruéju nema osoba (povrh svega

djece, starijih osoba ili osoba s invalidite-
tom) i domacih Zivotinja.

Drzite djecu, domace Zivotinje i osobe na
sigurnosnoj udaljenosti kad stroj radi.
ZABRANA:

Stroj nemojte Cistiti ni prati visokotlacnim
cistilicama.

rijom (robotska kosilica) ili odgovarajuéim
napajanjem (baza za punjenje).

Upotrebljavajte originalno napajanje sa
svojstvima prikazanim na natpisnoj ploéici.

: Uredaj lll. razreda izolacije, pogonjen bate-
D0C
I

Simbol napajanja istosmjernom strujom.

Stupanj zastite od prodora krutih predmeta
i vode.

Otpad od elektri¢ne i elektronicke opreme
koji se treba dostaviti u za to odgovarajuce
objekte za recikliranje i odlaganje.

Zajaméena razina zvuéne snage

1.4. ZAUSTAVLJANJE | ISKLJUCIVANJE
ROBOTSKE KOSILICE U SIGURNIM
UVJETIMA

OBVEZA:

Uvijek iskljuéite robotsku kosilicu u sigurnim
uvjetima prije obavljanja bilo kakve radnje
¢iséenja, prijevoza/prenosenja, odrzavanja.

1. Pritisnite gumb "STOP" (sl. 1.A) kako biste robotsku
kosilicu zaustavili u sigurnim uvjetima pa otvorite zastitni
poklopac (sl. 1.B).

2. Pritisnite gumb za iskljucivanje (slika 1.E) i drzite ga
pritisnutim nekoliko sekundi te pri¢ekajte da se LED
Zaruljica gumba iskljuci.

3. Tek nakon §to se LED Zaruljicaiskljuci (slika 1.E), izvadite
sigurnosni klju¢ (slika 1.D) kako biste robotsku kosilicu
iskljucili u sigurnim uvjetima.

4. Zatvorite zastitni poklopac (sl. 1.B).

5. Robotska kosilica je zaustavljenaiiliisklju¢ena u sigurnim
uvjetima.

2. POSTAVLJANJE

POZOR:
Nemojte vrsiti preinake ni neovlastene
izmjene, nemojte osujeéivati ni uklanjati

postavljene sigurnosne naprave.

NAPOMENA:Zadaljnjaobjasnjenjauvezis postavljanjem
proizvoda stupite u kontakt s prodavac¢em STIGA.
SASTAVNIDIJELOVIZAUGRADNJU (SERIUSKAOPREMA
MOZE SE RAZLIKOVATI OVISNO O MODELU) (SI. 3)
(A) Baza za punjenje, (B) Punja¢ baze za punjenje, (D)
Pri€vrsni vijci za bazu za punjenje, (H) Mobilni uredaj (nije
ukljuéen u isporuku).

2.1. PROVJERA ISPUNJAVANJA ZAHTJEVA ZA
POSTAVLJANJE

2.1.1. PROVJERA VRTA:

* Provjerite stanje vrta kako biste utvrdili virtualne granice,
prepreke i zone koje treba izuzeti.
¢ Nivelirajte terentako dase u slu¢aju kiSe ne stvaraju lokve.

2.1.2. PROVJERE ZA UGRADNJU BAZE ZA PUNJENJE
1 PUNJACA:

ELEKTRICNA OPASNOST:

Potrebno je pripremiti elektricnu uti¢nicu u
skladu s vazeéim zakonima iz tog podrucja
u dotiénoj zemlji.

ELEKTRICNA OPASNOST:

Dobiveni krug treba biti zasticen
diferencijalnom sklopkom (RCD) éija struja
aktiviranja nije ve¢a od 30 mA.

ELEKTRICNA OPASNOST:

Nemojte spajati napaja¢ na elektri¢nu uti¢nicu
ako su se utikac ili kabel ostetili.

Nemojte spajati niti dodirivati oSteceni kabel
prije nego $to ste ga odspojili iz napajanja.
Osteceni kabel moze dovesti u kontakt s
dijelovima pod naponom.

> B B

1. Na rubu travnjaka pripremite ravnu zonu za namjestanje
baze za punjenje.Baza za punjenje trebabiti postavljenana
mjestu koje je udometu satelitskog signala, po moguénosti
na podrudju vrta iznad kojeg se nalazi samo nebo.

2. U zoni ispred baze za punjenje mora postojati jedan
pojas bez prepreka Sirok najmanje 2 m i dug najmanje
3m.

NAPOMENA: Smatra se da je pogled nanebo neometan
kad je slobodan pod kutom od najmanje 120 stupnjeva
u svim pravcima.

POZOR:
Kabel za napajanje, napaja¢, produzni kabel

i svaki drugi elektriéni kabel koji ne pripada
proizvodu moraju ostati izvan podruéja
kosenja kako biih se drzalo daleko od opasnih
dijelova u pokretu i izbjegla ostec¢enja kabela
koja mogu dovesti u dodir s dijelovima pod
naponom.




3. Pripremite zonu za postavljanje napajaca tako da se on ni
ukakvim atmosferskimuvjetimanece naciuronjenuvodu.
Pozeljno ga je postaviti u zatvorenu prostoriju i zasti¢en
od atmosferskih utjecaja, u poloZaju koji nece biti lako
dostupan neovlastenim osobama.

2.1.3. PROVJERE ZA UTVRDIVANJE VIRTUALNIH
GRANICA:

1. Provjerite je li maksimalni nagib radnog podrucja manji
ili jednak 45% ili 50% ovisno o modelu (pogledajte
TEHNICKE PODATKE). Pri utvrdivanju virtualnih granica
postujte pravila na sl. 4.

POZOR:
Robot moze kositi povrS§ine s maksimalnim
nagibom 45% ili 50% ovisno o modelu.

U sluéaju nepostovanja uputa robot bi mogao
skliznuti i izaci iz radnog podruéja

POZOR:
Zone s nagibom veé¢im od onih dopustenih
nije moguce kositi. Namjestite virtualnu

granicu prije nagiba izuzimajuci iz ko$nje tu
zonu travnjaka.

2. Provjerite cijeluradnu povrsinu: procijenite preprekeizone
koje treba izuzeti iz radnog podruéja, a koje ¢e trebati
programirati kao zone koje treba izbjegavati.

2.2. KRITERIJI ZA OGRANICAVAN.VJE RADNIH
PODRUCJA | PUTOVA PREMJESTANJA

1. Ako su prisutni podna obloga ili puti¢ u razini travnjaka,
virtualna granica moze se podudarati s rubom podne
obloge (sl. 5.A).

2. Ako su prisutni bazen, jezero ili iskop, virtualnu granicu
mora se programirati na udaljenosti od najmanje 1 metra.
Akosebazen, jezeroiliiskop nalaze nakraju nekog nagiba,
virtualnu granicu mora se programirati na udaljenosti od
najmanje 1,5 metra (sl. 5.B).

3. Usluéaju stabala sa strSec¢im korijenjem, virtualnu granicu
morase programiratitako da seizbjegne prolazak robotske
kosilice po neravnim povrsinama (sl. 5.C).

4. Virtualnu granicu mora se programirati tako da se robotska
kosilica zadrzava na udaljenosti od najmanje 30 cm od
zona sa $ljunkom ili tucanikom (sl. 5.D).

5. U slu¢aju zona s nagibom, pridrzavajte se navedenog u
odlomku 2.1.3.

6. U slu¢aju neprekidnih strukturnih elemenata (zidi¢i,
ograde, zivice itd.) visine ve¢e od 50 cm, virtualnu granicu
mora se programirati na udaljenosti od najmanje 40 cm
od njih (sl. 5.E).

7. U svim ostalim slu¢ajevima virtualna granica mora
postovati minimalnu udaljenost od 30 cmizmedurobotske
kosilice i prepreke (sl. 5.F).

8. U sluc¢aju ograni¢avanja prepreka koje su medusobno
udaljene manje od 150 cm, ogranicite ih kao jednu jedinu
prepreku postujuci prethodno navedene udaljenosti
(sl.5.G).

UPOZORENJE:
A Radno podrucje i opéenito zone po kojima

robotska kosilica moze navigirati moraju biti
ograni¢ene neprelaznom ogradom.

2.2.1. USKI PROLAZI

1

2.

. Usluéaju uskih prolaza, udaljenostizmedu dvije virtualne
granice mora biti Z = 2 m (slika 6.A).

U slu¢aju prolaza u kojem bi udaljenost izmedu virtualnih
granica bila <2 m, dio podrugja izvan suzenja (slika 6.A)
robotska kosilica ne¢e moci automatski dostignuti. U tom
slu€aju moraju se programirati dvije odvojene virtualne
zone koSnje (slika 6.B) i povezati se virtualnim putem
premjestanja (slika 6.C). Pogledaijte cjeloviti priru¢nik.

2.2.2, PUTOVI PREMJESTANJA

Zone vrtaizmedu kojih se nalaze podrucja koja ne treba kositi
moraju se spojiti putovima premjestanja. Putovi premjestanja
moraju se pridrzavati granice maksimalnog nagiba od 20 %.

1

. Medu moguc¢im prolazima utvrdite najpogodniji put
premjestanja koji ¢e omoguciti odrzavanje najveée
udaljenosti od eventualnih prepreka i ne kriza se sa
zonama koje obi¢no sluze za parkiranje, prolazak vozila
ili protok ljudi.

. Put premjestanja uklju¢uje zonu manevriranja koja se
proteze 1 m desno i 1 m lijevo od registriranog puta
(slika7.A).Potrebno je pridrzavati se sljedec¢ih minimalnih
udaljenosti izmedu zone manevriranja i razli¢itih dijelova
vrta: 30 cm od prepreka koje su ograni¢ene virtualnim
perimetrima ili zonama bez ko$nje (slika 7.B), 30 cm
od fiksnih prepreka koje nisu ograni¢ene ili neprekidnih
strukturnih elemenata (slika 7.C), 1 m od javnih cesta
(slika 7.D), 1 m od bazena (slika 7.E), 1 m od pjeSackih
staza (slika 7.F), 1 m od provalija ili strmih padina
(slika 7.G).

. U sluéaju uskih prolaza gdje nije moguce pridrzavati
se gornjih udaljenosti, prolaz mora biti ograni¢en
neprijelaznim preprekama, ako veé nisu postavljene.

NAPOMENA: Registrirani putovi premjestanja unutar
uskih prolazamoguimatineodgovarajuéi prijem satelitskih
signala, $to utjece na preciznost rada robotske kosilice.

2.

> B

3. POSTAVLJANJE KOMPONENTI

ELEKTRICNA OPASNOST:

Koristite se samo punja¢em baterije i napaja-
¢em koje dostavlja proizvodaé. Neprimjerena
uporaba moze prouzroéiti elektriéni udar i/ili
pregrijavanje.

UPOZORENJE:

Opasnost od rezanja ruku.

Nosite zastitne rukavice kako biste izbjegli
opasnosti od rezanja ruku.

UPOZORENJE:

Opasnost od prasine u o¢ima.

Nosite zastitne naocale kako biste izbjegli
opasnosti od prasine u oéima.



ELEKTRICNA OPASNOST:

Elektri€éno napajanje spojite tek na zavrsetku
svih radnji postavljanja. Ako treba, tijekom
postavljanja deaktivirajte glavno elektricno
napajanje.

2.3.1. POSTAVLJANJE BAZE ZA PUNJENJE

Bazu za punjenje moze se postaviti na rub radnog podrucja
ili u zoni koju s njim povezuje put premjestanja.

1. Provijerite jesu liispunjeni zahtjevi za postavljanje kao $to
se navodi u odl. 2.1.2.

2. Ako treba, pripremite teren tako da povrSina baze za
punjenje (sl. 8.L) bude u razini travnjaka, teren mora biti
savr§eno ravan i zbijen kako bi se izbjeglo deformiranje
podica baze za punjenje.

3. Pri¢vrstite bazu za punjenje (sl. 8.L) na teren pri¢vrsnim
vijcima (sl. 8.M).

4. Postavite konektor za punjenje u radni polozaj (sl. 8.A).

Pobrinite se da je konektor za punjenje u vodoravhom

polozZaju. Ugradite zastitni poklopac (sl. 8.C).

. Spojite napaja¢ na bazu za punjenje i navijte konektor.

. Spojite utika¢ napajaca u elektri¢nu uti€nicu.

. Provjeritejeli, kad robotska kosilica nije u baziza punjenje,
kontrolno svjetlo na bazi za punjenje (sl. 8.N) upaljeno

(vidjeti odl. 3.3).

UPOZORENJE:
Ugradite bazu za punjenje nanajmanje 1 metar

udaljenosti od bilo koje zapaljive ili gorive
povrsine, materijala ili predmeta. Ni u kojem
slu¢aju nemojte ugradivati bazu za punjenje
napovrsineizradene od zapaljivog materijala,
poputnpr.drvenihili plastiénih podnih obloga.

N oo

2.3.2. PUNJENJE ROBOTSKE KOSILICE NAKON
POSTAVLJANJA

Prije uporabe proizvoda prvi put, stavite baterije da se pune
najmanje 2 sata (pogledajte odl. 3.4).

2.4. PRVO POKRETANJE ROBOTSKE KOSILICE

Tijekom prve ugradnje potrebno je povezati robotsku
kosilicu s aplikacijom ,STIGA.GO”. Slijedite vodeni
postupak u APLIKACIJI ,STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMIRANJE VIRTUALNIH GRANICA,
PUTOVA PREMJESTANJA | ZONA KOJE
TREBA IZBJEGAVATI

Programiranje virtualnih granica, putova premjestanja i zona
koje treba izbjegavati izvodi se putem odgovarajucih vodenih
postupaka prisutnih u APLIKACIJI "STIGA.GO". Postupak
zahtijeva da se robotsku kosilicu ruéno vodi hodajuéi uz nju,
prema opéim kriterijima koji se navode u odl. 2.2.

UPOZORENJE:

Radno podrucje ili putove kojima se stroj sluzi
zavlastito premjestanje mora se postaviti tako
da ne obuhvaéaju javne prostore, zone koje
obiéno sluze za parkiranje, prolazak vozila
ili protok ljudi kako bi se izbjeglo nanosenje
Stete osobama odnosno stvarima ili nesrece
s vozilima.

UPOZORENJE:

Radi vlastite sigurnosti i da bi se izbjeglo
nanosenje Stete osobama, Zivotinjama ili
stvarima, rukovatelj se mora preventivno
upoznati s podruc¢jem u kojem ée ruéno voditi
robotsku kosilicu.

Za vrijeme vodenja robota oprezno hodajte
kako biste izbjegli padove.

UPOZORENJE:

Radno podruéje i opéenito zone po kojima
robotska kosilica moze navigirati moraju biti
ograni¢ene neprelaznom ogradom.

Ogradu ucéinite prikladnom ili nadzirite
robotsku kosilicu tijekom rada.

3. RAD
3.1. RUCNI NACIN RADA ROBOTSKE KOSILICE

Robotskom kosilicom moze se koristiti i bez programiranja
radnog vremena. Na taj nacin robotska kosilica izvodi jedan
ciklus rada, vra¢a se u bazu za punjenje i tu ostaje sve do
sliedeceg ruénog pokretanja.

Za uporabu stroja u ovom nacinu ipak se mora programirati
virtualne granice, putove premjestanja i zone koje treba
izbjegavati (pogledajte odlomak 2.5)

1. Stavite robotsku kosilicu na bazu za punjenje ili u svakom
slu€aju unutar perimetra postavljanja.

2. Pritisnite gumb "STOP" (sl. 1.A) kako biste otvorilipoklopac
(sl. 1.B) i pristupili upravljackoj konzoli (sl. 1.C).

3. Pritisnite gumb "ON/OFF" (sl. 1.E) utrajanju od 5 sekunde
kako biste ukljugili robotsku kosilicu.

4. Pritig¢ite gumb "ODABIR NACINA" (sl. 1.F) sve dok
ne bude treptala samo ikona "POJEDINACNI CIKLUS
RADA" (sl. 1.L).

5. Pritisnite gumb "POTVRDI" (sl. 1.G). Ikona (sl. 1.L) stalno
svijetli, $to potvrduje radnju.

6. Zatvorite poklopac (sl. 1.B). Robotska kosilica krenut
ée s radom.



NAPOMENA: ovaj na¢in mozda nece jamgiti primjereno
pokrivanje vrta i u smislu potrebnog vremena, i u smislu
ujednacenosti rezultata kosnje, posebno ako je vrt
nepravilnogoblika.Zapostizanje maksimalne u€inkovitosti
robotske kosilice preporu€uje se programiranje radnog
vremena.

3.

2. OPIS UPRAVLJACKIH ELEMENATA
PRISUTNIH NA ROBOTSKOJ KOSILICI

Popls upravljackih elemenata, indikatora i njihovih funkcija:

Gumb "STOP" (sl. 1.A): sluzi za sigurno zaustavljanje
robotske kosilice.

"SIGURNOSNI KLJUC" (sl. 1.D): sluzi za sigurno
isklju€ivanje robotske kosmce.

Gumb "ON/OFF" (sl. 1.E): sluzi za uklju€ivanje i
isklju¢ivanje robotske kosilice i za resetiranje alarma.
Gumb "ODABIR NACINA" (sl. 1.F): sluzi za odabir na¢ina
rada robotske kosilice i za prisilno vracanje u bazu za
punjenje.

Gumb "POTVRDI" (sl. 1.G): sluzi za potvrdivanje
postavljenog nacina rada.

Svjetlosna ikona "PLANIRANI PROGRAM" (sl. 1.1): sluzi
za prikazivanje postavke planiranog programa.
Svjetlosnaikona"POJEDINACNICIKLUS RADA" (sl.1.L):
sluzi za prikazivanje postavke pojedinaénog ciklusarada.
Svjetlosna ikona "VRACANJE U BAZU" (sl. 1.H): slui
za prikazivanje postavke prisilnog vraéanja u bazu za
punjenje robotske kosilice.

Gumb "BLUETOOTH" (sl. 1.M): sluzi jedino servisnom
centru za aktivnost dijagnostike.

Svjetlosna ikona "ALARM" (sl. 1.N): sluzi za prikazivanje
statusa alarma.

Svjetlosnaikona "BATERIJA" (sl.1.0):sluziza prikazivanje
napunjenosti baterije.

NAPOMENA: Detaljniji opis prethodno navedenih
upravljackih elemenata pogledajte u cjelovitom priru¢niku.

3.

3. RAD BAZE ZA PUNJENJE

Baza za punjenje ima jedno kontrolno svjetlo (sl. 8.N) koje
svijetli kako se navodi u nastavku:

3.

Ugaseno kontrolno svjetlo: baza za punjenje se ne napaja
ili je robot u bazi.

Kontrolno svjetlo stalno svijetli: robotska kosilica nije
povezana s bazom za punjenje i signal antene pravilno
se odasilje.

Kontrolno svjetlo trepce: baza za punjenje nije pravilno
konfiguriranaili postoji kvar u bazi za punjenje. Pogledajte
cjeloviti priruénik.

4. PUNJENJE BATERIJE

Postupak"PUNJENJE BATERIJE" omogucavaruéno punjenje
robotske kosilice.

1. Namjestite robotsku kosilicu na bazu za punjenje
(sl. 9.R).

2. Kiiznite robotsku kosilicu po bazi za punjenje sve dok
se konektor za punjenje ne ukop¢a (sl. 9.S).

3. Pritisnite gumb "STOP" (sl. 9.A) kako biste otvorili po-
klopac (sl. 9.B) i pristupili upravljackoj konzoli (sl. 9.C).

4. Ukljucite robotsku kosilicu tipkom "ON/OFF" (sl. 9.E).
5. Svjetlosna ikona "BATERIJA" (sl. 9.0) trepée plavom
bojom: robotska kosilica se puni.

Zatvorite poklopac (sl. 9.B).

Pustite da se robotska kosilica puni najmanje onoliko
vremena koliko se navodi u odl. 2.3.2.

No

NAPOMENA: Prije zimskog skladiStenja bateriju treba
napuniti kao $to se navodi u odl. 4.3.

NAPOMENA: Baterijarobotske kosilice pokvarljivije element
i njezin se kapacitet napunjenosti smanjuje s vremenom,
¢ime se smanjuje autonomija robotske kosilice, a da se
pritom ne ugrozava njezina sposobnost za rad.

3.5. PODESAVANJE VISINE KOSNJE

Kako biste podesili visinu kosnje slijedite vodeni postupak
u APLIKACIJI.

UPOZORENJE:
Zavrijeme podesavanja visine ko$nje nemojte

dirati noz.

NAPOMENA: Duzina dijela trave koju robotska kosilica
pokosi ne smije premasivati 10 mm.

3.6. MODUL KAMERE

Robotska kosilica je opremljena modulom kamere (sl. 1.P)
kako biizbjegla eventualne prepreke koje se nalaze uradnom
podrugju i poboljSala u¢inkovitost navigacije.
Zapostavljanje i koristenje modulom kamere, slijedite vodeni
postupak u APLIKACIJI ,Stiga.GO”.

NAPOMENA: U¢inkovitost prepoznavanja prepreka i
ruba u radnom podrucju ovisi o mnogo ¢imbenika: oblik i
veli¢ina predmeta, uvjeti osvjetlienja, jasnocaiistroSenost
leée, vrsta travnjaka, vremenski uvjeti itd.

NAPOMENA: Ako je visina travnjaka previsoka, modul
kamere moze protumaciti vegetaciju kao prepreku. Ako
se robotska kosilica zaustavi ili promijeni smjer zbog
visoke trave, potrebno je smanijiti visinu trave koristeci
se konvencionalnom kosilicom.

UPOZORENJE:
Modul kamere mozda neée mo¢i otkrivati

predmete ako su isti potpuno omotani ili
prekriveni vegetacijom, npr. u slu¢aju visoke
i guste trave.

UPOZORENJE:
Nemojte gledati izravno u LED osvjetljiva¢

modula kamere kako biste izbjegli oStecenje
vida.




ODRZAVANJE

UPOZORENJE:
Koristite samo originalne rezervne dijelove.

UPOZORENJE:

Nemojte vrsSiti preinake ni neovlastene
izmjene, nemojte osujecivati ni uklanjati
postavljene sigurnosne naprave.
UPOZORENUJE:

Opasnost od rezanja ruku.

Nosite zastitne rukavice kako biste izbjegli
opasnosti od rezanja ruku.

UPOZORENJE:

Opasnost od prasine u o¢ima.

Nosite zastitne naocale kako biste izbjegli
opasnosti od prasine u o€ima.

POZOR:

Pretjerana uporaba vode moze prouzroéiti
prodiranja koja ¢e ostetiti elektriéne
komponente.

ZABRANA:

Nemojte se sluziti vodenim mlazovima pod
tlakom.

ZABRANA:

Da se elektricne i elektronicke komponente
ne binepopravljivo ostetile, robotsku kosilicu
nemojte uranjati, djelomi€éno ni potpuno,
u vodu.

ZABRANA:

Nemoijte prati unutarnje dijelove robotske
kosilice da ne biste ostetili elektricne i
elektronicke komponente.

ZABRANA:

Nemojte rabiti otapala ili benzin da ne
biste ostetili obojene povrSine i plasti¢ne
komponente.

ZABRANA:

Za ciScenje le¢e modula kamere upotrijebite
samo jednu lagano navlazenu mekanu krpu.
Ni u kojem sluéaju ne upotrebjavajte ¢etke,
strugalice, abrazivne spuzve ili kemijska
otapala.
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4.1. PROGRAMIRANO ODRZAVANJE

Za bolji rad i dulje trajanje osigurajte redovito ¢iSc¢enje
proizvoda i zamjenu istro$enih dijelova.

Zahvate vrsite u€estalo$cu koja se navodi u tablici.

UCESTALOST KOMPONENTA |VRSTA ZAHVATA
Tjedno Noz Ocistite i kontrolirajte u¢in-
odnosno kovitostnoza. (Vidiodl.4.2)

svakih 50 sati ko$nje

Ako se noz savio zbog
udarca ili se istrosio, za-
mijenite ga. (Vidi odl. 4.2)

Kontakti za pu-|O¢istiteiuklonite eventual-
njenje nu oksidaciju. (Pogledajte
cjeloviti priruénik)

Modul kamere Ocistite le¢u - (pogledajte

cjeloviti priruénik)

Mjese¢no
odnosno
svakih 100 sati koSnje

Robotska kosilica |Oc¢istite. (Pogledajte cjelo-
viti priru¢nik)

Baza za punjenje i|Kontrolirajte istroSenost
kabelizanapajanije |ili propadanje i ako treba,
zamijenite ih. (Pogledajte
cjeloviti priruénik)

Na zavrSetku sezone |Baterija
kos$nje ili svakih Sest
mjeseci ako se robot-
ska kosilica ne rabi

Napunite prije skladistenja
baterije. (Vidi odl. 4.3)

Godisnjeilinazavrset-| Robotska kosilica |lzvrSite servisiranje po
ku sezone kosnje obrascu u ovlastenom
servisnom centru. (Vidi
odl.4.1)

JednomgodiSnje trebaizvrsitiservisno odrzavanje po obrascu
u ovladtenom servisnom centru kako bi se robotska kosilica
odrzavala u dobrom radnom stanju.

NAPOMENA: nece se priznati jamstvo za eventualne
kvarove nastale zbog neizvréenog godiSnjeg servisiranja
po obrascu.

4.2. ZAMJENA NOZEVA

1. Iskljuéite robotsku kosilicu u sigurnimuvjetima (pogledajte
odlomak 1.4).

2. Prevrnite robotsku kosilicu pazedi da ne oStetite plutajuéi
poklopac za pokrivanje.

3. Odvijte pri¢vrsne vijke (sl. 10.E).

4. Zamijenite nozeve (sl. 10.D) i priévrsne vijke (sl. 10.E).

5. Zategnite priévrsne vijke (sl. 10.E).

4.3. ZIMSKO ODRZAVANJE BATERIJE |
SKLADISTENJE

1. Napunite bateriju premavodenom postupku u APLIKACIJI,
kojem mozZete pristupiti sa stranice "Postavke".

2. Ocistite robotsku kosilicu (pogledajte cjeloviti priru¢nik).

3. Cuvaijte robotsku kosilicu na suhom mjestu i zasti¢enu od
leda, uvjerivsi se da je iskljuéena i da je sigurnosni klju¢
(sl. 11.C) izvaden iz robotske kosilice.

NAPOMENA: Detaljnije informacije o postupku zimskog
punjenja pogledajte u cjelovitom priru¢niku.

NAPOMENA: Registriranje punjenja putem postupka u
aplikaciji potrebnoje u svrhuvaljanostijamstva za bateriju.

4.4. ZAMJENA BATERIJE

Zamijena baterije isklju¢iva je kompetencija OSOBLJA
TEHNICKE PODRSKE STIGA.

Ako bude trebalo zamijeniti bateriju, stupite u kontakt sa
servisnim centrom ili svojim prodavaéem.

5. PRIJEVQZ/PRENOQENJE,
SKLADISTENJE | ODLAGANJE

5.1. PRIJEVOZ/PRENOSENJE

NAPOMENA: Savjetujemo uporabu originalne ambalaze
za prijevoz/preno$enje na velike udaljenosti.

1. Iskljuéite robotsku kosilicu u sigurnimuvjetima (pogledaijte
odlomak 1.4).



2. Ocistite robotsku kosilicu (pogledajte cjeloviti priru¢nik).

3. Podignite robotsku kosilicu za odgovarajuéu ruc¢ku

(sl.11.D)iprenosite je pazeéidanoz drzite daleko odtijela.

5.2. SKLADISTENJE

A

Robotsku kosilicu morate skladistiti u vodoravnom polozaju,

na suhom mjestu i zasticenu od leda, nakon §to ste je ocistili 1
iizvrsili zimsko punjenje baterije (vidjeti poglavlje 4). Tijekom
dugih razdoblja nekoristenja iskopCajte bazu za punjenje iz

elektricne mreze.

6. RJESAVANJE PROBLEMA

5.3. ODLAGANJE

UPOZORENJE:
Za vadenje baterije iz robotske kosilice
obratite se ovlaStenom servisnom centru.

. AmbalaZu proizvoda odloZite na odrziv naéin, u predvidene
spremnike za sakupljanje ili u odgovarajuéim sabirnim
centrima ovlastenim za sakupljanje.

2. Robotsku kosilicu odlozite postujuéi zahtjeve iz lokalnih
zakonskih odredbi.

3. Obratite se odgovarajuéim strukturama za recikliranje i
zbrinjavanje buducida je robotska kosilica otpad klasificiran
kao otpadna elektri¢na i elektroni¢ka oprema (OEEO).

4. Stare ili istroSene baterije odlozZite na odrziv naéin, u
spremnike za sakupljanje ili u odgovarajuéim sabirnim
centrima ovlastenim za sakupljanje.

ff UPOZORENJE:

Zaustavite robotsku kosilicu i uspostavite sigurne uvjete (vidi odl. 1.4).

U nastavku se navodi popis glavnih nepravilnosti do kojih bi moglo doéi u fazi rada.
(Za detaljniji opis pregledajte cjeloviti priru¢nik.)

NEPOGODNOST

UZROCI

RJESENJA

Neobi¢no vibriranje. Robotska
kosilica je bu¢na.

Rezni disk ili nozevi su osteceni

Zamijenite oStecene komponente (vidi odl. 4.2).

Noz je blokiran ostacima (vrpce, uzad, plasti¢éne
krhotine itd.).

Iskljucite robotsku kosilicu u sigurnimuvjetima (vidiodl. 1.4).
Deblokirajte noz.

Robotska kosilica se pokrenula u prisutnosti
nepredvidenih prepreka (pale grane, zaborav-
lieni predmeti itd.).

Iskljucite robotsku kosilicu u sigurnimuvjetima (vidiodl. 1.4).
Uklonite prepreke i ponovno pokrenite robotsku kosilicu.

Elektri¢ni motor je u kvaru.

Zamijenite motor, obratite se servisnom centru.

Trava je previsoka.

Povecaijte visinu kosnje (vidi odl. 3.5).

Preliminarno pokosite podrucje obi¢énom kosilicom trave.

Robotska kosilica ne namjesta se
pravilno unutar stanice za punjenje.

Problemi na anteni baze za punjenje.

Ako problemustraje, stupite u kontakt sa servisnim centrom.

Upustanije terena u blizini baze za punjenje.

Ponovno pravilno namjestite bazu za punjenje. (Vidi
odl.2.3.1).

Baza za punjenje nije pravilno kalibrirana ili su
prisutne elektromagnetske smetnje u blizinibaze.

Nakon $to ste uklonili izvor smetnje, kalibrirajte bazu za
punjenje putem aplikacije. Pogledajte cjeloviti priru¢nik.

Kontrolno svjetlo baze za punjenje
ne pali se kad je robot izvan baze
za punjenje.

Nedostaje napon napajanja ili postoji kvar u
bazi za punjenje.

Provjerite je li napaja¢ pravilno priklju¢en na elektriénu
utinicu. Provjerite cjelovitost spojnog kabela napajaca.

Kontrolno svjetlo baze za punjenje
trepce.

Postoji kvar u bazi za punjenje. Pogledajte
cjeloviti prirucnik.

Deaktivirajte napajanje baze za punjenje i nakon nekoliko
minuta ponovno ga aktivirajte. Ako problem ustraje, stupite
u kontakt sa servisnim centrom.

Baza za punjenje nije pravilno konfigurirana.

Konfigurirajte bazu za punjenje putemaplikacije. Pogledajte
cjeloviti priruénik.

Na tipkovnici je upaljena ikona
Upozorenje

Signalizira stanja Nepravilnost/Kvar.

Pogledajte u aplikaciji za vise informacija ili pogledajte
cjeloviti priruénik.

Robotska kosilica priviemeno se
zaustavlja u radnom podruéju

Slab signal GPS

Ako problem ustraje, obratite se servisnom centru
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MEGJEGYZES: a jelen kézikényvbe foglalt utasitasok
valamennyirobotflinyir6-modellre érvényesek. Az abrak,
ha nincs masképp megjelélve, az SRSVO1 platformra
vonatkoznak.

MEGJEGYZES: Ez a kézikonyv az alapvetd, elsésorban
a biztonsaggal kapcsolatos utasitasokat tartalmazza. A
helyes telepités érdekében a teljes hasznalati utmutatét
(l4sd fent) figyelmesen el kell olvasni és be kell tartani.

1. BIZTONSAG

KOTELEZETTSEG:

Hasznalat el6tt olvassa el figyel-
mesen a hasznalati utmutatot
és Orizze meg jovobeni sziikség
esetére.

1.1. BIZTONSAGOS
MUVELETVEGZES

Betanitas

a. Olvassa el figyelmesen a hasznalati ut-
mutatdt, ismerje meg a vezérléseket és
a gép helyes hasznalati modjat.

b. Soha ne engedje meg gyermekek,
csOkkent testi, szellemi, illetve érzékel6
képességgel rendelkezd, vagy ismere-
tek és tapasztalatok hijaval levé, a jelen
Utmutatétnemismerd személyek szamara
a gép hasznalatat. A helyi jogszabalyok
korlatozhatjak a gép hasznalatahoz eléirt
életkort.

c. A gép kezeléje vagy felhasznaldja felelés
a harmadik személyeket vagy harmadik
szemeélyek eszkdzeit érintd balesetekért
vagy veszélyekért.

El6készités

a. Gyézédjon meg az automatikus hatarold
rendszereléirasszerlbeprogramozasarol.

b. Rendszeresen ellenérizze a gép hasz-
nalati teruletét és tavolitsa el a kdveket,
botokat, kabeleket és minden egyéb
idegen targyat, amely akadalyozhatja a
gép mikodéseét.

c. Rendszeresen ellendrizze szemrevé-
telezéssel, hogy nincs-e kopas vagy

karosodas jele a vagokéseken, valamint
avagokések és a vagdegyseg csavarjain.
Parban cserélje ki a kopott vagy sérlt
vagokéseketvagy csavarokatagép egyen-
sulyanak biztositasa céljabol.

d. A gép munkaterUlete kerlletén helyezzen
el figyelmezteté jelzéseket, ha a gépet
kozterileten vagy a nyilvanossag sza-
mara hozzaférhetd terlileten haszndlja.
A jelzések szdvege legyen: "Figyelem!
Automatikus robotflinyir6! Tartson tavolsa-
got a géptél! Gondoskodjon a gyermekek
feltigyeletéréll"

1.1.1.MUKODES

Altalanos tudnivalok

a. Ne mukddtesse a gépet hibas véddbur-
kolatokkal vagy biztonsagi szerkezetek,
példaul véddelemek nélkiil.

b. Kezét, 1abat ne tegye forgd részek mellé
vagy ala. Tartézkodjon mindig tavol a ki-
dobonyilastol.

c. Neérjenagép mozgdrészeihez, amigazok
teljesen le nem alltak.

d. A gép mukddése alatt viseljen mindig erés
labbelit és hosszunadragot.

e. Ne emelje fel, illetve ne széllitsa a gépet,
amikor a motor mukadik.

f. Tavolitsa el a kikapcsold szerkezetet a
géprol:

- Eltdmddés eltavolitasa elétt;

- A gép ellendrzése, tisztitasa elétt, vagy
mielétt azon valamilyen munkalatot
végez;

- Haidegen targyhoz utkézik, ellendrizze,
hogy nem sér(ilt-e meg a gép;

- Amennyiben a gép rendellenes médon
vibralni kezd, végezzen karosodasfel-
deritd ellenérzést, mieldtt Ujrainditana.

g. Nehagyjafelligyeletnélkilamikddd gépet,
amikor haziallatok, gyermekek vagy mas
személyek tartézkodnak a kézelben.




Karbantartas és tarolas

a. JOl huzza meg az 6sszes anyat, csavart és
rogzitéelemet a gép biztonsagos mikode-
se érdekében.

b. Gyakran ellenérizze a robotflinyirét, hogy
nincs-e rajta kopas vagy karosodas jele.

c. Biztonsagiokokbdlcserélje kiazelhaszna-
|6dott vagy karosodott részeket.

d. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vagokéseket
kizarélag megfeleld cserealkatrészekre
cserélte-e ki.

e. Ellenérizze, hogy az akkumulatorokat a
gyarto altal ajanlott, megfelel6 akkumula-
tortéltével toltdtte-e fel. A nem megfeleld
hasznalat aramiitést, tuimelegedést vagy
az akkumulator maré hatasu folyadékanak
kiémlését okozhatja.

f. Az elektrolit szivargasa esetén mossa le
vizzel/semlegesitd szerrel, és a szemmel
valé érintkezés esetén forduljon orvoshoz.

g. Agép karbantartasat a gyartd eléirasainak
megfeleléen kell végezni.

Fennmaradé kockazatok

- Bar a termék megfelel minden biztonsagi
kdvetelménynek, a nem megfeleld telepi-
tés és/vagy elére nem lathaté helyzetek
miatt tovabbi kocké&zatok merulhetnek fel.
Ezért szikséges, hogy a termék mlikodesi
tertletén ne legyenek targyak, ne tartéz-
kodjanak személyek és allatok, valamint
a lehetséges veszélyekrdl tajékoztatni kell
mindenkit, akinek akar csak alkalmanként
is hozzéaférése lehet a munkaterilethez.

- Villamlasveszélyes zivatarok és altalaban
rossz idéjarasi korulmények esetén a
terméket nem ajanlott hasznalni, és min-
den periférias eszkozt le kell kapcsolni
a tapegységrél. A termék hasznélatédhoz
csatlakoztassa Ujra a periféridkat az elekt-
romos haldzathoz a kézikényvbentalalhato
utasitdsoknak megfeleléen.

1.2. ATERMEK LEIRASA

A robotflnyirét (2.A abra) a kerti gyep automatikus, az éjszaka
vagy a nap barmely idépontjaban végezhetd nyirasara terveztik
és gyartottuk.

A nyirand¢ fellilet kilénbdz6 jellemzdinek fliggvényében a
robotflinyird beprogramozhaté tébb, egy virtualis hatarvonallal
kijelolt és virtudlis athaladasi utvonallal dsszekotott terileten
végzett munkara.

A robotflinyiré a munkafazisban elvégzi a virtualis hatarvonallal
kijelolt terileten (2.B dbra) a gyep nyirasat. Amikor a robotflinyiré

megkdzeliti a virtudlis hatarvonalat (2.B &bra) vagy akadalyba
Utkozik (2.C abra), iranyt valt a kivalasztott navigacids stratégia
alapjan.

A robotflinyiré automatikusan lenyirja a lehatarolt gyepterulet
egészét.

A termék muholdas jellel miikédik és a STIGA felh6tél kapja a
muholdas korrekcios adatokat. A robotflinyiré miikédési techno-
l6gidja STIGA felhd és arobot kdzétti adatcserén alapul. Atermék
hasznalatdhoz szilkséges tovabba egy mobil eszkdz (okostelefon).
A robotflinyiré egy kamera modullal van felszerelve (1.P abra),
amely lehetévé teszi a munkaterileten |évé esetleges akadalyok
elkeriilését és a navigacios teljesitmény javitasat.

Barmilyen mas hasznalat veszélyes lehet és személyi és/vagy
targyi karokat okozhat. Helytelen hasznalatnak minéstinek
az aldbbiak (példaként és nem kizardlagosan): személyek,
gyermekek vagy éallatok szallitisa a gépen; a gépen utazni,
a géppel terhet vontatni vagy a gépre terhet helyezni, a gép
hasznalata nem pazsit jellegli ndvényzet vagasara.

MEGJEGYZES: arobotflinyiré miikodéséhez atelepités
helyén kotelezé a mobilhalézati kapcsolat megléte.
Ellenérizze el6zetesen a stiga.com oldalon vagy az
APP-on keresztil, hogy a mobilhalézat lefedettsége
elegendd-e. A halézati kapcsolat szolgdltatéja a
kereskedelmimegallapodasoknak megfeleléen barmikor
megvaltozhat.

MEGJEGYZES: A mikodéshez a robotflinyiré a STIGA
felhén keresztll tovabbitott miholdas korrekcios
adatokat kap. A miiholdas korrekciés jel szamos
orszagban elérhetd. El6zetesen ellendrizze a stiga.com
honlapon vagy az APP-on keresztill, hogy a mliholdas
korrekcids jel elérhetd-e a telepités helyén. Amennyiben
a muholdas korrekciés jel nem érhetd el a telepités
helyén, egy muholdas referenciadllomast kell telepiteni,
amely kiegészitéként megvasarolhatd (lasd az Atfogd
kézikényvet.).

1.3. SZIMBOLUMOK ES ADATTABLAK

FIGYELEM:
Olvassa el afelhasznal6i utmutatét atermék
miikodésének beinditasa el6tt.

FIGYELEM:

Targyak kidobasanak veszélye a test
iranyaba.

A miikodés alatt tartozkodjon megfeleld
biztonsagi tavolsagra a géptol.
FIGYELEM:

Ne tegye kezét vagy labat a vagéegység
hazaba.

Miel6tt a gépen beavatkozast végez vagy fel-
emeli, tavolitsa el a kikapcsol6 szerkezetet.
FIGYELEM:

Ne tegye kezét vagy labat a vagéegység
hazaba.

Ne lépjen fel a gépre.
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TILTAS:

Gy6z6djon meg arrdl, hogy ne tartézkodja-
nak személyek (féként gyermekek, id6s vagy
fogyatékkal él6 személyek) és haziallatok
a munkateriileten a gép lizemelése alatt.
Amikor a gép miikédésben van, tartsa
téle biztonsagi tavolsagra a gyermekeket,
haziallatokat és mas személyeket.
TILTAS:

Ne hasznaljon nagynyomasu tisztitéeszkozt
a gép tisztitasahoz vagy mosasahoz.

mulatorral (robotfiinyiré) vagy specialis
tapegységgel (télt6allomas).

A teljesitménytablan feltiintetett jellem-
z6kkel rendelkezd, eredeti tapegységet
hasznalja.

: Ill. szigetelési osztalya késziilék, akku-
D

Egyenaramu tapellatas szimboéluma.

A szilard anyagok és a viz behatolasa elleni
védelem besorolasa.

Elektromos és elektronikus berendezé-
K sekbdl szarmazé hulladékok, amelyeket
=mm | Ujrahasznositas és artalmatlanitas céljabol

a megfeleld létesitményekbe kell szallitani.

Lwa

Garantalt zajteljesitmény szint

1.4. A ROBOTFUNYiRO LEALLITASA ES
KIKAPCSOLASA BIZTONSAGOS FELTETELEK
MELLETT

KOTELEZETTSEG:

Mindig biztonsagos feltételek mellett
kapcsolja ki a robotfilinyirét a tisztitasi,
szallitasi, karbantartasi miiveletek elvégzése
el6tt.

1. Nyomja meg a "STOP" (1.A 4bra) gombot a robotflinyiré
biztonsagos ledllitasdhoz és a védéfedél felnyitdsahoz
(1.B abra).

2. Tartsa nyomva a kikapcsolé gombot (1.E abra) néhany
maésodpercig, és varjon, amig az ugyanazon a gombon lévé
LED kialszik.

3. Csak a LED (1.E &bra) kialvasa utan vegye ki a biztonsagi
kulcsot (1.D &bra) arobotfiinyiré biztonsagos feltételek melletti
kikapcsolasahoz.

4. Zarja vissza a védéfedelet (1.B abra).

5. A robotflinyiré biztonsagos leéllitdsa vagy kikapcsolasa
megtortént.

2. OSSZESZERELES

FIGYELEM:
A Ne médositsa, ne iktassa ki, ne hidalja at

és ne tavolitsa el gépen levé biztonsagi
szerkezeteket.

MEGJEGYZES:Aterméktelepitésére vonatkozd tovabbi
informaciéért forduljon a STIGA markakeresked6hoz.

Alkatrészek a telepitéshez(AZ ALAPFELSZERELTSEG
MODELLENKENT VALTOZHAT) (3. abra)

(A)Toltéallomas, (B) Téltéallomas tapegysége, (D) Toltéallomast
rdgzité csavarok, (H) Mobil eszkdz (nem tartozék).

2.1. ATELEPITES FELTETELEINEK
ELLENORZESE

A KERT ELLENORZESE:

2.1.1.

¢ Végezzenterepszemlétakertbenazallapotfelmérés, valamint
a virtualis hatarvonalak, az akadalyok és a kizarandé részek
feltérképezése céljabol.

¢ Szintezze atalajt, hogy esé utan ne keletkezzenek pocsolyak.

2.1.2. ELLENORZESEK A TOLTOALLOMAS ES A’
TAPEGYSEG TELEPITESEHEZ:

ELEKTROMOS VESZELY:
A Készitsen el6 egy csatlakozoaljzatot a helyi

térvények eléirasainak megfeleléen.

ELEKTROMOS VESZELY:

A széllitott Aramkor védelmét 30 mA-nél nem
magasabb aramonkioldé differencialkapcso-
I6val (RCD) kell biztositani.

ELEKTROMOS VESZELY:

A Ne csatlakoztassa a tapegységet a csatla-
kozéaljzathoz, ha a csatlakoz6 dugé vagy a
kabel sériilt.

Ne csatlakoztasson és ne érintsen meg
sériilt kabelt, ha az nincs lecsatlakoztatva a
tapellatasrol.

A sériilt kabel a fesziiltség alatti részekkel
valé érintkezést okozhatja.

1. Készitsen el6 a gyep szélén egy sik terlletet a toltdallomas
elhelyezéséhez. A toltéallomast olyan helyre kell telepiteni,
amelyet a mliholdas jel elér, lehetdleg a kert olyan részén,
ahonnan az égbolt teljesen lathatd.

2. Atoltéallomas elétt egy legaldbb 2 m széles és 3 m
hosszu, akadalymentes terletet kell biztositani.

MEGJEGYZES: Az ég akkor minésil lathatonak, ha
mindeniranybanlegalabb 120 fokban arnyékolasmentes.

FIGYELEM:
A tapkabelt, a tapegységet, a hosszabbitot

és minden egyéb, nem a termékhez tartozo
elektromos kabelt a vagasi teriileten kiviil
kell elhelyezni, annak érdekében, hogy ne
keriilienek aveszélyes mozgé részek kozelébe
és hogy a kabelek sériilése ne okozhasson a
fesziiltség alatti részekkel valo érintkezést.




3. Készitse elé a tapegység telepitési helyét ugy, hogy soha,
barmilyen idéjarasi hatds esetén se kerlljon viz ala. A
tapegységet lehetdleg zart, az iddjarastdl védett, illetéktelen
személyek altal nehezen elérheté helyre telepitse.

2.1.3. ELLENORZESEK A VIRTUALIS HATARVONALAK
KIJELOLESEHEZ:

1. Ellenérizze, hogy a munkateriilet maximalis délésszége
legfeliebb 45% vagy 50% legyen a gép tipusatol figgéen (lasd
a MUSZAKI ADATOK c. fejezetet). A virtualis hatarvonalak
kijeloléséhez tartsa be a 4. dbran megjeldlt szabalyokat.

FIGYELEM:
A robotfiinyiré legfeljebb 45%-os vagy 50%-
os dolésszogii felileteken hasznalhato, a

modelltdl fiiggéen.
Hanemtartjabe az utasitasokat, arobotfiinyiré
megcsuszhat éstalhaladhata munkateriileten

FIGYELEM:
A megengedettnél nagyobb délésszogli
részeket tartalmazo teriileteken a fiinyiras

tilos. A virtudlis hatarvonalat a lejté el6tti
részen kell kijeldIni ugy, hogy kizarja a
flinyirasbol az adott részt.

2. Ellenérizze a teljes munkateriletet: hatarozza meg az
akadalyokat és a munkateriletbdl kizarandd részeket,
amelyeket elkerllendd részekként kell beprogramozni.

2.2. A MUNKATERULETEK ES AZ ATHALADASI
UTVONALAK KORULHATAROLASANAK
KRITERIUMAI

1. Agyeppel egy szinten levé burkolatvagy kerti 6svény eseténa
virtudlis hatarvonal egybeeshetaburkolatszélével (5.A abra).

2. Medence, té vagy arok eseténavirtudlis hatarvonalatlegalabb
1 méter tavolsagra programozza be. Ha a medence, t6 vagy
arok egy lejté végéntalalhato, a virtulis hatarvonalatlegalabb
1,5 méter tavolsagra kell beprogramozni (5.B. abra).

3. Kiallé gyoker( fak esetén a virtudlis hatarvonalat ugy kell
beprogramozni, hogy a robotflnyiré elkerlilje az egyenetlen
felUleteket (5.C abra).

4. A virtudlis hatarvonalat ugy kell beprogramozni, hogy a
robotflinyiré legalabb 30 cm tavolsagban haladjon el a
kavicsos, koves terlletek mellett (5.D &bra).

5. Lejtés terliletek esetében tartsa be 2.1.3.

6. 50cm-nélmagasabb, folytonos szerkezeti elemek (k6kerités,
sovény, kerités stb.) esetében a virtudlis hatarvonalat ezekt6|
legalabb 40 cm tavolsagra kell beprogramozni (5.E &bra).

7. Minden egyéb esetben a virtudlis hatarvonal kijel6léskor
legyen legalabb 30 cm-es tavolsag a robotflinyiré és az
akadaly kozétt (5.F abra).

8. Abban az esetben, ha az akadalyok egymastél 150 cm-nél
kisebb tavolsagra vannak, ezeket egybefliggé akadalyként
kell kérllhatarolni a fenti tavolsagok betartasaval (5.G abra).

FIGYELMEZTETES:
A A munkateriiletet és azokat a teriileteket,

amelyeken a robotflinyir6 kézlekedhet, egy
atjarhatatlan keritéssel kell koriilhatarolni.

2.2.1. SzUK ATJUAROK

1. Sziik atjarok esetén a kétvirtualis hatarvonal kozétti tavolsag
legyen Z 22 m (6.A &bra)

2. Olyanatjaré esetében, aholavirtudlis hatarok kozottitavolsag
<2m, aterlletszlik keresztmetszetentulirésze (6.A dbra)nem
érhetd el a robotflinyiréd szamara automatikus médon. Ebben
az esetben két kiildn virtualis vagasi zonat kell programozni
(6.B abra), és 0ssze kell ezeket kétni egy virtudlis athaladasi
Gtvonallal (6.C abra). Lasd az Atfogd kézikonyvet.

2.2.2. ATHALADASI UTVONALAK

A flinyirast nem igénylé terilleteket tartalmazd kertrészeket
athaladasi utvonalakkal kell dsszekétni. Az athaladasi itvonalak
esetében is be kell tartani a 20%-0s maximalis lejtéshatart.

1. A lehetséges éatjarok kozill valassza ki a legmegfelel6bb
athaladasi Utvonalat,amely alegnagyobbtavolsagot biztositja
az akadalyoktdl és amely nem keresztezi a parkoldként,
illetve gépkocsik vagy gyalogosok kozlekedésére hasznalt
tertleteket.

2. Az atadasi utvonal magéban foglal egy manéverezési zénat,
amely a kijel6lt Utvonaltdl 1 m-re jobbra és 1 m-re balra
huzodik (7.A &bra). A kdvetkezé minimalis tavolsagokat kell
betartani amandverezési teriilet és a kiilonbz¢é kerti elemek
kozétt: 30 cm-re az akadalyoktdl, amelyeket virtudlis hatarok
vagy vagasmentes zoénak hatérolnak (7.B abra), 30 cm-re a
rogzitett, nem korilhatarolt akadalyoktél vagy folyamatos
szerkezeti elemektdl (7.C abra), 1 m-re a kdzutaktél (7.D
abra), 1 m-re a medencéktdl (7.E abra), 1 m-re a gyalogos
utvonalaktol (7.F abra), 1 m-re aszakadékoktol vagy meredek
lejtéktdl (7.G &bra).

3. Olyan szlik atjarék esetében, ahol a fenti tavolsagok nem
tarthaték be, az atjarot athatolhatatlan akadallyal kell
kértlhatarolni, ha még nincs ilyen.

MEGJEGYZES: A szlik atjarékban kijelolt athaladasi
utvonalakon megtérténhet, hogy a muholdas jel vétele
nem megfelelé, ami befolyasolhatja a robotflinyird
miikddési pontossagat.

2.3. AZ ALKATRESZEK TELEPITESE

ELEKTROMOS VESZELY:

Csak a gyarté altal szallitott akkumulator-
tolt6t és tapegységet hasznaljon. A nem
rendeltetésszerii hasznalat aramiitést és\vagy
tulmelegedést okozhat.

FIGYELMEZTETES:

Kéz vagasanak veszélye.

Hasznaljon védokesztyiit a kéz vagasanak
veszélye elkeriilése céljabél.
FIGYELMEZTETES:

Por szembe keriilésének veszélye.
Hasznéljon védészemiiveget a por szembe
jutasanak elkeriilése céljabol.
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ELEKTROMOS VESZELY:
Csak a telepitési miiveletek befejeztével
csatlakoztassa az elektromos tapellatast.

Sziikség esetén a telepités alatt kapcsolja ki
a f6 halozati tapellatast.

2.3.1. ATOLTOALLOMAS TELEPITESE

Atéltéallomas telepithetd amunkatertilet szélére vagy egy ahhoz
athaladasi utvonallal kapcsolodé terlletre.

1. Ellenérizze a telepités feltételeinek meglétét a 2.1.2.

2. Szikség esetén készitse el a talajt ugy, hogy a toltéallomas
alapja (8.L abra) a gyeppel egy szinten legyen, a talajlegyen
tokéletesen sik és tdmor, hogy a téltéallomas alapja ne
deformalddjon.

3. Rogzitse a toltdallomast (8.L abra ) a talajhoz a régzitd
csavarokkal (8.M abra).

4. Allitsa atoltécsatlakozot iizemi allasba (8.A &bra) Gy6zodjén
megarrol, hogy atéltécsatlakozo vizszintes helyzetbenlegyen.
Szerelje fel a védéfedelet (8.C abra).

5. Csatlakoztassa a tapegységet a toltéallomashoz és
csavarozza be a csatlakozot.

6. Csatlakoztassa a tapegység dugos csatlakozéjat a haldzati
aljzathoz.

7. Ellenérizze, hogy a toltéallomas jelzélampaja (8.N abra)
vilagit-e, amikor a robotfiinyiré nincs az allomason (lasd a
3.3. szakaszt).

FIGYELMEZTETES:
A toltéallomast barmilyen gyulékony vagy

éghetd feliilett6l, anyagtol vagy targytol
legalabb 1 méter tavolsagra kell telepiteni.
Semmiképpen se telepitse a tolt6allomast
gyulékony anyagbdl késziilt feliiletekre, mint
példaul fa vagy miianyag padléra.

2.3.2. A ROBOTFUNYIRO FELTOLTESE A TELEPITEST
KOVETGEN

A termék elsé alkalommal val6 haszndlata elétt toltse fel
az akkumulatorokat legalabb 2 6ran keresztl (lasd a 3.4.
szakaszt).

2.4. AROBOTFUNYIRO ELSO ALKALOMMAL VALO
BEKAPCSOLASA

Az elsé telepités soran a robotflinyirdt tarsitani kell a "STIGA.
GO" alkalmazashoz. Hajtsa végre az eljarast a "STIGA.GO”
alkalmazas varazsloja segitségével.

‘ Install Stiga.GO App

2.5. AVIRTUALISHATARVONALAK,AZATHALADASI
UTVONALAKESAZELKERULENDOTERULETEK
BEPROGRAMOZASA

Avirtudlis hatarvonalak, az dthaladasi utvonalak és az elkeriilendd
teriiletek beprogramozasat a STIGA.GO alkalmazas varazsloja
segitségévelvégezhetiel. Az eljaras soranarobotflinyirotkézileg,
agép mellett gyalogolva kell vezetni a 2.2. szakaszban megadott
kritériumok betartasaval.

FIGYELMEZTETES:

/'\ A személyi sériilések, anyagi karok és jar-
= miibalesetek elkeriilése érdekében ugy kell
beprogramozni a munkateriiletet és azokat
a terileteket, amelyeken a robotfiinyiré
kodzlekedhet. hogy ne foglaljanak magukba
kozteriiletet, parkolasra hasznalt teriileteket,

jarmi- vagy gyalogosforgalom utvonalat.

FIGYELMEZTETES:

Sajat biztonsaga érdekében, valamint sze-
mélyek, allatok sériilése és anyagi karok
elkeriilése érdekében a kezelének ismernie
kell a terepet, amelyen kézileg végigvezeti a
robotfiinyirot.

A robotflinyiré6 gyalogos vezetése soran
tigyeljen az elesés veszélyére.

FIGYELMEZTETES:

A munkateriiletet és azokat a teriileteket,
amelyeken a robotflinyiré kézlekedhet, egy
atjarhatatlan keritéssel kell koriilhatarolni.

Gondoskodjon megfelel6 keritésrél vagy
feliigyelje a robotflinyiré miikodését.

3. MUKODES
3.1. A ROBOTFUNYIRO KEzI UZEMMODJA

Arobotflinyird amunkavégzésiidépontok beprogramozasanélkiil
is haszndlhat6. Ebben az lizemmaédban a robotflinyiré elvégez
egy munkaciklust, visszatér a téltéallomasra és kdvetkezd kézi
inditasig ott marad.

A gép ilyen lzemmddu haszndlatdhoz mindig el kell végezni a
virtudlis hatarvonalak, az thaladasi Utvonalak és az elkerlilendd
terliletek beprogramozasat (lasd a 2.5)

1. Helyezze a robotflinyirét a téltéallomasra vagy a telepitési
terlleten bellilre.

2. Nyomja meg a "STOP" gombot (1.A 4bra) a fedél (1.B abra)
felnyitdsahoz és a vezérlépanelhez valé hozzéféréshez
(1.C abra).

3. Tartsanyomvaaz"ON/OFF"gombot (1.E&bra)5masodpercig
a robotflnyiré bekapcsolasahoz.

4. Tartsa nyomva az "UZEMMODVALASZTAS" gombot (1.F
abra), amig csak az "EGYSZERI MUNKACIKLUS" ikon (1.L
&bra) villog.

5. Nyomja meg a "MEGEROSITES" gombot (1.G &bra). Az
ikon (1.L abra) kigyullad és folyamatosan vilagit, ez jelzi a
mivelet megerdsitését.

6. Zarjavisszaaveédéfedelet(1.Babra). Arobotflinyird megkezdi
a munkat.



MEGJEGYZES: ez az lizemmdéd nem garantdlja a kert
megfelel6 gondozasat mind a sziikséges idéraforditas,
mind a flinyiras egyenletessége szempontjabdl, féként,
ha a kert nem szabalyos alaku. A robotf(inyiré maximalis
hatékonysaganakbiztositdsahoz ajanlott beprogramozni
a munkavégzési idépontokat.

3.

A

2. AROBOTFUNYIRO VEZERLESEINEK LEIRASA

vezérlések, a kijelzések és funkcioik leirdsa
"STOP"gomb (1.A&bra):arobotflinyird biztonsagileallitasara
szolgal.
"BIZTONSAGI KULCS" (1.D 4bra): a robotfiinyird biztonsagi
kikapcsolasara szolgal.
"ON/OFF" gomb (1.E &bra): a robotflinyiré be- és
kikapcsolasara és a riasztasok nyugtazasara szolgal.
"UZEMMODVALASZTAS" gomb (1.F abra): a robotfinyird
lUzemmddjanak kivalasztasara és a toltéallomasra valod
visszatérés kényszeritésére szolgal.
"MEGEROSITES" gomb (1.G 4bra): a bedllitott iizemmod
megerdsitésére szolgal.
"UTEMEZETT PROGRAM" vil4git6 ikon (1. dbra): az
Gtemezett program bedllitisanak megjelenitésére szolgal.
"EGYSZERI MUNKACIKLUS" vilagité ikon (1.L abra): az
egyszerimunkaciklus bedllitisanak megjelenitésére szolgal.
"VISSZA A TOLTOALLOMASRA" vilagité ikon (1.H abra):
a robotflinyirénak a téltéallomasra val6 visszatérése
kényszeritésének bedllitasa megjelenitésére szolgal.
A"BLUETOOTH"gombot (1.M&bra) csak aszervizhasznélja
a diagnosztikai miveletekhez.
"RIASZTAS" vilagito ikon (1.N &bra): a riasztasok jelzésére
szolgal.

toltésének jelzésére szolgal.

M EGJEGYZES: Afentivezérlésekrészletesleirasatlasd
az Atfog6 keézikdnyvben.

3.

A

3. ATOLTOALLOMAS MUKODESE

toltéallomason egy vilagitd jelzélampa van (8.N abra), mely az

alabbiak szerint jelez:

3.

Ajelz8lampa nem vilagit: a toltéalloméas nincs tapellatas alatt
vagy a robotflinyiré a téltéallomason van.

A jelzélampa folyamatosan vilagit: a robotfinyiré nem
csatlakozik a toltéallomashoz és az antenna jel adasa
szabalyos.

A jelz6lampa villog: a t6ltéallomas nincs megfeleléen
konfigurélvavagy meghibasodott. Lasd az Atfogo kézikdnyvet.

4. AZ AKKUMULATOR FELTOLTESE

Az "AKKUMULATOR TOLTES" lehetévé teszi a robotflnyird
kézi feltoltését.

1. Helyezze a robotflinyirét a téltéallomasra (9.R &bra).

2. Toljabearobotfiinyirétatéltéallomasonafeltdltd csatlakozd
kapcsolodasaig (9.S abra).

3. Nyomjamega"STOP" gombot (9.A bra) afedél (9.B dbra)
felnyitdsahoz és a vezérlépanelhez valé hozzaféréshez
(9.C ébra).

4. Kapcsolja be a robotflinyirét az "ON/OFF" gombbal (9.E
abra).
5. Az "AKKUMULATOR" vilagitd ikon (9.0 abra) kék szinnel
villog, a robotflinyiré feltltés alatt van.
Zérja vissza a védéfedelet (9.B abra).
7. Hagyjaarobotflinyirétfeltéltés alatt legalabb az eléirtideig,
lasd a 2.2.3. szakaszt.

[

MEGJEGYZES: A téli elraktarozas elétt az akkumulator
feltoltését az el6irt modon kell elvégezni, lasd a 4.3.

MEGJEGYZES: A robotflinyiré akkumulatora romlékony, és a
toltési kapacitasa idével csdkken, ami csdkkenti a robotflinyird
mukodési idejét, de nem veszélyezteti a miikddését.

3.5. AVAGASI MAGASSAG BEALLITASA

Végezze elanyirdsimagassag bedllitasat az applikacié varazsléja
segitségével.
FIGYELMEZTETES:
Ne érjen avagéegységhezavagasi magassag
beallitadsa soran.

MEGJEGYZES: A robotflinyiré altal lenyirt fti magassaga
nem haladhatja meg a 10 mm-t.

3.6. KAMERA MODUL

A robotflinyiré egy kamera modullal van felszerelve (1.P abra),
amely lehetévé teszi a munkaterileten |évé esetleges akadalyok
elkeriilését és a navigacios teljesitmény javitasat.
A kamera modul bedllitdsdhoz és hasznélatahoz hajtsa végre
az eljarast a "STIGA.GO” alkalmazas varazsloja segitségével.

MEGJEGYZES: Az akadalyok és a munkateriilet széle
érzékelésének pontossaga szamos tényezétdl flgg,
példaul a targy formajatol és méretétdl, a vilagitasi vi-
szonyoktol, a lencse tisztasagatol és kopasatol, a gyep
tipusatdl, az id6jarasi korilmeényektdl stb.

MEGJEGYZES:Haaf(itilmagas magassagatilmagas,
akkor a kamera modul a ndvényzetet akadalyként
értelmezheti. Ha a robotflinyird gyakran megall vagy
iranyt valt a magas fu miatt, akkor egy hagyomanyos
funyiré segitségével le kell nyirni a fivet.

FIGYELMEZTETES:

A
A

Eléfordulhat, hogy a kamera modul nem
képes targyakat érzékelni, ha azokat teljesen
beboritja vagy eltakarja a névényzet, példaul
magas és siir(i fli esetén.

FIGYELMEZTETES:
A lataskarosodas elkeriilése érdekében ne
nézzen kozvetleniilakamera modul LED-jébe.



KARBANTARTAS

FIGYELMEZTETES:

Kizardlag eredeti cserealkatrészeket hasz-
naljon.

FIGYELMEZTETES:

Ne moédositsa, ne iktassa ki, ne hidalja at
és ne tavolitsa el gépen levé biztonsagi
szerkezeteket.

FIGYELMEZTETES:

Kéz vagasanak veszélye.

Hasznaljon védékesztyiit a kéz vagasanak
veszélye elkeriilése céljabol.
FIGYELMEZTETES:

Por szembe keriilésének veszélye.
Hasznaljon véddszemiiveget a por szembe
jutasanak elkeriilése céljabol.

FIGYELEM:

Tual nagy mennyiségli viz hasznélata esetén
a viz a gépbe keriilhet és karosithatja az
elektromos alkatrészeket.

TILTAS:
Ne hasznaljon nagynyomasu vizsugarat.

TILTAS:

Az elektromos és elektronikus alkatrészek
visszafordithatatlan karosodasanak
elkeriilése céljabdl ne meritse vizbe részben
vagy teljesen a robotfiinyirét.

TILTAS:

Ne mossa le a robotflinyiré belsé részeit
az elektromos és elektronikus alkatrészek
karosodasanak elkeriilése céljabol.
TILTAS:

Ne hasznaljon oldészereket vagy benzint
a festett feliiletek és a miianyag részek
karosodasanak elkeriilése céljabdl.

TILTAS:

A kamera modul lencséjének tisztitdsahoz
csak kissé nedves, puha kendét hasznaljon.
Semmiképpen ne hasznaljon kefét, kaparét,
durva szivacsot vagy vegyi olddszert.

QOO ook PP BB

4.1. TERVSZERU KARBANTARTAS

A jobb miikédés és a hosszabb élettartam érdekében
rendszeresen tisztitsa a gépet és cseréje ki az elhasznalddott
részeket.

A beavatkozésokat a tablazatban megadott gyakorisaggal kell
elvégezni.

GYAKORISAG ALKATRESZ BEAVATKOZAS JELLEGE

Hetente Kés Tisztitsa meg a kést és el-
vagy lenérizze hatékonysagat.
50 Uizemoranként (Lasd a4.2)

Haakés iitkozés hatasara el-
gorblltvagy elkopott, cserélie
ki. (Lasd a 4.2)

Tolto érintkezok Tisztitsameg éssziikségese-
tén tavolitsa el az oxidaciot.

(Lasd az Atfogo kézikonyvet)

Kamera modul Tisztitsameg alencsét - (lasd

az Atfogo kézikonyvet)

Havonta Robotflinyird Tisztitsameg. (Lasd az Atfogd
vagy kézikonyvet)
100 Uizemoranként

Toltéallomas és tap- |Ellendrizze a kopast vagy
kabelek elhaszndaldédast, szikség
esetén cserélje ki. (Lasd az
Atfogd kézikonyvet)

A flinyirasi idény végén | Akkumulator
vagy félévente, ha a
robotflinyiréd nincs
hasznélatban

Végezze el az akkumulator
elraktarozas elétti feltoltését.
(Lasd a4.3)

Evente vagy a flinyirasi| Robotflinyird
idény végén

Végeztesse el az id6szakos
miszaki vizsgalatot a marka-
szervizzel. (Lasd a 4.1)

A robotflinyir6 megfelelé lGzemi allapotanak biztositasdhoz
évente el kell végeztetni a mlszaki vizsgélatot egy felhatalmazott
markaszervizzel.

MEGJEGYZES: az éves miiszaki vizsgalat elmaradasa
miatti esetleges hibakra nem érvényes a jotallas.

4.2. AVAGOKESEK CSEREJE

1. Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kozétt a robotflinyirét
(lasd az 1.4. szakaszt).

2. Forditsa meg a robotflinyirét, gyeljen arra, hogy ne sértljon
meg a burkolata.

3. Hajtsa ki a régzité csavarokat (10.E abra).

4. Cseréljekiavagokéseket (10.D abra) és ardgzité csavarokat
(10.E &bra).

5. Szoritsa meg a régzité csavarokat (10.E abra).

4.3. AZ AKKUMULATOR TELI KARBANTARTASA
ES TAROLAS

1. Toltse fel az akkumulatort az alkalmazas varazsléja

segitségével, amely a "Beallitasok" ablakbol érhetd el.
2. Tisztitsa meg a robotflinyirét (lasd az Atfogo kézikonyvet).

3. Széraz, fagytdl védett helyen tarolja a robotflinyirét és

gy6z6djon meg arrol, hogy ki van-e kapcsolva és hogy a

biztonsagikulcs (11.C abra) elvan-e tavolitvaarobotflinyirébol.

MEGJEGYZES: A téli feltoltési eljarasra vonatkozo
részletes tudnivaldkat lasd az Atfogo kézikdnyvben.

MEGJEGYZES: Az akkumulatorra vonatkozé jotallas
érvényességéhez szilkségvan afeltéltés regisztralasara
az alkalmazas révén.

4.4, AZ AKKUMULATOR CSEREJE

Az akkumulator cseréjére kizarélag a STIGA MUSZAKI
SZERVIZSZOLGALATANAK SZAKEMBEREI jogosultak.
Amennyiben sziikségessé valik az akkumulator cseréje, forduljon
a szervizszolgalathoz vagy a markakeresked6hoz.

5.  SZALLITAS, RAKTAROZAS ES
SEMLEGESITES

5.1. SZALLITAS

MEGJEGYZES: Javasoljuk az eredeti csomagolas
hasznalatat a hosszutavu szallitdshoz.

1. Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kozétt a robotfinyirét
(lasd az 1.4. szakaszt).



2. Tisztitsa meg a robotflinyirét (lasd az Atfogé kézikdnyvet).

3. Emelje fel a robotflinyirét az erre szolgald fogantyunal fogva
(11.D &bra) és a szallitas kdzben Ugyeljen arra, hogy a
vagokest tavol tartsa a testétol.

5.2. TAROLAS

Arobotflinyirétvizszintes helyzetben, széraz, fagytdl védetthelyen
kell tarolni, miutan elvégezte a tisztitasat és az akkumulator téli
feltdltését (lasd 4. fej.). A huzamos lUzemszinet alatt bontsa a
toltéallomas villamos haldzati csatlakozasat.

PROBLEMAK MEGOLDASA
FIGYELMEZTETES:

6.

A\

5.3. ARTALMATLANITAS

A

1. Atermék csomagolasanak kdrnyezetbarat semlegesitését az
erre szolgald gyuijtd tarolokba helyezve vagy a kijelolt szelektiv
gyUjtéhelyeken végezze.

. A robotflinyirét a helyi torvény el6irdsainak betartasaval
semlegesitse.

3. Forduljon a kijel6lt hulladékkezelé és Ujrahasznositd

telepekhez, mivel a kiselejtezett robotflinyiré besorolasa
a RAEE iranyelv szerint: elektromos és elektronikus
berendezések hulladéka.

4. A régi vagy lemerilt akkumulatorok kérnyezetbarat

semlegesitését a gyUjté tarolokba helyezve vagy a kijelolt
szelektiv gyUjtéhelyeken végezze.

FIGYELMEZTETES:
Arobotfiinyiré akkumulatoranak eltavolitasa-
hoz forduljon a markaszervizhez.

n

Allitsa le a robotfiinyirét és helyezze biztonsagos allapotba (lasd az 1.4. szakaszt).

Az alabbiakban felsoroljuk a munka soran esetlegesen bekdvetkez leggyakoribb rendellenességeket.

(A részletes leirast lasd az Atfogd kézikényvben).

PROBLEMA OKA

MEGOLDASOK

A vagokések vagy a vagotarcsa sérdilt.

Cserélje ki a sérlt alkatrészeket (lasd a 4.2. szakaszt).

A vagoegység elakadt a lerakédott szennye-
z8dések (szalagok, kételek, mianyagtérmelék
stb.) miatt.

Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kozétt a robotflinyirét
(lasd az 1.4. szakaszt). Sziintesse meg a vagokések
elakadasat.

Rendellenes rezgések. A robotf(i-
nyir6 zajos.

A robotflinyirét varatlan akadalyok (lehullott
agak, a gyepen felejtett targyak stb.) jelenlété-
ben inditotta el.

Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kozétt a robotflinyirét
(lasd az 1.4. szakaszt). Tavolitsa el az akadalyokat és
inditsa Ujra a robotflnyirét.

A villanymotor meghibasodott.

Cserélje ki a motort, forduljon a miszaki szervizszol-
galathoz.

Tul magas f.

Novelje a vagasi magassagot (lasd a 3.5. szakaszt).

A kert elékészitéséhez nyirja le a flivet egy hagyomanyos
flinyirégéppel.

Probléma a téltéallomas antennajaval.

Ha a probléma nem sziinik meg, forduljon a miszaki
szervizszolgalathoz.

A robotflnyiré nem all be megfe-
leléen a téltéallomasra.

A talaj besUppedt a téltéallomas kdzelében.

Allitsa vissza a toltdallomast a megfeleld pozicioba. (Lasd
a2.3.1. szakaszt).

Atoltéallomas kalibralasa nem megfeleld, vagy
elektromagneses zavar van a téltéallomas
kozelében.

Miutan megsziintette a zavar forrasét, kalibrélja a tol-
téallomast az applikacio segitségével. Lasd az Atfogd
kézikonyvet.

A toltéallomas jelzélampaja nem
gyullad ki, amikor a robotflinyiréd
nincs a toltéallomason.

Nincs tapfesziiltség vagy a toltéallomas meg-
hibasodott.

Ellenérizze atapegység csatlakozasatahalozatialjzathoz.
Ellendrizze a tApegység csatlakozo kabelének épségét.

A toltéallomas jelzélampaja villog.

A toltéallomas meghibasodott. Lasd az Atfogd
kézikonyvet.

Szakitsa meg a toltéallomas tapellatasat, majd néhany
perc elteltével allitsa vissza. Ha a probléma nem sziinik
meg, forduljon a muszaki szervizszolgélathoz.

A toltéallomas nincs megfeleléen konfiguralva.

Konfiguralja a téltéallomast az applikacio segitsegével.
Lasd az Atfogd kézikonyvet.

Akijelzén kigyulladtaWarning ikon

Rendellenességet/hibat jelez.

Keressen tovabbi informaciot az alkalmazasban vagy az
Atfogd kézikényvben.

A robotflinyiré ideiglenesen ledll a
munkaterileten

Gyenge GPS-jel

Ha a probléma nem szlinik meg, forduljon a miszaki
szervizszolgalathoz




LIETUVISKAI - Originaliy instrukcijy vertimas

Visg instrukcijy vadova galima rasti:
> interneto svetainéje stiga.com

> programéléje ,STIGA.GO“, kurig galima atsisiysti i$ ,,App Store“ ir

»Google Play“
> nuskaitant QR KODA

Download full manual
stiga.com

PASTABA: §iame vadove pateiktos instrukcijos taikomos
visiems autonominiams Zolés pjovimo roboty modeliams.
Jei nenurodyta, paveikslai atitinka platformg SRSVO1.

PASTABA: Siame vadove pateikiami pagrindiniai
nurodymai, daugiausia susije su sauga. Kad jrenginys
buty tinkamai sumontuotas, reikia atidZiai perskaitytivisg
naudojimo instrukcijg (Zr. pirmiau) ir jos laikytis.

1. SAUGA

PAREIGOJIMAS:

rie§ naudodami atidziai
perskaitykite ir saugokite, kad
galétumete perziureti ateityje.

1.1. SAUGIOS DARBO
PRAKTIKOS

Mokymas

a. Atidziai perskaitykite instrukcijas, i$-
manykite valdiklius ir tinkamag jrenginio
naudojima.

b. Niekada jrenginio naudoti neleiskite
vaikams, asmenims, turintiems fizine,
jutimine arba psichine negalig arba
neturintiems patirties ir ziniy ir asme-
nims, kurie nesusipazino su Siomis
instrukcijomis.Vietiniai reglamentai gali
riboti operatoriaus amziy.

c. Operatorius arba naudotojas turi buti
laikomas atsakingu uz nelaimingus
atsitikimus arba pavojus, susijusius su
tre€iais asmenimis arba treciyjy asme-
ny jrenginiais.

Paruosimas

a. |sitikinkite, kad automatiné perimetrinio
aptveérimo sistema yra uzprogramuota
tinkamai, kaip pateikta nurodymuose.

b. Periodiskaitikrinkite zong, kurioje jrengi-
nys naudojamasir pasalinkite akmenis,
pagalius, laidus ir bet kokj kitg veikimui
trukdyti galintj pasalinj objekta.

1.

. Periodikai vizualiai patikrinkite peiliu-

kus, peiliuky varztus ir pjovimo mazga,
kad patikrintuméte, ar néra susidéveéje
arba pazeisti. Pakeiskite susidéveéjusius
arbapazeistus peiliusirvarztus poromis,
kadiSlaikytuméte jrenginio pusiausvyra.

. Perspéjamieji Zenklai turi buti iSdéstyti

aplinkjrenginio darbo zona, jeijis naudo-
jamasvieSose arbavisuomeneiatvirose
zonose.Zenkluose turibati pateiktas toks
tekstas:,,Démesio! Automatiné zoliapjo-
vé! Laikykités atstumo nuo jrenginio!
Priziurékite vaikus!”.

1.1. VEIKIMAS

Bendra informacija

a.

Niekada nenaudokite jrenginio, kai ap-
saugaisugede arbaapsauginiy prietaisuy,
pavyzdziui, apsaugy néra.

. Nekiskite ranky arba pédy netoli besi-

sukanciy detaliy arba po jomis. Visada
laikykités atokiau nuo iSmetimo angos.

. Nelieskite judanciy jrenginio daliy tol, kol

jos visiskai sustos.

. Irenginiuiveikiantvisada muavékite tvirtus

batus ir ilgas kelnes.

. Irenginio nekelkite arba negabenkite, kai

veikia variklis.

ISimkite jrenginio iSjungimo jtaisa:

- prie$ pasalindami kamsSatj;

- Prie$ tikrindami jrenginj, jj valydami ar
su juo dirbdami;

- Pataikius j pa$alinj daiktg, patikrinkite,
ar jrenginys nepazeistas;

-Jei jrenginys pradeda nejprastai
vibruoti, prie§ vél jj paleisdami
patikrinkite, ar nepadaryta pazeidimy.

. Nepalikite veikian&io jrenginio be prieziu-

ros, kai 8alia yra naminiy gyvunuy, vaiky
arba kity asmeny.




Prieziura ir saugojimas

a. Kad jrenginys saugiai veikty, gerai pri-
verzkite verzles, sraigtus ir varztus.

b. Daznai tikrinkite, ar zolés pjovimo
robotas nesusidévéjo arba jo buklé
nepablogéjo.

¢. Saugumui uztikrinti, reikia pakeisti susi-
dévéjusias arba pazeistas dalis.

d. |sitikinkite, kad peiliukai kei¢iami tik tin-
kamomis atsarginémis dalimis.

e. |sitikinkite, kad akumuliatoriai jkrauna-
mi naudojant tinkamag akumuliatoriy
jkroviklj, rekomenduojamg gamintojo.
Netinkamas naudojimas gali sukelti elek-
tros smugius, perkaitimag arba korozinio
skyscio iSsiliejimg i§ akumuliatoriaus.

f. Jei yra elektrolito nuotékiy, nuplaukite
vandeniu / neutralizuojancéia priemone
ir kreipkités | gydytoja, jei pateko j akis.

g. Jrenginio prieziuros darbai turi bati
atliekami vadovaujantis gamintojo ins-
trukcijomis.

Llekamou rizika
Nors gaminys atitinka visus saugos rei-
kalavimus, betdél netinkamo montavimo
ir (arba) nenumatyty situacijy gali Kilti
papildomy pavojy.Todél butina uztikrinti,
kad gaminio veikimo zonoje nebuty daik-
ty, zmoniy ir gyvany, ir informuoti apie
galimus pavojus visus asmenis, kurie
netirretkarciais gali patektijdarbo zona.

- Kilus perkunijai su zaiby pavojumi ir,
apskritai, laukiant blogy oro salyguy,
rekomenduojama nenaudoti gaminio ir
atjungti visus periferinius jrenginius nuo
maitinimo $Saltinio. Norédami naudoti
gaminj, vél prijunkite periferinius jrengi-
nius prie maitinimo Saltinio pagal vadove
pateiktus nurodymus.

1.2. GAMINIO APRASYMAS

Zolés pjovimo robotas ( 2.A pav.) yra suprojektuotas ir
pagamintas automatiniam sody zolés pjovimui bet kokiomis
dienos ir nakties valandomis.

Pagal skirtingy pjaunamy pavirSiy charakteristikas, zolés
piovimo robotas gali buti uzprogramuotas darbui daugiau nei
vienoje virtualia riba aptvertoje zonoje, sujungtoje virtualaus
peréjimo marsSrutais.

Darbo metu Zolés pjovimo robotas atlieka virtualia riba
apribotos zonos pjovima (2.B pav.).Kai zolés pjovimorobotas
yra8aliavirtualios ribos (2.B pav.) arba aptinkakliatj (2.C pav.),
jis pakeicia trajektorijg pagal pasirinkta narSymo strategija.
Zolés pjovimo robotas atlieka automatinj pjovima ir uzbaigia
apribotos vejos pjovima.

Gaminys veikia su palydoviniu signalu ir priima palydovinés
korekcijos duomenis i$ ,Cloud STIGA®. Zolés pjovimo roboto
veikimo technologija veikia pasitelkiant duomeny rysj tarp
,Cloud STIGA® ir roboto. Norint naudoti gaminj, taip pat
reikalingas mobilusis jrenginys (iSmanusis telefonas).

Zolés pjovimo robotas turi kameros modulj ( 1.P pav.), skirta
iSvengti bet kokiy darbo zonoje esanciy klit¢iy ir pagerinti
navigacijos savybes.

Bet koks kitoks naudojimas gali buti pavojingas ir sudaryti
nuostolius asmenimsir/arba daiktams. Netinkamu naudojimu
laikomi Sie atvejai (tai pavyzdys, bet sgrasas néra baigtinis):
Zmoniy, vaiky arba gyviiny gabenimas jrenginiu; vaziavimas
jrenginiu; jrenginio naudojimas kroviniams traukti arba stumti;
irenginio naudojimas ne Zolés tipo augalams pjauti.

PASTABA: kad Zolés pjovimo robotas veikty, jrengimo
vietoje turi bati mobiliojo rysio tinklo rysys. Svetainéje
stiga.com arba naudodamiesi programéle APP, i§
anksto patikrinkite, ar mobiliojo rySio tinklo apréptis yra
pakankama. Tinklo rySio tiekéjas gali bet kada pasikeisti
pagal komercinius susitarimus.

PASTABA: Veikimo metu, Zolés pjovimo robotas gauna
palydovinius korekcijos duomenis, kurie perduodami
per ,Cloud STIGA®. Palydovinis korekcijos signalas
pasiekiamas daugelyje $aliy. Svetainéje stiga.com
arba programéléje i$ anksto patikrinkite, ar palydovinis
korekcijos signalas yra montavimo vietoje. Tuomet,
jei palydovinis korekcijos signalas nepasiekiamas
montavimo vietoje, reikia sumontuoti palydovine
nuorodine stotj, kuri naudojama kaip priedas (zr.i§samy
vadova).

1.3. SIMBOLIAI IR PLOKSTELES

DEMESIO:
Prie$ paleisdami gaminj veikti, perskaitykite
naudotojo instrukcijas.

DEMESIO:

Objekty iSkritimo ir atsitrenkimo j kiing
pavojus.

Laikykités saugaus atstumo nuo jrenginio
jam veikiant.

DEMESIO:

Nekiskite ranky ar pédy j pjovimo jtaiso
ertmés vidy.

ISimkite iSjungimo jtaisg prie$ atlikdami
darbus jrenginyje arba pries jj keldami.

=




DEMESIO:

Nekiskite ranky ar pédy j pjovimo jtaiso
ertmés vidy.

Nelipkite j jrenginj.

A
DRAUDIMAS:
|sitikinkite, kad jrenginiui veikiant darbo
zonoje néra asmeny (ypac vaiky, vyresniy

arba nejgaliy asmeny) ir naminiy gyvany.
Kai jrenginys veikia, vaikus, naminius
gyvunus ir kitus asmenis laikykite saugiu
atstumu.

DRAUDIMAS:

Irenginiui valyti arba plauti nenaudokite
auksto slégio valytuvy.

akumuliatoriumi (Zolés pjovimo robotas)
arbaper specialy maitinimo bloka (jkrovimo
bazeé).

: lllizoliacijos klasés prietaisas, maitinamas
D0C

Naudokite originaly maitinimo Saltinj,
kurio specifikacijos nurodytos vardinéje
ploksteléje.

Nuolatinés srovés maitinimo $altinio
simbolis.

IPXX Apsaugos nuo kietyjy daleliy ir vandens
patekimo laipsnis.

Elektros ir nuorodinés jrangos atliekos,
kurios turi buti pristatytos j atitinkamas
perdirbimo ir $alinimo jmones.

Garantuotas garso galios lygis

1.4. ZOLES PJOVIMO ROBOTO SUSTABDYMAS
IR ISJUNGIMAS SAUGIOMIS SALYGOMIS

|PAREIGOJIMAS:
Prie§ bet kokius valymo, gabenimo ir
prieziiros darbus, visada iSjunkite Zolés

pjovimo robotg saugiomis sglygomis.

1. Paspauskite mygtukg ,STOP“ ( 1.A pav.), kad
sustabdytuméte Zolés pjovimo robotg saugiomis
salygomis ir atidarykite apsauginj dangtj ( 1.B pav.).

2. Spauskite ijungimo mygtuka ( 1.E pav.) kelias sekundes
ir palaukite, kol uzges to paties mygtuko Sviesos diodas.

3. Tikuzgesus Sviesos diodui ( 1.E pav.), IStraukite apsauginj
raktg ( 1.D pav.), kad iSjungtuméte Zolés pjovimo robotg
saugiomis sglygomis.

4. Uzdarykite apsauginj dangtj ( 1.B pav.).

5. Zolés pjovimo robotas sustabdomas arba igjungiamas
saugiomis sglygomis.

2. MONTAVIMAS

DEMESIO:
Nekeiskite, neperdirbkite, neapeikite ir
nepasalinkite sumontuoty saugos jtaisy.

PASTABA: Dél iSsamesniy paaiskinimy apie gaminio
montavima kreipkités j ,STIGA® pardavimo atstovg.

MONTAVIMUI SKIRTI KOMPONENTAI (STANDARTINE
|RANGA GALISKIRTIS PRIKLAUSOMAINUO MODELIO)
(3 pav.)

(A) Ikrovimo bazeé, (B) |krovimo bazés montavimo blokas,
(D) [krovimo bazeés tvirtinimo varztai, (H) Mobilusis jrenginys
(neprideétas).

2.1. MONTAVIMO REIKALAVIMY PATIKRA
2.1.1. SODO PATIKRA:

 Patikrinkite sodo buklg, kad nustatytuméte virtualiasribas,
kligtis ir vengtinas zonas.

* I8lyginkite Zeme taip, kad po lietaus nesusidaryty purvo
balos.

2.1.2. PATIKROS MONTUOJANT JKROVIMO BAZE IR
MAITINIMO BLOKA:

ELEKTROS PAVOJUS:
Reikia turéti elektros lizda, atitinkantj Salyje
taikomus susijusius jstatymus.

ELEKTROS PAVOJUS:

Tiekiama grandiné turi buti apsaugota
skirtumine rele (RCD), kurios suaktyvinimo
srové ne didesné nei 30 mA.

ELEKTROS PAVOJUS:

Nejunkite maitinimo bloko prie elektros lizdo,
jei kiStukas arba laidas yra pazeisti.
Nejunkite ir nelieskite pazeisto laido
pirmiausia jo neiSjunge i$ elektros tinklo.
Jeilaidas bus pazeistas, galima prisiliesti prie
daliy, kuriomis teka jtampa.

> BB

1. Vejos kraste paruoskite plok$¢ig zong jkrovimo bazei
pastatyti. |krovimo bazé turi bati jrengta tokioje vietoje,
kurig gali pasiekti palydovo signalas, geriausia tokioje
sodo vietoje, kur pilnai matomas dangus.

2. Prie$ais jkrovimo baze esancioje zonoje turi bati
maziausiai 2 m plo¢io ir maziausiai 3 m ilgio pavir§ius
be jokiy klia¢iy.

PASTABA: Dangus laikomas visiSkai matomu tuomet,
kai jis laisvas maziausiai 120 laipsniy kampu visomis
kryptimis.

DEMESIO:
Maitinimo laidas, maitinimo blokas, ilgintuvas

ir bet kuris kitas gaminiui nepriklausantis
elektros laidas turi likti pjovimo zonos iSoréje,
kad bty toliau nuo pavojingy judanéiy daliy
ir bati iSvengta zalos laidams, galintiems
susiliesti su dalimis, kuriomis teka jtampa.




3. Paruoskite maitinimo bloko montavimo zong taip, kad

jokios atmosferos salygos nepermerkty jo vandeniu.
Geriausiamontuoti uzdarame skyriuje, apsaugotame nuo
blogy oro salyguy, kurio vieta nebuty lengvai pasiekiama
pasaliniams asmenims.

2.1.3. VIRTUALIY RIBY NUSTATYMO PATIKROS:

1.

A\
A\

Patikrinkite, ar didZiausias darbo zonos $laitas néra
mazesnis arba lygus 45 % arba 50 %, atsizvelgiant j
modelj (zr. TECHNINIUS DUOMENIS).Norédaminustatyti
virtualias ribas, laikykités taisykliy, pateikty 4 pav.

DEMESIO:

Robotas galipjautipavirsius, kuriymaksimalus
Slaitas 45 % arba 50 %, atsizvelgiant j modelj.
Jei nebus laikomasi instrukcijy, robotas gali
paslysti ir iSvaziuoti i$ darbo zonos

DEMESIO:

Zonos su didesniais nuolydzZiais, nei yra
leistina, negali buti pjaunamos. |renkite
virtualigriba pries Slaitg pjovimuinejtraukdami
tos zonos pievos.

2. Patikrinkite visa darbo pavirSiy: jvertinkite klidtis ir

zonas, kuriy nereikia jtraukti j darbo zong, kurios turi bati
uzprogramuotos kaip vengtinos zonos.

2.2. DARBO ZONY APTVERIMO IR PEREJIMO

MARSRUTY KRITERIJAI

. Jei tame paciame vejos lygyje yra grindinys arba takelis,

virtuali riba gali sutapti su grindinio riba ( 5.A pav.).

. Jeiyrabaseinas, tvenkinys ar griovys, virtuali riba turi bati

uzprogramuota maziausiai 1 metro atstumu. Jeibaseinas,
tvenkinys ar griovys yra $laito apacioje, virtualiriba turi bati
uzprogramuota maziausiai 1,5 metro atstumu ( 5.B pav.).

. Jeiyramedziy su iSsikiSusiomis $aknimis, virtuali riba turi

buti uZzprogramuota taip, kad baty iSvengta Zolés pjovimo
roboto judéjimo ant nevientisy pavirsiy ( 5.C pav.).

. Virtualiribaturi buti uzprogramuota taip, kad Zolés pjovimo

robotas i$laikyty maZziausiai 30 cm atstuma nuo Zvyruoty
ar akmenuoty zony ( 5.D pav.).

. Jeiyra zony su $laitu, laikykités nurodymy, pateikty 2.1.3

skirsn.

. Jei yra istisiniy konstrukciniy elementy (sieny, uztvary,

gyvatvoriy irt.t.), kuriy aukstis didesnis nei 50 cm, virtuali
tvora turi bati uZprogramuota maziausiai 40 cm atstumu
nuo jy ( 5.E pav.).

. Visais kitais atvejais, virtuali riba privalo atitikti mazZiausiai

30 cm atstuma tarp Zolés pjovimo roboto ir klidties ( 5.F
pav.).

. Tuomet, jei kliltys viena nuo kitos yra maziau nei 150

cm atstumu, aptverkite jas kaip vieng kliatj, iSlaikydami
pirmiau nurodytus atstumus ( 5.G pav.).

A

|SPEJIMAS:

Darbo zona ir paprastai zonos, kuriose zolés
pjovimo robotas galinarsyti, turi buti aptvertos
nepereinamu uztvaru.

2.2.1. SIAURI PRAEJIMAI

1

2.

. Jei yra siaury pragjimy, atstumas tarp dviejy skirtingy
virtualiy riby turi bati Z 22 m ( 6.A pav.).

Jei pragjimo atstumas tarp virtualiy riby bty <2 m, uz
siauros vietos esanti teritorijos dalis ( 6.A pav.) negali
biiti automatiskai pasiekiama Zolés pjovimo roboto. Siuo
atveju, reikia uzprogramuoti dvi atskiras virtualias pjovimo
zonas (6.B pav.) irsujungtijas virtualiu pragjimokeliu (6.C
pav.). Zr. i§samy vadova.

2.2.2. PEREJIMO MARSRUTAI

Sodozonos, tarp kuriy yra nepjaunamuy zony, turi biti sujungtos
peréjimo marsrutais. Praéjimo mars$rutai turi atitikti didZiausig
20 % nuolydzio ribg.

1

. I8 galimy praéjimy nustatykite lengviausig peréjimo
marsrutg, su kuriuo baty galima iSlaikyti didesnj atstuma
nuo bet kokiy klitéiy ir jis nesikirsty su zonomis, paprastai
skirtomis statyti, vazinéti automobiliams arba ten, kur
vaiksto daug Zmoniy.

. Pragjimo kelias apima manevravimo zong, esancig 1
m j deSing ir 1 m | kaire nuo uZregistruoto kelio ( 7.A
pav.). Butina laikytis toliau nurodyty maziausiy atstumy
tarp manevravimo vietos ir jvairiy sodo elementy: 30
cm atstumu nuo kliGéiy, apriboty virtualiais perimetrais
arba nepjovimo zonomis ( 7.B pav.), 30 cm atstumu nuo
fiksuoty neapriboty kli€iy arba istisiniy konstrukciniy
elementy ( 7.C pav.), 1 m atstumu nuo vieSujy keliy (7.D
pav.), 1 m atstumu nuo baseiny ( 7.E pav.), 1 m atstumu
nuo pésciyjy taky ( 7.F pav.), 1 m atstumu nuo uoly ar
staciy Slaity ( 7.G pav.).

. Jei yra siaury praéjimy, kuriuose negalima laikytis
pirmiau nurodyty atstumy, praéjimas turi biti atitvertas
nepervaziuojamais barjerais, jei jy dar néra.

PASTABA: Peréjimo marsrutai, uzfiksuoti siauruose
praéjimuose, gali buti netinkamai priimami palydovinio
signalo, o tai gali turéti jtakos Zolés pjovimo roboto
veikimo tikslumui.

2.
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3. KOMPONENTUY MONTAVIMAS

ELEKTROS PAVOJUS:

Naudokite tik gamintojo tiekiama akumuliato-
riaus jkroviklj ir maitinimo bloka. Naudojant
netinkamai, gali nutrenkti elektra ir (arba)
gali perkaisti.

|SPEJIMAS:

Ranky jsipjovimo pavojus.

Dévékite apsaugines pirstines, kad iSvengtu-
méte pavojaus jsipjauti rankas.

|SPEJIMAS:

Dulkiy patekimo j akis pavojus.

Dévékite apsauginius akinius, kad iSvengtu-
méte dulkiy patekimo j akis pavojaus.



ELEKTROS PAVOJUS:

Prijunkite elektros tiekimg tik baige visus
montavimo darbus.Jeireikia,montavimo metu
iSjunkite pagrindinj elektros tiekima.

2.3.1. ]KROVIMO BAZES MONTAVIMAS

|krovimo bazé gali biti sumontuota darbo zonoje arba prie
jos peréjimo marSrutu prijungtoje zonoje.

1. Patikrinkite montavimo reikalavimus, kaip nurodyta 2.1.2
skirsn.

2. Jeireikia paruosti Zzeme taip, kad jkrovimo bazés pavirSius
( 8.L pav.) buty viename lygyje su pieva, Zemé turi bati
visiSkai lygi ir kompaktiSka taip, kad jkrovimo bazés
platforma nesideformuoty.

3. Pritvirtinkite jkrovimo baze (8.L pav.) prie grindy tvirtinimo
varztais ( 8.M pav.).

4. Nustatykite jkrovimo jungtj j darbing padetj (8.A pav.).
|sitikinkite, kad jkrovimo jungtis yra horizontalioje padetyje.
Sumontuokite apsauginj dangtj (8.C pav.).

5. Prijunkite maitinimo bloka prie jkrovimo bazeés ir prisukite
jungtj.

6. Prijunkite maitinimo kiStuka prie elektros lizdo.

7. Patikrinkite, ar tuomet, kai Zolés pjovimo robotas néra
ikrovimo bazéje, lemputé jkrovimo bazéje ( 8.N pav.)
dega (Zr. 3.3 skirsn.).

|SPEJIMAS:
Sumontuokite jkrovimo baze bent 1 metro

atstumu nuo bet kurio degaus arba lengvai
uzsidegancio pavirSiaus, medziagos arba
objekto. Jokiy budu nemontuokite jkrovimo
pagrindo ant pavirSiy, pagaminty i$ degios
medziagos, pavyzdziui, ant mediniy arba
plastikinés medziagos grindy.

2.3.2. ZOLES PJOVIMO ROBOTO |KROVIMAS
SUMONTAVUS
Prie$ naudodami gaminj pirma karta, jkraukite
akumuliatorius maziausiai 2 valandas (zr. 3.4 skirsn.).
2.4. PRIES SUAKTYVINANT ZOLES PJOVIMO
ROBOTA

Pirmo montavimo metu, Zolés pjovimo robotg reikia susieti
su programéle ,STIGA.GO“. Vykdykite programélés
,STIGA.GO" vedlio nurodymus.

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. VIRTUALIY RIBY, PEREJIMO MARSRUTY IR
VENGTINY ZONY PROGRAMAVIMAS

Virtualiy riby, peréjimo marSruty ir vengtiny zony
programavimas atliekamas naudojant atitinkamas proceduras
su vedliu, pateiktas PROGRAMELEJE ,STIGA.GO".
Procediros metu praSoma Zolés judeéjimo robotg nukreipti
rankiniu budu, einant Salia jo pagal bendruosius kriterijus,
pateiktus 2.2 skirsn.

|SPEJIMAS:
Darbo zona arba jrenginio peréjimui naudoti

marsSrutai turi bati nustatyti taip, kad
neapimty viesy erdviy, paprastai masinoms
statyti ar vazinéti skirty zony arba ten, kur
daznai vaiksto Zmonés, kad buty iSvengta
Zzalos asmenims, daiktams arba transporto
priemoniy avarijy.

|SPEJIMAS:

Savo saugumui uztikrinti ir norédamas
apsaugoti asmenis, gyvinus arba daiktus
nuo Zalos, operatorius privalo i§ anksto
iSmanyti zona, kurioje Zolés pjovimo robotas
nukreipiamas rankiniu badu.

Nukreipdami robotg eikite atsargiai, kad
nenukristuméte.

|SPEJIMAS:

Darbo zona ir paprastai zonos, kuriose zolés
pjovimo robotas gali narsyti, turi buti aptvertos
nepereinamu uztvaru.

Pritaikykite uztvarus arba stebékite Zolés
pjovimo robotg jam veikiant.

3. VEIKIMAS

3.1. ZOLES PJOVIMO ROBOTO RANKINIS
VEIKIMAS

Zolés pjovimo robotas gali biti naudojamas neatlikus darbo
laiko programavimo. Siame rezime Zolés pjovimo robotas
atlieka darbo ciklg, griZta j jkrovimo baze ir lieka iki sekancio
rankinio paleidimo.

Norint naudoti jrenginj Siuo budu, bet kokiu atveju, reikia
uzprogramuotivirtualiasribas, peréjimo marsrutusirvengtinas
zonas (zr. 2.5 skirsn.)

1. Palikite zolés pjovimo robotg jkrovimo bazéje arba
montavimo perimetro viduje.

2. Paspauskite mygtuka,STOP“(1.Apav.), kadatidarytuméte
dangtj(1.Bpav.)irpasiektuméte valdymo pultg (1.C pav.).

3. Paspauskite mygtuka ,ON/OFF“ ( 1.E pav.) 5 sekundes,
kad jjungtuméte zolés pjovimo robotg.

4. Spauskite mygtuka ,REZIMO PASIRINKIMAS® (1.F pav.),
kol pradés mirkséti viena piktograma ,VIENAS DARBO
CIKLAS" (1.L pav.).

5. Paspauskite mygtuka ,PATVIRTINTI* ( 1.G pav.).
Piktograma (1.L pav.) pradedadegtinuolat, kad patvirtinty
veiksma.

6. Uzdarykite dangtj ( 1.B pav.). Zolés pjovimo robotas
pradés dirbti.



PASTABA. Sis reZimas gali negarantuoti tinkamos sodo
apreéptiestiek pagal reikalingglaikg, tiek pjovimo rezultato
vienoduma, ypac tada, jei sodo formanevienoda.Kad bty
pasiektas maksimalus Zolés pjovimo roboto efektyvumas,
rekomenduojama vadovautis darbo laiko programavimu.

3.2. ZOLES PJOVIMO ROBOTE ESANCIY

KOMANDY APRASYMAS

Komanduy, indikatoriy ir jy funkcijos sgrasas:

Mygtukas ,STOP* ( 1.A pav.): skirtas saugiai sustabdyti
Zolés pjovimo robota.

LAPSAUGINIS RAKTAS* (1.D pav.):skirtas saugiaiiSjungti
Zolés pjovimo robota.

Mygtukas ,ON/OFF* ( 1.E pav.): skirtas jjungti ir iSjungti
Zolés pjovimo robotg bei atstatyti pavojaus signalus.
Mygtukas ,REZIMO PASIRINKIMAS* ( 1.F pav.): skirtas
pasirinkti Zolés pjovimo roboto darbo rezimg ir jjungti
grizima j jkrovimo baze.

Mygtukas ,PATVIRTINTI* ( 1.G pav.): skirtas patvirtinti
nustatytg darbo rezima.

Sviegianti piktograma,,SUPLANUOTA PROGRAMA® (1.1
pav.):skirta perziaréti suplanuotos programos nustatyma.
Sviegianti piktograma ,VIENAS DARBO CIKLAS® ( 1.L
pav.): skirta perziaréti vieno darbo ciklo nustatyma.
Sviegianti piktograma ,GR|ZIMAS | BAZE“ ( 1.H pav.):
skirta perzidréti priverstino grizimo j Zolés pjovimo roboto
ikrovimo baze nustatyma.

Mygtukas ,BLUETOOTH" ( 1.M pav.): naudoja tik
aptarnavimo centras diagnostikos veiksmams.
Sviegianti piktograma,,PAVOJAUS SIGNALAS*(1.Npav.):
skirta perziuréti pavojaus signalo bisenas.

Sviegianti piktograma ,AKUMULIATORIUS" ( 1.0 pav.):
skirta perziuréti akumuliatoriaus jkrovima.

PASTABA: ISsamesnj pirmiau iSvardyty valdikliy
apraSyma Ziurékite iSsamiame vadove.

3.3. ]KROVIMO BAZES VEIKIMAS

Jki

rovimo bazé turiSvie€ianciglempute (8.N pav.), kuriuzsidega

kaip nurodyta toliau:

Lemputeé iSjungta: jkrovimo bazei netiekiamas maitinimas
arba robotas yra bazéje.

Lemputé dega nuolat: Zolés pjovimo robotas néra
prijungtas prie jkrovimo bazés ir antenos signalas yra
tinkamai perduodamas.

Lemputé mirksi: jkrovimo bazé nératinkamai konfigtruota
arba jkrovimo bazéje yra gedimas. Zr. i$§samy vadova.

3.4. AKUMULIATORIAUS |[KROVIMAS

Su procedira ,AKUMULIATORIAUS |[KROVIMAS* galima
ikrauti Zolés pjovimo robota rankiniu budu.

1. Padékite Zolés pjovimo robotg ant jkrovimo bazés (9.R
pav.).

2. Stumkite Zolés pjovimo robotg ant jkrovimo bazés tol,
kol jkrovimo jungtis uzsifiksuos ( 9.S pav.).

3. Paspauskite mygtuka ,STOP“ ( 9.A pav.), kad atidary-
tuméte dangtj (9.B pav.) ir pasiektuméte valdymo pultg
(9.C pav.).

4. |junkite zolés pjovimo robotg mygtuku ,ON/OFF“ ( 9.E
pav.).

5. Sviecianti piktograma ,AKUMULIATORIUS* (9.0 pav.)
mirksimélynaspalva, Zolés pjovimo robotas jkraunamas.

6. Uzdarykite dangtj ( 9.B pav.).

7. Palikite Zolés pjovimo robotg jkrauti bent laikg, nurody-
tg 2.3.2 skirsn.

PASTABA: Akumuliatoriy jkrauti prie$ sandeliuojant ziemag
reikia taip, kaip nurodyta 4.3 skirsn.

PASTABA: Zolés pjovimo roboto akumuliatorius yra greitai
gendantis elementas, todél laikui bégant jo jkrovimo talpa
mazeja, todél mazeéja roboto vejapjoves veikimo nuotolis,
o jo veikimas nesumazéja.

3.5. PJOVIMO AUKSCIO REGULIAVIMAS

Norédami sureguliuoti pjovimo aukstj, vadovaukites
PROGRAMELEJE pateikta procedira su vedliu.

|SPEJIMAS:
nelieskite pjovimo jrenginio tuomet, kai

reguliuojamas pjovimo aukstis.

PASTABA: Zolés pjovimo roboto nupjautos Zolés dalies
ilgis neturi viryti 10 mm.

3.6. KAMEROS MODULIS

Zoles pjovimo robotas turi kameros modulj ( 1.P pav.), skirtg
iSvengti bet kokiy darbo zonoje esanciy klit¢iy ir pagerinti
navigacijos savybes.

Norédami nustatyti ir naudoti kameros modulj, vadovaukités
programeles ,Stiga.GO" vedlio procedira.

PASTABA: Klitu¢iy ir darbo zonos riby patvirtinimo
efektyvumas priklauso nuo daugelio veiksniy: objekto
formos irmatmeny, apSvietimo salygy, objektyvo Svarosir
nusidévéjimo, Zolés sluoksniotipo, atmosferos salygyirt.t.

PASTABA: JeiZolés sluoksnio aukstis per didelis, kameros
modulis gali jvertinti augalija kaip klidtj. Jei Zolés pjovimo
robotas nuolat sustoja arba pakeicia kryptj dél aukstos
zolés, reikia sumazinti Zolés aukstj naudojant tradicine
zoliapjove.

|SPEJIMAS:
Kameros modulis gali nesugebéti aptikti

objekty, jei jie yra visiSkai apgaubti arba
padengti augalija, pavyzdziui, jei Zolé auksta
arba tanki.

|SPEJIMAS:
Neziurékite tiesiai j kameros modulio Sviesos

diody iliuminatoriy, kad iSvengtuméte regos
pazeidimy.




4. PRIEZIURA

|SPEJIMAS:
Naudokite tik originalias atsargines detales.

|SPEJIMAS:
Nekeiskite, neperdirbkite, neapeikite ir nepa-
Salinkite sumontuoty saugos jtaisy.

|SPEJIMAS:

Ranky jsipjovimo pavojus.

Dévékite apsaugines pirstines, kad iSveng-
tuméte pavojaus jsipjauti rankas.
|SPEJIMAS:

Dulkiy patekimo j akis pavojus.

Dévékite apsauginius akinius, kad iSvengtu-
méte dulkiy patekimo j akis pavojaus.
DEMESIO:

Jei bus naudojama per daug vandens, jis
gali prasiskverbti ir sugadinti elektrinius
komponentus.

DRAUDIMAS:
Nenaudokite suslégto vandens sroviy.

DRAUDIMAS:

Kad nepataisomai nesugadintuméte elektri-
niyir elektroniniy komponenty, nemerkite da-
lies arba viso Zolés pjovimo roboto j vandenj.

DRAUDIMAS:
Neplaukite vidiniy roboto daliy, kad ne-
sugadintuméte elektroniniy ir elektriniy
komponenty.

DRAUDIMAS:

Nenaudokite tirpikliy arba benzino, kad ne-
sugadintuméte dazyty pavirsiy ir plastikiniy
komponenty.

DRAUDIMAS:

Norédami iSvalyti kameros modulio objek-
tyva, naudokite tik minksta, nezymiai su-
drékintg Sluoste. Jokiy budu nenaudokite
Sepeciy, grandikliy, abrazyviniy kempiniy
arba cheminiy tirpikliy.

4.1. PLANINE PRIEZIURA

Kad geriau veikty ir tarnauty ilgiau, batinai gaminj reguliariai
valykite ir pakeiskite susidéveéjusias dalis.

Atlikite veiksmus lenteléje nurodytu daznumu.

Kas ménesj

arba

kas 100 pjovimo va-
landy

Zolés pjovimo ro-
botas

I18valykite. (Zr. iSsamy va-
dova)

|krovimo bazeé ir
maitinimo laidai

Patikrinkite susidévéjima
ir buklés pablogéjimg,
jei reikia, pakeiskite. (Zr.
i§samy vadovg)

Pasibaigus pjovimo
sezonui arba kas pus-
metj, jei zolés pjovimo

Akumuliatorius

|kraukite akumuliatoriy
prie§ sandéliuodami.
(Zr. 4.3 skirsn.)

DAZNIS KOMPONENTAS [VEIKSMO TIPAS

Kas savaite Peilis Nuvalykite ir patikrinkite
arba peilio efektyvuma. (Zr. 4.2
kas 50 pjovimo va- skirsn.)

landy

Jeigu peilis yra sulenktas
dél susitrenkimo arba jei
yra susidévejes, jj pakeis-
kite. (Zr. 4.2 skirsn.)

|krovimo kontaktai [Nuvalykite ir pasalinkite
galimas oksidacijas. (Zr.
iSsamy vadova)

robotas nenaudoja-
mas

Kas metus arba pa-|Zolés pjovimo ro-|Techninjaptarnavimaatliki-
sibaigus pjovimo se-|botas te igaliotgme aptarnavimo
zonui centre. (Zr. 4.1 skirsn.)

Reikia kas metus atlikti techning prieziurg jgaliotame
aptarnavimo centre, kad Zolés pjovimo robotas iSlikty geros
veikimo bukles.

PASTABA: bet kokiems gedimams todél, kad nebuvo
atlikta metiné techniné patikra, nebus taikoma garantija.

4.2. PJOVIMO PEILIY KEITIMAS

1. ISjunkite Zolés pjovimo robotg saugiomis sglygomis
(2r. 1.4 skirsn.).

2. Apverskite Zolés pjovimo robotg stengdamiesi nepazeisti
dengianciosios plokstés slankiojo danggio.

3. Atverzkite tvirtinimo varztus ( 10.E pav.).

4. Pakeiskite pjovimo peiliukus ( 10.D pav.) ir tvirtinimo
varztus ( 10.E pav.).

5. PriverZkite tvirtinimo varztus ( 10.E pav.).

4.3. AKUMULIATORIAUS PRIEZIURA ZIEMA IR
SANDELIAVIMAS

1. |kraukite akumuliatoriy vadovaudamiesiPROGRAMELE-
JE, kuri pasiekiama puslapyje ,Nustatymai“, pateiktomis
gairémis.

2. Nuvalykite Zolés pjovimo robotg (zr. i§samy vadova).

3. Laikykite Zolés pjovimo robotg sausoje ir nuo $Salcio
apsaugotoje vietoje, jsitikindami, kad yra iSjungtas ir
apsauginis raktas ( 11.C pav.) yra iStrauktas i$ Zolés
pjovimo roboto.

PASTABA: ISsamesne informacija apie jkrovimo Ziemai
procedra zilrékite iSsamiame vadove.

PASTABA: |krovimo registracija su programéléje pateikta
procedura reikalinga tam, kad galioty akumuliatoriaus
garantija.

4.4. AKUMULIATORIAUS PAKEITIMAS

Uz akumuliatoriaus pakeitimg yra iSskirtinai atsakingas tik
,STIGA“ TECHNINIO APTARNAVIMO PERSONALAS.

Jei prireikty pakeisti akumuliatoriy, kreipkités j aptarnavimo
centrg arba j savo pardavimo atstova.

5. GABENIMAS, SANDELIAVIMAS IR
SALINIMAS

5.1. GABENIMAS

Kameros modulis |Nuvalykite objektyva — (zr.

i$samy vadova)

PASTABA: Siuloma naudoti gabenimui ilgus atstumus
skirtg pakuote.

1. ISjunkite zolés pjovimo robotg saugiomis sglygomis



(2r. 1.4 skirsn.).

2. Nuvalykite Zolés pjovimo robotg (zr. iSsamy vadova).

3. Pakelkite Zolés pjovimo robotg uz specialios rankenos
(11.D pav.) ir gabenkite jj stengdamiesi iSlaikyti pjovimo
peilj toli nuo kano.

5.2. LAIKYMAS

Zolés pjovimo robotas turi biti laikomas horizontalioje
padétyje, sausoje vietoje, apsaugotoje nuo ledo, po to, kai
bus iSvalytas ir akumuliatorius jkrautas ziemai (zr. 4 sk.).
ligais neveikimo laikotarpiais atjunkite jkrovimo baze nuo
elektros tinklo.

6.

A\

PROBLEMY SPRENDIMAS
ISPEJIMAS:

5.3. SALINIMAS

A

. Salinkite gaminio pakuote tvariai, j tam skirtas surinkimo
talpyklas arba specialiuose jgaliotuose surinkimo
centruose.

2. Salinkite Zolés pjovimo robotg vadovaudamiesi vietiniy

jstatymy taisykliy reikalavimais.

3. Kadangi Zolés pjovimo robotas yra EEA| (elektros ir
elektroninés jrangos atliekoms) priskiriamos atliekos,
kreipkités j specialiasinstitucijas dél perdirbimoir $alinimo.

4. Salinkite senus arba panaudotus akumuliatorius tvariai,

| tam skirtas surinkimo talpyklas arba specialiuose

jgaliotuose surinkimo centruose.

|SPEJIMAS:

NorédamiisSimtiakumuliatoriyis$ zolés pjovimo
roboto, kreipkités j jgaliota aptarnavimo
centra.

—_

Sustabdykite Zolés pjovimo robotg ir palikite jj saugiomis sglygomis (zr. 1.4 skirsn.).

Toliau pateikiamas pagrindiniy sutrikimy, galin¢iy pasitaikyti darbo etape, sarasas.

(I§samesnj apras8yma Zitrékite iSsamiame vadove).

GEDIMAS PRIEZASTYS

SPRENDIMAI

Pjovimo diskas arba peiliukai pazeisti

Pakeiskite pazeistus komponentus (zr. 4.2 skirsn.).

Pjovimo jtaisas uzblokuotas likuciais (juostomis,
virvémis, plastmases fragmentais ir t.t.).

I8junkite Zolés pjovimo robotg saugiomis salygomis (zr.1.4
skirsn.). Atblokuokite pjovimo peil].

Nejprastas vibravimas. Zolés

pjovimo robotas kelia triuk$ma. pamirstiems objektams ir t.t.).

Zolés pjovimo roboto paleidimas jvyko esant
nenumatytoms kliGitims (nukritusioms $akoms,

18junkite Zolés pjovimo robotag saugiomis salygomis (zr.1.4
skirsn.). Pasalinkite klidtis ir paleiskite Zolés pjovimo
robotg i$ naujo.

Elektrinio variklio avarija.

Pakeiskite variklj, kreipkités j aptarnavimo centra.

Per auksta Zole.

Padidinkite pjovimo aukstj (zr. 3.5 skirsn.).

Atlikite preliminary pjovima naudojant normalig Zoliapjove.

Problemos su jkrovimo bazés antena.

Jei problema islieka, kreipkités j aptarnavimo centra.

Zolés pjovimo robotas gerai

DirvoZemio jgriuvos prie jkrovimo bazeés.

Atstatykite tinkama jkrovimo bazes padétj. (Zr.2.3.1 skirsn.).

nepasistato j jkrovimo stot;.

|krovimo bazé nebuvo teisingai sukalibruota
arba Salia bazés yra elektromagnetiniy trukdziy.

Pasaling trukdzio Saltinj, programéle sukalibruokite
ikrovimo baze. Zr. i§samy vadova.

|krovimo bazéslemputé nejsijungia
tuomet, kairobotas yra uz jkrovimo
bazés riby.

Néra maitinimo jtampos arba jkrovimo bazéje
jvyko gedimas.

Patikrinkite taisyklingg prijungimg prie maitinimo srovés
lizdo. Patikrinkite, ar maitinimo bloko jungiamasis laidas
yra sveikas.

|krovimo bazés lemputé mirksi.

Ivyko jkrovimo bazés gedimas. Zr. i§samy
vadova.

I8junkite jkrovimo bazés maitinimg ir tiekite maitinima i§
naujo po keliy minuéiy. Jei problema islieka, kreipkités |
aptarnavimo centra.

|krovimo bazé néra teisingai konfigiruota.

Programéle konfigiruokite jkrovimo baze. Zr. i§samy
vadova.

Klaviaturoje dega jspéjamoji
piktograma

Nurodo sutrikimo / gedimo salygas.

I§samesnés informacijos ieSkokite programéléje arba
ziarékite iSsamy vadova

Zolés pjovimo robotas laikinai
sustoja darbo zonoje

Silpnas GPS signalas

Jei problema islieka, kreipkités j aptarnavimo centrg




LATVIESU - Instrukcijas tulkojums no originalvalodas

Pilna ekspluatacijas rokasgramata ir pieejama:
> timeklvietne stiga.com

> skenéjot QR kodu

> lietotne STIGA GO, kas pieejama App Store un Google Play

Download full manual
stiga.com

PIEZIME: $aja rokasgramata sniegtie noradijumiattiecas
uz visiem autonomu robotiz&tu plaujmasinu modeliem.
Attéli, ja nav precizéts, attiecas uz SRSV01 platformu.

PIEZIME: $aja rokasgramata ir ietverti pamatnoradijumi,
kas galvenokart attiecas uz dro$ibu. Lai nodroSinatu,
ka uzstadiSana tiek veikta pareizi, ir ripigi jaizlasa un
jaievero visi lietoSanas instrukcija ietvertie noradijumi
(skatit ieprieks).

1. DROSIBA

PIENAKUMS:

Uzmanigi izlasiet pirms
izmantosanas un glabajiet
to, lai to varetu izmantot ari
nakotne.

1.1. DROSA EKSPLUATACIJA

Apmaciba

a. Uzmanigi izlasiet noradijumus, apgus-
tiet komandas un maSinas pareizas
lietoSanas noteikumus.

b. Nekada gadijumanelaujietlietotmasinu
bérniem, personam ar fiziskiem, manu
organu vai garigiem traucéjumiem, ka
ari personam, kuru pieredze vai zina-
Sanas nav pietiekamas, vai kuras nav
izlasijusas So instrukciju. Vietéjie notei-
kumi var ierobezot operatora vecumu.

c. Operators vai lietotajs ir atbildigs par
negadijumiem vai apdraudéjumiem,
kas saistiti ar treSajam personam vai
treSo personu aprikojumu.

Sagatavosana

a. Parliecinieties, vai automatiska pe-
rimetra norobezoSanas sistéma ir
ieprogrammeéta pareizi un saskana ar
noradijumiem.

b. Periodiski parbaudiet zonu, kurmasina
tiek lietota, un novacietakmenus, zarus,
kabelus unjebkadus citus priekSmetus,
kas var traucét tas darbibu.

c. Periodiski veiciet asmenu, asmenu
bultskriivju un plausanas bloka vizualu
parbaudi, lai parliecinatos, ka tie nav
nodiluSivaibojati.Lai saglabatu masinas
ltdzsvaru, papariemnomainietnodiluSus
vai bojatus asmenus un bultskruves.

d. Apkartmas$inas darbibas zonaijaizvieto
bridinajuma zimes, ja to izmanto publis-
kas vai brivi pieejamas vietas. Uzzimém
jaizvieto 8ads teksts: “Uzmanibu! Au-
tomatiska plaujmasina! Turieties drosa
attalumanomasinas! Uzraugietbérnus!”.

1.1.1. DARBIBA

Vispareja informacija

a. Nedarbiniet masinu ar bojatiem aizsar-
giem vai ja droSibas ierices vai aizsargi
ir nonemti.

b. Rokas unkajas nedrikst likt tuvu vaizem
rotéjoSamdalam.Vienmérturieties prom
no izmesanas atveres.

c. Neaiztieciet masSinas kustigas dalas,
kameér tas nav pilniba apstajusas.

d. Ma8inas darbiba laika vienmeér valkajiet
stingrus apavus un garas bikses.

e. Nepaceliet vai neparvietojiet masinu,
kameér dzinéjs darbojas.

f. Nonemiet blokéSanas ierici no iekartas:
- Pirms Skérsla iznems$anas.

- Pirms masinas parbaudes, tirisanas
vai laboSanas;

- Sadursmes arsve$kermenigadijuma,
lai parbauditu, vai masina nav bojata;

-Ja masdina sak spécigi vibrét, lai
parbauditu, vai nav bojajumu, pirms
atkartotas iedarbinasanas.

g. Neatstajiet ieslégtu masinu bez uz-
raudzibas majdzivnieku, bérnu vai citu
tuvuma esosu cilvéku klatbutne.




Tehniskaapkope unuzglabasana

a. Labipievelcietvisusuzgrieznus, bultskro-
ves un skraves, lai nodroSinatu masinas
droSu darbibu.

b. Bieziparbaudietrobotizétu plaujmasinu,
lai parliecinatos, vai ta nav nodilusi vai
bojata.

c. DroSibas apsverumu dél ir janomaina
nodiluSas vai bojatas dalas.

d. Parliecinieties, ka asmeni tiek nomainiti
tikai ar piemérotam rezerves dalam.

e. Parliecinieties, vai akumulatori tiek
uzladéti, izmantojot pareizo razotaja
ieteikto akumulatoru ladétaju. Neparei-
za izmanto$ana var izraisit elektrisko
triecienu, parkarSanu vai akumulatora
kodiga elektrolita izlieSanos.

f. Elektrolita noplides gadijuma nomaz-
gajiet ar udeni/neitralizéjosu lidzekli un
versieties piearsta, jatas nok|ustacisu.c.

g. MaSinas apkope javeic saskana ar ra-
zotaja noradijumiem.

AtI|ku5|e riski
Laiganizstradajums atbilst visam droSi-
bas prasibam, nepareizas uzstadisanas
un/vai neparedzétu situaciju de| var ras-
ties papildu riski. Tadél ir nepiecieSams,
laiteritorija, kura darbojas izstradajums,
nebdtu priekSmetu, cilvéku un dzivnieku,
turklat ir jainformé visas personas, kas
var pieklutdarbazonai, tai skaitaislaicigi,
par iespéjamam briesmam.

- Pérkona negaisa gadijuma ar zibens
riskuunvispar, jairgaidamisliktilaikaps-
takli, ieteicams nelietot izstradajumu un
atslegt visas periférijas ierices no elek-
tribas tikla. Lai izmantotu izstradajumu,
atkartoti pievienojiet periférijas ierices
elektribas tiklam saskana ar rokasgra-
mata izklastitajiem noradijumiem.

1.2. IZSTRADAJUMA APRAKSTS

Robotizéta plaujmasina (2.A att.) ir paredzéeta automatiskai

zales plausanai darzos jebkura dienas vai nakts stunda.

Atkariba no dazadiem plaujamas virsmas raksturlielumiem,

robotizétu plaujmasinu var ieprogrammet ta, lai ta stradatu

vairakas zonas, kas norobeZotas ar virtualu robezu un
savienotas ar virtualiem parvietoSanas celiem.

Darbalaikarobotizéta plaujmasina plaujzonu, kas norobezota
ar virtualu robezu (2.B att.). Kad robotizéta plaujmasina
atrodas virtualas robezas tuvuma (2.B att.) vai sastopas ar
Skersli (2.C att.), ta maina trajektoriju atbilstoSi izveletajai
navigacijas stratégijai.

Robotizéta plaujmasina automatiski veic plausanu un parklaj
norobezotu zaliena dalu.

Produkts darbojas, izmantojot satelita signalu, un sanem
satelita korekcijas datus no STIGA makona. Robotizétas
plaujmasinas darbibas tehnologija balstitas uz datu apmainu
starp STIGA makoni un robotu. Produkta lietoSanai ir
nepiecieSama ari mobila ierice (viedtalrunis).

Robotizéta plaujmasina ir aprikota ar kameras moduli
(1.P att.), kas |auj izvairities no iesp&jamiem Skérsliem darba
zona un uzlabot navigaciju.

Plaujmasinas izmantoSana citiem mérkiem var but bistama
un var radit ievainojumus un/vai bojat mantu. Par nepareizu
izmantoSanu tiek uzskatits (tikai pieméralabad, saraksts nav
pilns): cilvéku, bérnu vai dzivnieku parvadasana masina;
brauk$ana ar masinu; masinas izmantosana kravas vilkSanai
vai stum$anai; masinas izmanto$ana augu plausanai, kas
nav zale.

PIEZIME: lai robotiz&ta plaujmasina varétu darboties,
uzstadiSanas vieta ir jabit pieejamam mobilo sakaru
tikla parklajumam. Jau iepriek$ parliecinieties, ka
mobilo sakaru tikla parklajums ir pietiekams, izmantojot
vietni stiga.com vai lietotni. Mobilo sakaru pakalpojuma
sniedzéjs var jebkura laika mainities atbilstosi
komercialiem ligumiem.

PIEZIME: Darbibas nodro$ina$anai robotizéta plaujma-
§Ina sanem satelita korekcijas datus, kas tiek parraiditi,
izmantojot STIGA makonserveri. Satelita korekcijas sig-
nalsir pieejams daudzas valstis. Jau ieprieks parbaudiet,
vai uzstadiSanas vieta ir pieejams satelita korekcijas
signals, izmantojot vietni stiga.com vai lietotni. Ja sate-
Iita korekcijas signals uzstadi$anas vieta nav pieejams,
ir jainstalé atsauces satelitstacija, kas ir pieejama ka
piederums (skatiet pilnu rokasgramatu).

1.3. SIMBOLI UN ZIMES

UZMANIBU:
Pirms izstradajuma ieslégSanas izlasiet
lietotaja instrukciju.

UZMANIBU:

PriekSmetu izmesSanas risks cilvéeku vir-
ziena.

Turieties dros$a attaluma no masinas, kameér
ta darbojas.

UZMANIBU:

Neievietojiet rokas vai kajas nodalijjuma,
kura atrodas plausanas ierice.

Pirms darbu veik§anas masina vai pirms
tas pacel$anas nonemiet atslégSanasierici.

=




UZMANIBU:

Neievietojiet rokas vai kajas nodalijuma,
kura atrodas plausanas ierice.

Nekapiet uz masinas.

A
AIZLIEGUMS:
Parliecinieties, ka, kamer masina darbo-
jas, darba zona nav cilvéku (ipasi bérnu,

vecaka gadagajuma cilvéku vai invalidu)
un majdzivnieku.

Sekojiet tam, lai bérni, majas dzivnieki un
citas personas atrastos drosa attaluma,
kamér masina darbojas.

AIZLIEGUMS:

Masinas tiriSanai vai mazgasanai neizman-
tojiet augstspiediena mazgatajus.

no akumulatora (robotizéta plaujmasina)
vai izmantojot specialu barosanas bloku
(uzlades baze).

Izmantojiet originalo baro§anas bloku, kura
raksturlielumiir noraditi uz datu plaksnites.

: lerice ar lll izolacijas klasi, darbinama
D0C
I

Lidzstravas barosanas avota simbols.

IPXX Aizsardzibas pakape pret cietu dalinu un
udens ieklusanu.

Elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi,
kas nogadajami attiecigajos parstrades un
apglabasanas centros.

Garantétais skanas jaudas limenis

1.4. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS DROSA
APTURESANA UN IZSLEGSANA

PIENAKUMS:

Pirms jebkadu tiriSanas, transportésanas vai
tehniskas apkopes darbu veik§anas vienmér
drosaveidaizslédziet robotizétu plaujmasinu.

1. Nospiedietpogu“STOP”(1.Aatt.), laidro$a veida apturétu
robotizétu plaujmasinu un atvértu aizsargvaku (1.B att.).

2. Nospiediet izslégSanas pogu (1.E att.) uz dazam
sekundém un uzgaidiet, lidz izdziest pogas indikators.

3. Tikai péc indikatora (1.E att.) izslégSanas atvienojiet
drosibas atslégu (1.D att.), lai drosa veida izslégtu
robotizétu plaujmasinu.

4. Aizveriet aizsargvaku (1.B att.).

5. Robotizéta plaujmasinairapturéta vaiizslégtadrosaveida.

2. UZSTADISANA

UZMANIBU:
A Nekad nemodificéjiet, neizjauciet, neatsledziet

un nenonemiet uzstaditas drosibas ierices.

PIEZIME: Lai iegitu papildinformaciju par izstradajuma
uzstadiSanu, sazinieties ar STIGA dileri.
MONTAZAS DETALAS (STANDARTA APRIKOJUMS VAR
ATSKIRTIES ATKARIBA NO MODELA) (3. att.)
(A) Uzlades baze, (B) Uzlades bazes baro$anas bloks, (D)
Uzlades bazes stiprinajuma skraves, (H) Mobila ierice (nav
ieklauta).

2.1. UZSTADISANAS PRASIBU PARBAUDE
2.1.1. DARZA PARBAUDE:

» Parbaudiet darza stavokli, lai noteiktu virtualas robezas,
Skérs|us un izslédzamas zonas.

* Izlidziniet zemi ta, lai péc lietus neveidotos dublainas
pelkes.

2.1.2. PARBAUDES PIRMS UZLADES BAZES UN
BAROSANAS BLOKA UZSTADISANAS:

ELEKTRORISKS:
Ir jasagatavo kontaktligzda, kas atbilst valstt
speka esoSajiem tiesibu aktiem.

ELEKTRORISKS:

Piegadatajai kédei jabit aizsargatai ar
diferencialo slédzi (RCD), kas aktivizéjas pie
stravas, kas neparsniedz 30 mA.
ELEKTRORISKS:

Nepieslédziet baro$anas bloku kontaktligzdai,
ja kontaktdaksa vai kabelis ir bojats.
Nepieslédziet un nepieskarieties bojatam
kabelim, kameértas nav atvienots nobarosanas
avota.

Bojata vada deé| jus varat nonakt saskaré ar
spriegumaktivam dalam.
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1. Sagatavojiet zaliena mala lidzenu laukumu, lai izvietotu
uzlades bazi. Uzlades baze jauzstada vieta, kuru var
sasniegtsatelitasignals, veélams darzazona, kuradebesis
ir pilniba redzamas.

2. Zona iepretim uzlades bazei jabut vismaz 2 m platam
un vismaz 3 m gara, apgabalam bez skérsliem.

PIEZIME:Tiek uzskatits, ka debesis ir pilnigi redzamas, ja
tas nav aizsegtas vismaz 120 gradu lenkivisos virzienos.

UZMANIBU:
Barosanas kabelim, barosanas blokam,

pagarinatajam un jebkuram citam elektribas
kabelim, kas neietilpstizstradajuma komplek-
ta, jaatrodas arpus plausanas zonas, lai tie
butu prom no bistamam kustigam dalam un
lai izvairitos no kabelu bojajumiem, kas var
nonakt saskaré ar spriegumaktivajam dalam.




3.

Sagatavojiet baroSanas bloka uzstadisanas zonu ta, lai
ta nekados laika apstaklos nevarétu iegrimt adent. To ir
ieteicams uzstadit slégta nodalijuma, kas aizsargats no
atmosféerasiedarbibas, tadavieta, kas nav viegli pieejama
nepiedero$am personam.

2.1.3. PARBAUDES, KAS VEICAMAS VIRTUALO

A\
A\

2.

ROBEZU DEFINESANALI:

. Parbaudiet, vai darba zonas maksimalais slipums ir

mazaks vai vienads ar 45% vai 50%, atkariba no modela
(skat. nod. TEHNISKIE DATI). Lai definétu virtualas
robezas, ieverojiet noteikumus, kas paraditi 4. att.

UZMANIBU:

Robots var plaut virsmas, kuru slipumu
neparsniedz 45% vai 50%, atkariba no modela.
Ja Sie noradijumi netiek ievéroti, robots var
izslidet un iziet no darba zonas

UZMANIBU:

Apgabalus, kuros virsmas slipums parsniedz
maksimalo pielaujamo robezvértibu, nevar
noplaut. Novietojiet virtualo robezu pirms
slipas zonas, izslédzot to no plaujamazaliena
apgabala.

Parbaudiet visu darba virsmu: novértéjiet Skérslus un
zonas, kasjaizsleédzno darbazonas, kurasjaieprogrammé
ka zonas, no kuram jaizvairas.

2.2. DARBA ZONU UN PARVEIDOSANAS CELU

—_

NOROBEZOSANAS KRITERIJI

. Javiena liment ar zalienu ir virsma ar segumu vai celins,

virtuala robeza var sakrist ar seguma malu ( 5.A att.).

. Virtuala robeza jaieprogrammé vismaz 1 metra attaluma

no peldbaseiniem, dikiem vai gravjiem. Ja baseins, dikis
vai gravis atrodas slipas virsmas mala, virtuala robeza
jaieprogrammeé vismaz 1,5 metru attaluma ( 5.B att.).
Ja ir koki ar sakném virs zemes, virtuala robeza
japrogrammeé ta, lai robotizéta plaujmasina neparvietotos
pa nelidzenam virsmam ( 5.C att.).

Virtualajai robezai jabut ieprogrammeétai ta, lai robotizéta
plaujmasina atrastos vismaz 30 cm attaluma no zonam
ar grants vai Skembu segumu ( 5.D att.).

. Slipuapgabalu gadijumaievérojiet2.1.3.par.noradijumus.
. Ja ir vienlaidu konstrukcijas elementi (sienas, Zogi,

dzivzogi u.c.), kuru augstums parsniedz 50 cm, virtuala
robeza japrogrammé vismaz 40 cm attaluma no tiem
(5.E att.).

Visos paréjos gadijumos virtualajai robezai jaatrodas
vismaz 30 cm attaluma starp robotizéto plaujmasinu un
Skérsli (5.F att.).

. Norobezojot $kérslus, attalums starp kuriem ir mazaks

par 150 cm, norobezZojiet tos ka vienu Skeérsli, ievérojot
iepriek$ noraditos attalumus (5.G att.).

A

BRIDINAJUMS:

Darba zona un vispar zonas, kuras robotizéta
plaujmasina var parvietoties, ir janorobezo ar
neparvaramu barjeru.

2.2.1. SAURAS EJAS

1

2.

. Sauru eju gadijuma attalumam starp divam virtualajam
robezam jabit Z =2 m (6.A att.).

Gadijuma, ja attalums starp virtualajam robezamir<2m,
teritorijas dala, kas atrodas aiz Sauras vietas (6.A att.) nav
sasniedzama robotizétai plaujmasinai automatiska veida.
Saja gadijuma ir japrogramme divas atseviskas virtualas
plauSanas zonas (6.B att.) un jasavieno tas ar virtualo
parvietoSanas celu (6.C att.). Skatiet pilnu rokasgramatu.

2.2.2. PARVIETOSANAS CELI
Darzazonas, starp kuramirapgabali, kas navjaplauj, jasavieno

ar

parvietoSanas celiem. ParvietoSanas celu maksimalais

slipums nedrikst parsniegt 20%.

1

. Starp iesp€jamiem celiem nosakiet vienkar$ako
parvietoSanas celu, kas lauj saglabat vislielako distanci
no jebkadiem Skérsliemun kas neskérso apgabalus, kurus
parasti izmanto automas$inu stavé$anai vai brauk$anai,
ka art kura nav cilvéku pliasmas.

. ParvietoSanas celSietvermanevréSanas zonu, kas stiepjas
1 m pa labi un 1 m pa kreisi no registréta cela (7.A att.).
Jaievero $adiminimalie attalumi starp manevréSanas zonu
un dazadiem darza elementiem: 30 cm no Skérsliem, kas
norobezoti ar virtualiem perimetriem vai zonam, kuras
nav paredzétas plausanai (7.B att.), 30 cm no fiksetiem
Skersliem, kas nav norobezoti, vai vienlaidu konstrukcijas
elementiem (7.C att.), 1 m no koplietoSanas celiem
(7.Datt.), 1 mnobaseiniem (7.E att.), 1 mno gajéju celiem
(7.F att.), 1 m no kraujam vai stavam nogazém (7.G att.).

. Ja ir Sauras ejas, kuras iepriek$ minétos attalumus nav
iespéjams ievérot, eja ir janorobezo ar neskeérsojamam
barjeram, ja tadas vél nav uzstaditas.

PIEZIME: Parvieto$anas celi, kas registréti $auras ejas,
var bt ar nepietiekamu satelita signala uztverSanas
spéju, kas ietekmé robotizétas plaujmasinas darbibas
precizitati.

2.
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3. SASTAVDALU UZSTADISANA

ELEKTRORISKS:

Izmantojiet tikai RaZotaja piegadato akumu-
latoru ladétaju un baroSanas bloku. Nepie-
mérota izmantoSana var izraisit elektroSoku
un/vai parkars§anu.

BRIDINAJUMS:

Roku sagrieSanas bistamiba.

Izmantojiet aizsargcimdus, lai izvairitos no
roku savainoSanas.

BRIDINAJUMS:

Puteklu nok|usanas acfs risks.

Izmantojiet aizsargbrilles, lai izvairitos no
puteklu noklGsanas acis.



ELEKTRORISKS:

leslédziet elektribas padevi tikai péc visu
uzstadiSanas operaciju pabeigSanas. Ne-
piecieSamibas gadijuma uzstadisanas laika
atslédziet galveno elektribas avotu.

2.3.1. UZLADES BAZES UZSTADISANA

Uzlades bazi var uzstadit darba zonas mala vai zona, kas ar
to savienota ar parvietoSanas celu.

1. Parbaudietuzstadi$anas prasibas, kas minétas2.1.2.par.

2. NepiecieSamibas gadijuma sagatavojiet zemi ta, lai
uzlades bazes virsma (8.L att.) bltu viena limeni ar
zalienu, zemei jabut pilnigi lldzenai un blivai, lai izvairitos
no uzlades bazes virsmas deformacijas.

3. Piestipriniet uzlades bazi (8.L att.) pie zemes, izmantojot
nostiprinatajskraves (8.M att.).

4. Novietojiet uzlades savienotaju darba pozicija (8.A att.).
Parliecinieties, vai uzlades savienotajs ir horizontala
stavokli. Uzstadiet aizsargapvalku (8.C att.).

5. Pievienojiet baroSanas bloku uzlades bazei un
pieskrivéjiet savienotaju.

6. Pievienojietbarosanas bloka kontaktdaksu pie elektribas
tikla rozetes.

7. Parbaudiet, vai, kamér robotizéta plaujmasina nav
uzlades baze, deg ladésanas bazes indikators (8.N att.)
(skat. 3.3. par.).

BRIDINAJUMS:
Uzstadietuzladesbazivismaz 1 metraattaluma

no jebkuras viegli uzliesmojoSas virsmas,
materiala vai priekSmeta. Nekad neuzstadiet
uzlades bazi uz virsmam, kas izgatavotas no
viegli uzliesmojosiem materialiem, pieméram,
koka vai plastmasas gridam.

2.3.2. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS UZSTADISANA
PEC UZSTADISANAS

Pirms izstradajuma pirmas izmanto$anas reizes uzladgjiet
akumulatorus vismaz 2 stundas (skat. 3.4. par.).

2.4. PIRMS RO?OTIZETAS PLAUJMAéTNAS
IEDARBINASANAS
Pirmas uzstadi$anas laika robotizéta plaujmasina

ir jasavieno ar lietotni "STIGA.GO". Sekojiet vedna
noradijumiem, izmantojot lietotni “STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2.5. VIRTUALO ROBEZU, PARVIETOSANAS CELU
UNIZSLEDZAMO ZONU PROGRAMMESANA

Virtualo robezu, parvietoSanas celu un izslédzamo zonu
programmeésana tiek veikta, izmantojot attiecigos vednus
lietotné “STIGA.GO”. Proceduras ietvaros robotizéta
plaujmasina ir manuali javada, ejot tai blakus saskana ar
visparéejiem kritérijiem, kas noraditi 2.2. par.

BRIDINAJUMS:

Darba zona vai celi, kurus masina izmanto
parvietosanai, ir jaieriko ta, lai tajos netiktu
ieklautas sabiedriskas vietas, zonas, kuras
parastiizmanto stavvietam, transportlidzeklu
kustibai, ka ari cilveku plusmas, lai izvairitos
no cilvéku traumésanas, mantas bojajumiem
vai negadijumiem ar transportlidzekliem.

BRIDINAJUMS:

Savas drosibas labad un, lai izvairitos no
cilvéku vai dzivnieku traumésanas, ka art
mantas bojajumiem, operatoram vispirms ir
jaiepazist zona, kura robotizéta plaujmasina
tiek vadita manuali.

Vadot robotu, ejiet uzmanigi, lai nenokristu.

BRIDINAJUMS:

Darba zona un vispar zonas, kuras robotizéta
plaujmasinavar parvietoties, irjanorobezo ar
neparvaramu barjeru.

Nodrosiniet, ka noZzogojums atbilst STm

prasibam, vai darbibas laika uzraugiet
robotizétu plaujmasinu.

3. DARBIBA

3.1. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS MANUALA
VADIBA

Robotizétu plaujmasinu var izmantot, neveicot darba grafika
programmaésanu. Saja rezima robotizéta plaujmasina veic
darba ciklu, atgriezas uzlades bazé un paliek taja hdz
nakamajai manualajai palaisanai.

Tomer, lai izmantotu iekartu $ada veida, ir jaieprogrammé
virtualas robezas, parvietoSanas celi un zonas, no kuram
jaizvairas (skat. 2.5. par.)

1. Novietojiet robotizétu plaujmasinu uzlades bazé vai
jebkura gadijuma sistémas perimetra.

2. Nospiedietpogu“STOP”(1.Aatt.), laiatvértuvaku (1.Batt.)
un pieklatu vadibas konsolei (1.C att.).

3. Nospiediet pogu “ON/OFF” (1.E att.) un turiet to 5
sekundes, lai ieslégtu robotizétu plaujmasinu.

4. Spiedietpogu"REZIMAIZVELE" (1.F att.), Iidz sak mirgot
tikai ikona "VIENS DARBA CIKLS" (1.L att.).

5. Nospiedietpogu"APSTIPRINAT" (1.Gatt.).lkona(1.Latt.)
iedegas nepartraukti, apstiprinot darbibu.

6. Aizveriet vaku (1.B att.). Robotizéta plaujmasina sak
darboties.



PIEZIME: $is reZims var negarantét pietiekamu darza
parklajumu gan attieciba uz nepiecieSamo laiku, gan
attieciba uz plauSanas rezultatu vienmérigumu, it ipasi,
jadarzamirneregularaforma.LainodrosSinaturobotizétas
plaujmasinas maksimalu darbibas efektivitati, iesakam
veikt darba grafika programmésanu.

3.

2. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS VADIBAS
IERICU APRAKSTS

Komandu, indikatoru un to funkciju saraksts:

Poga“STOP” (1.Aatt.):izmanto robotizétas plaujmasinas
drosai apturésanai.

“DROSIBAS ATSLEGA” (1.D att.): izmanto robotizétas
plaujmasinas dro$ai izslégSanai.

Poga “ON/OFF” (1.E att.): izmanto robotizétas
plaujmasinasieslégSanaiunizslégSanai, kaaritrauksmes
signalu izslégsanai.

Poga "REZIMA IZVELE" (1.F att.): izmanto, lai izvélétos
robotizétas plaujmasinas darbibas reZimu un piespiestu
atgriezties uzlades bazeé.

Poga "APSTIPRINAT" (1.G att.): izmanto, lai apstiprinatu
iestatito darbibas rezimu.

Gaismas ikona “IEPLANOTA PROGRAMMA’ (1.1 att.):
izmanto, lai paraditu ieplanotas programmasiestatijumus.
Gaismasikona“VIENS DARBA CIKLS”(1.L att.):izmanto,
lai paradttu viena darba cikla iestatijumus.

Gaismas ikona “ATGRIEZTIES BAZE” (1.H att.):
izmanto, lai paraditu robotizétas plaujmasinas piespiedu
atgrieSanas uzlades bazé iestatijumu.
Pogu“BLUETOOTH”(1.Matt.)izmantotikai servisa centri
diagnostikas vajadzibam.
Gaismasikona“TRAUKSME”(1.Natt.):izmantotrauksmes
stavok|u attéloSanai.

Gaismas ikona “AKUMULATORS” (1.0 att.): izmanto, lai
paraditu akumulatora uzlades limeni.

PIEZIME: lepriek$ uzskaitito vadibas organu apraksts ir
atrodams pilnaja rokasgramata.

3.

3. UZLADES BAZES DARBIBA

Uzlades baze ir aprikota ar indikatorlampinu (8.N att.), kas
iedegas $ados gadijumos:

3.

Indikatorlampina izslégta: uzlades bazei netiek padota
strava vai robots atrodas baze.

Indikatorlampina deg nepartraukti:robotizéta plaujmasina
nav savienota ar uzlades bazi un antenas signals tiek
pareizi parraidits.

Indikatorlampina mirgo: uzlades baze iriestatitanepareizi
vai uzlades baze ir bojata. Skatiet pilnu rokasgramatu.

4. AKUMULATORA UZLADE

Procedira “AKUMULATORA UZLADE” lauj manuali uzladét

ro

botizétu plaujmasinu.

1. Novietojiet robotizétu plaujmasinu uzlades baze

(9.R att.).

2. lebidiet robotizétu plaujmasinu uzlades baze, lai ie-

spraustu uzlades savienotaju (9.S att.).

3. Nospiediet pogu “STOP” (9.A att.), lai atvértu vaku

(9.B att.) un pieklutu vadibas konsolei (9.C att.).

4. leslédzietrobotizétu plaujmasinu,izmantojot pogu “ON/
OFF” (9.E att.).

5. Gaismas ikona “AKUMULATORS” (9.0 att.) mirgo zila
krasa, robotizéta plaujmasina tiek uzladéta.

6. Aizveriet vaku (9.B att.).

7. Atstajietrobotizétu plaujmasinu uzladeties vismaz tadu
laiku, kas noradits 2.3.2. par.

PIEZIME: Pirms ziemas uzglabasanas akumulators
jauzlade, ka noradits 4.3. par.

PIEZIME: Robotizétas plaujmasinas akumulators ir
nolietojama detala, un laika gaita ta uzlades kapacitate
samazinas, tadéjadi samazinot robotizétas plaujmasinas
spéju darboties autonomi, nepasliktinot ta darbibu.

3.5. PLAUSANAS AUGSTUMA REGULESANA

Lai noregulétu plausanas augstumu, izmantojiet lietotné
pieejamo vedni.

BRIDINAJUMS:
PlauSsanas augstuma reguléSanas laika

nepieskarieties griezéjiericei.

PIEZIME: Robotizétas plaujmasinas noplautas zales
dalas garums nedrikst parsniegt 10 mm.

3.6. KAMERAS MODULIS

Robotizéta plaujmasina ir aprikota ar kameras moduli
(1.P att.), kas lauj izvairities no iesp&jamiem Skérsliem darba
zona un uzlabot navigaciju.

Lai iestatitu un lietotu kameras moduli, sekojiet vedna
noradijumiem lietotné "Stiga.GO".

PIEZIME: Skérslu un darba zonas malu atpazi$anas
veiktspéjair atkariga no daudziem faktoriem: priekSmeta
formas un izméra, apgaismojuma apstakliem, objektiva
tiribas un nodiluma, zales stavok|a, laika apstakliem utt.

PIEZIME:Jazaliensir parak augsts, kameras modulis var
interpretétvegetaciju ka skérsli. Jarobotizéta plaujmasina
turpina apstaties vai mainit virzienu augstas zales dél,
ir nepiecieS§ams samazinat zales augstumu, izmantojot
parastu zales plaveju

BRIDINAJUMS:
Kameras modulim var neizdoties noteikt
priekSmetus, ja tos pilniba ieskauj vai nosedz

vegetacija, pieméram, augsta, bieza zale.

BRIDINAJUMS:
Neskatieties tiesSi uz kameras modula LED
prozektoru, lai izvairitos no acu bojajumiem.



TEHNISKA APKOPE

BRIDINAJUMS:
Izmantojiet tikai originalas rezerves dalas.

BRIDINAJUMS:

Nekad nemodificéjiet, neizjauciet, neatsle-
dziet un nenonemiet uzstaditas drosibas
ierices.

BRIDINAJUMS:

Roku sagrieSanas bistamiba.

Izmantojiet aizsargcimdus, lai izvairitos no
roku savainoSanas.

BRIDINAJUMS:

Puteklu nokliSanas acTs risks.

Izmantojiet aizsargbrilles, lai izvairitos no
puteklu noklGsanas acis.

UZMANIBU:

Parak liela idens daudzuma lietoSana var
izraisit to nokluSanu uz elektriskajam sa-
stavdalam, sabojajot tas.

AIZLIEGUMS:

Neizmantojiet augstspiediena tidens maz-
gasanas iekartas.

AIZLIEGUMS:

Lai izvairitos no elektrisko un elektronisko
komponentu neatgriezeniska bojajuma,
neiegremdéjiet (dal&ji vai pilnigi) robotizétu
plaujmasinu Gdent.

AIZLIEGUMS:

Nemazgajiet robotizétas plaujmasinas iek-
Séjas dalas, lai nesabojatu elektriskas un
elektroniskas sastavdalas.

AIZLIEGUMS:
nesabojatu krasotas virsmas un plastmasas
elementus.

AIZLIEGUMS:

Kameras modulaobjektivatiriSanaiizmanto-
jiet tikai mikstu, viegli samitrinatu dranu.Ne-
kada gadijuma nelietojiet birstes, skrapjus,
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4.1. PLANOTA TEHNISKA APKOPE

Lai nodro$inatu labaku darbibu un ilgaku kalposanas laiku,
regulari firiet izstradajumu un mainiet nodiluSas detalas.

Veiciet darbus ar tabula noradito biezumu.

BIEZUMS SASTAVDALA |APKOPES DARBU
VEIDS

Reizi nedéla Asmens Iztiriet un parbaudiet as-

vai mens efektivitati. (Skat.

ik péc 50 plausanas 4.2.par.)

stundam

Ja asmens deforméjas
trieciena dél vai, ja tas ir
nodilis, nomainietto. (Skat.
4.2.par.)

Uzlades kontakti |lztirietunnovacietiespéja-
mas oksidéSanas pazimes.

(Skatit pilnu rokasgramatu)

Kameras modulis |lztiriet Ieécu - (skat. pilnu

rokasgramatu)

Reizi ménest Robotizéta plauj-|Veiciet tiriSanu. (Skatit
vai masina pilnu rokasgramatu)

ik péc 100 plausanas|jzjades baze un|Parbaudiet nodiumu un
stundam

baros$anas vadi bojajumus, nepiecieSami-
bas gadijuma nomainiet
tos. (Skatit pilnu rokas-
gramatu)

Veiciet uzladi, kas pare-
dzeta pirms akumulato-
ra uzglabasanas. (Skat.
4.3.par.)

Plausanas sezonas|Akumulators
beigas vai ik péc se-
Siem ménesiem, ja
robotizéta plaujmasi-
na netiek izmantota

Katru gadu vai plau-|Robotizéta plauj-|Veiciet tehnisko apkopi
Sanas sezonasbeigas | masina autorizétajaservisacentra.
(Skat. 4.1. par.)

Reizigadairjaveic tehniska apkope pilnvarotaja servisacentra,
lai uzturétu robotizétas plaujmasinas labu darba stavokli.

PIEZIME: garantija neattiecas uz iespgjamiem defektiem,
kas radasikgadéjas tehniskas apkopes neveik§anas dél.

4.2. PLAUSANAS ASMENU MAINA

1. Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida
(skat. 1.4. par.).

2. Apgrieziet robotizétu plaujmasinu otradi, sekojot tam, lai
peldosais vaks netiktu sabojats.

3. Atskrivéjiet nostiprinatajskraves (10.E att.).

4. Nomainiet plauSanas asmenus (10.D att.) un
nostiprinatajskraves (10.E att.).

5. Pievelciet nostiprinatajskraves (10.E att.).

4.3. AKUMULATORA ZIEMAS APKOPE UN
UZGLABASANA

1. Uzladéjiet akumulatoru saskana ar lietotnes vedni, kas
atrodams lapa “lestatijumi”.

2. |ztiriet robotizétu plaujmasinu (skat. pilnu rokasgramatu).

3. Uzglabajiet robotizétu plaujmasdinu sausa vieta, kas
pasargata no sala, parliecinoties, ka ta ir izslégta, un
ka drosibas atsléga (11.C att.) ir iznemta no robotizétas
plaujmasinas.

PIEZIME: Sikaku informaciju par ziemas uzlades
proceduru skatiet pilna rokasgramata.

PIEZIME: Lai akumulatora garantija bdtu spéka, ir
jaregistré uzlade, izmantojot lietotnes procedaru.

4.4. AKUMULATORA MAINA

Akumulatora nomainu drikst veikt tikai STIGA TEHNISKA
ATBALSTA DIENESTA PERSONALS.

Ja akumulators ir janomaina, sazinieties ar tehniska atbalsta
dienestu vai tuvako izplatitaju.

5. TRANSPORTESANA, ]
UZGLABASANA UN UTILIZACIJA

5.1. TRANSPORTESANA

PIEZIME: Transportéjot lielos attalumos, iesakam
izmantot originalo iepakojumu.

1. Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4.par.).



2. |ztiriet robotizétu plaujmasinu (skat. pilnu rokasgramatu).

5.3. UTILIZACIJA

3. Robotizétas plaujmasinas pacelSanaiizmantojiet specialu

rokturi (11.D att.) unparvietojotto, turietplauSanas asmeni

prom no kermena.

5.2. UZGLABASANA

Robotizéta plaujmasinairjauzglabahorizontalastavoklisausa 4
vietd, kas aizsargata no sala, vispirms iztirot akumulatoru un
veicot ta uzladi, kas paredzéta pirms ziemas sezonas (skat.
4. nod.). ligstoSas dikstaves laika atvienojiet uzlades bazi o

no elektrotikla.

6.

A\

BRIDINAJUMS:

BRIDINAJUMS:

Lai iznemtu akumulatoru no robotizétas
plaujmasinas, sazinieties ar pilnvarotu
tehniska atbalsta centru.

. Utilizéjiet izstradajuma iepakojumu videi draudziga
veida, izmantojot piemérotus savak$anas konteinerus vai
specialus atkritumu savak$anas centrus.

. Utilizéjietrobotizétu plaujmasinu saskana ar vietéjo tiesibu
aktu prasibam.

3. Nemot véra to, ka robotizéta plaujmasina ir klasificéta
ka EEIA (elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi),
sazinieties ar piemeérotu atkritumu parstrades un utilizacijas
uznémumu.

4. Utilizéjiet vecas vai nolietotas baterijas videi draudziga

veida, izmantojot piemérotus savak$anas konteinerus vai

specialus atkritumu savak$anas centrus.

PROBLEMU NOVERSANA

Apturiet robotizétu plaujmasinu un uzstadiet to drosa stavokli (skat. 1.4. par.).

Zemak ir atrodams saraksts ar galvenajam klumém, kas var rasties darba laika.
(Stkaku aprakstu skatiet pilna rokasgramata).

TRAUCEJUMS

CELONI

RISINAJUMI

Neparastas vibracijas. Trok$ni
robotizétas plaujmasinas darbi-
bas laika.

Bojats plausanas disks vai asmeni

Nomainiet bojatas sastavdalas (skat. 4.2. par.).

PlauSanas ierice iespriuda netirumos (lentés,
trosés, plastmasas dalas u.c.).

Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4. par.). Atbrivojiet plauSanas asmeni.

Robotizéta plaujmasinatikaiedarbinatanepare-
dzéto Skers|u klatbutné (nokritusi zari, aizmirstas
mantas u.c.).

Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4. par.). Iznemiet SkérSlus un restartéjiet robotizétu
plaujmasinu.

Elektromotora avarija.

Nomainiet dzinéju, vérsieties tehniska atbalsta centra.

Zale ir parak augsta.

Palieliniet plausanas augstumu (skat. 3.5. par.).

Veicietiepriek$&jo plausanu zona ar parastu plaujmasinu.

Robotizéta plaujmasina nevar
pareizi izvietoties uzlades stacija.

Problémas ar uzlades bazes antenu.

Ja probléma nepazud, sazinieties ar tehniska atbalsta
centru.

Zemes virsmas padzilinajums uzlades bazes
tuvuma.

Novietojietuzlades bazipareiza stavokir. (Skat.2.3.1.par.).

Uzlades baze nav pareizikalibréta, vai artbazes
tuvuma ir elektromagnétiski traucéjumi.

Péctraucéjumu avotanovérsanas kalibréjiet uzlades bazi,
izmantojot lietotni. Skatiet pilnu rokasgramatu.

Uzlades bazes indikatorlampina
iedegas, kamér robots nav uzla-
des bazé.

Netiek padota elektriska strava vai uzlades
bazes klime.

Parbaudiet, vai baro$anas avota kontaktdaksa ir savie-
nota pareizi. Parbaudiet baro$anas bloka savieno$anas
kabela integritati.

Uzlades bazes indikatorlampina
mirgo.

Konstatéta uzlades bazes klume. Skatiet pilnu
rokasgramatu.

Atvienojietuzlades bazino stravas un péc dazam minatém
atkal piesledziet to. Ja problema nepazid, sazinieties ar
tehniska atbalsta centru.

Uzlades baze ir iestatita nepareizi.

Konfiguréjiet uzlades bazi, izmantojot lietotni. Skatiet
pilnu rokasgramatu.

pogu panelideg bridinajumaikona

Norada uz darbibas traucéjumiem/defektiem.

Lai iegUtu plasaku informaciju, skatiet lietotni vai pilnu
rokasgramatu

Robotizéta plaujmasina Tslaicigi
apstajas darba zona

Vaj§ GPS signals

Ja probléma nepazud, sazinieties ar tehniska atbalsta
centru.




NEDERLANDS - Vertaling van de oorspronkelijke instructies

De Uitgebreide Handleiding is beschikbaar:
> op de website stiga.com

> door de QR code te scannen

> opde App STIGA.GO, verkrijgbaar op App Store en Google Play

Download full manual
stiga.com

OPMERKING: De instructiesin deze handleiding zijn van
toepassing op alle modellen autonome robotmaaiers.De
afbeeldingen, indien niet gespecificeerd, verwijzen naar
het SRSVO1 platform.

OPMERKING: Deze handleiding bevat basisinstructies,
voornamelijk met betrekking tot veiligheid. Voor een
correcte installatie moet de Uitgebreide Handleiding (zie
hierboven) zorgvuldig worden gelezen en opgevolgd.

1. VEILIGHEID

VERPLICHTING:

Voor gebruik zorgvuldig lezen
en bewaren voor toekomstig
gebruik.

1.1. VEILIGE WERKWIJZEN
Opleiding

a. Lees de instructies aandachtig, ken de
commando's en gebruik de machine
correct.

b. Sta nooit toe dat kinderen, mensen met
verminderde fysieke, sensorische of
mentale vermogens, of zonderervaringen
kennis, of mensendie nietbekend zijn met
deze instructies, de machine gebruiken.
Lokale voorschriften kunnen de leeftijd
van de bediener beperken.

c¢. Debedienerof gebruikermoetverantwoor-
delijk worden gehouden voor ongevallen
of gevaren waarbijapparatuur van derden
of apparatuur van derden is betrokken.

Voorbereiding

a. Zorg ervoor dat de automatische afras-
tering correct is geprogrammeerd zoals
aangegeven.

b. Inspecteerregelmatig hetgebied waarde
machine wordt gebruikt en verwijder ste-
nen, stokken, kabels en andere vreemde
voorwerpen die de werking ervan kunnen
belemmeren.

c¢. Voer regelmatig een visuele inspectie uit
van de messen, van de bouten van de
messen en van het maaielement om te
controleren of ze niet versleten of bescha-

digdzijn.Vervang versleten of beschadigde
messen en bouten per paar om de balans
van de machine te behouden.

. Waarschuwingsborden moeten rond het

werkgebied van de machine worden ge-
plaatst als deze in openbare ruimtes wordt
gebruikt of open is voor het publiek. De
borden moeten de volgende tekst hebben:
“Let op! Automatische grasmaaier! Houd u
op afstand van de machine! Houd toezicht
op de kinderen!”.

1.1.1.WERKING
Algemene informatie

a.

g.

Gebruik de machine niet met defecte af-
schermingen of veiligheidsvoorzieningen
die nietaanwezig zijn, bijvoorbeeld zonder
beveiligingen.

. Steek uw handen of voeten nooit nabij of

onder de draaiende delen. Blijf steeds op
afstand van de aflaatopening.

. Raakdebewegende delenvande machine

niet aan voordat ze volledig tot stilstand
gekomen zijn.

. Draagaltijd stevige schoeneneneenlange

broek wanneer u de machine bedient.

. Hef de robotmaaier niet op en vervoer hem

niet terwijl de motor in werking is.
Verwijder het uitschakelapparaat van het
apparaat:

- Voordat u een obstructie verwijdert;

-Voordat u de machine controleert,
schoonmaakt of eraan werkt;

- Als de machine wordt geraakt door een
vreemd voorwerp, controleer dan of de
machine beschadigd is;

- Als de machine abnormaal begint te
trillen, controleer dan op schade voordat
u de machine opnieuw opstart.

Laat de machine niet onbeheerd achter

in de buurt van huisdieren, kinderen of
andere mensen.




Onderhoud en opslag

a. Draaialle moeren, boutenenschroevenste-
vig vast om de machine veilig te bedienen.

b. Controleer de robotmaaier regelmatig op
slijtage of beschadiging.

¢. Omveiligheidsredenen is het noodzakelijk
om versleten of beschadigde onderdelen
te vervangen.

d. Zorg ervoor dat de messen alleen worden
vervangen door geschikte reserveonder-
delen.

e. Zorg ervoor dat de accu’s opgeladen
worden met de juiste oplader die door de
fabrikantaanbevolenwordt. Onjuist gebruik
kan elektrische schokken, oververhitting of
lekkage van bijtende vloeistof uit de accu
veroorzaken.

f. Ingevalvan elektrolytlekkage, wassen met
water / neutralisatiemiddel en medische
hulpinroepeningeval van contactmetogen.

g. Onderhoud van de machine moet worden
uitgevoerd in overeenstemming met de
instructies van de fabrikant.

Extra risico's

- Hoewel het product voldoet aan alle veilig-
heidseisen, kunnen er toch extra risico's
ontstaan door onjuiste installatie en/of on-
voorziene situaties. Hetis daarom noodza-
kelijk om het gebied waar het product werkt
vrij te houden van voorwerpen, mensenen
dieren en om alle personen die toegang
tot het werkgebied kunnen hebben, zij het
dan maar af en toe, te informeren over de
mogelijke gevaren.

- In geval van onweer met kans op blikse-
minslag en in het algemeen in afwachting
van slechte weersomstandigheden, wordt
aanbevolen het product niet te gebruiken
en alle randapparatuur los te koppelenvan
de voeding. Om het product te gebruiken,
sluit u de randapparatuur opnieuw aan op
de voeding volgens de instructies in de
handleiding.

1.2. BESCHRIJVING VAN HET PRODUCT

De robotmaaier (Afb. 2.A) is ontworpen en gebouwd om
automatisch het gras van tuinen op eender welk uur van de dag
en van de nacht te maaien.

Afhankelijk van de verschillende kenmerken van het te maaien
oppervlak, kan de robotmaaier worden geprogrammeerd om te
werken op verschillende gebieden begrensd door een virtuele

grens en verbonden door virtuele transferroutes.

Tijdens de werking, maait de robotmaaier het gras van de zone
binnen de zone afgebakend door de virtuele grens (Afb. 2.B).
Wanneer de robotmaaier zich in de buurt van de virtuele grens
bevindt (Afb. 2.B) of een hindernis tegenkomt (Afb. 2.C) wijzigt
hij het traject volgens de gekozen navigatiestrategie.

De robotmaaier maait het aangegeven grasveld automatisch
en volledig.

Het product werkt via satellietsignalen en ontvangt satellietcor-
rectiegegevens van de STIGA Cloud. De bedieningstechnologie
van de robotmaaier is gebaseerd op datacommunicatie tussen
de STIGA Cloud en de robot zelf. Er is ook een mobiel apparaat
(smartphone) vereist om het product te gebruiken.

De robotmaaier is uitgerust met een cameramodule ( Afb. 1.P)
om eventuele obstakels in het werkgebied te vermijden en de
navigatieprestaties te verbeteren.

Eender welk ander gebruik kan gevaarlijk zijn en schade
berokkenenaan personen en/of zaken.Onder oneigenlijk gebruik
vallen (als voorbeeld, maar niet uitsluitend): het vervoeren van
mensen, kinderen of dieren op de machine; zich door de machine
laten trekken; de machine gebruiken om lasten te trekken of
te duwen; de machine gebruiken voor het maaien van niet-
grasaardige vegetatie.

OPMERKING: de aanwezigheid van een mobiele
netwerkverbinding op de installatielocatie is verplicht voor
de werking van de robotmaaier. Controleer vooraf op stiga.
com of via APP of de dekking van het mobiele netwerk
voldoende is. De provider van de netwerkverbinding kan
op elkmomentveranderenalnaargelang de commerciéle
overeenkomsten.

OPMERKING: Voor de werking ontvangt de robotmaaier
satellietcorrectiegegevens, die worden verzonden
via de STIGA Cloud. Het satellietcorrectiesignaal
is in veel landen beschikbaar. Controleer vooraf
of het satellietcorrectiesignaal aanwezig is op de
installatieplaats op stiga.com of via APP. Als het
satellietcorrectiesignaal niet beschikbaar is op de
installatielocatie, moet een satellietreferentiestation,
verkrijgbaar als accessoire (raadpleeg de uitgebreide
handleiding), worden geinstalleerd.

1.3. SYMBOLEN EN PLAATJES

LET OP:
Lees de gebruiksaanwijzingen voordat u
met de bediening van het product begint.

LET OP:

Gevaar voor projecties van voorwerpen
tegen het lichaam.

Houdtijdens hetgebruik een veilige afstand
tot de machine.

LET OP:

Steek uw handen en voeten niet in de holte
van de snij-inrichting.

Verwijder het uitschakelmechanisme
voordat u aan de machine gaat werken of
deze optilt.

=




LET OP:

Steek uw handen en voeten niet in de holte
van de snij-inrichting.

Klim niet op de machine.

A
VERBOD:
Zorg ervoor dat er geen mensen (vooral
kinderen, ouderen of gehandicapten) en

huisdieren in het werkgebied zijn als de
machine in werking is.

Houd kinderen, huisdieren en andere
personen op veilige afstand wanneer de
robotmaaier in werking is.

VERBOD:
@ Gebruik geen hogedrukreinigers op de

machine om deze schoon te maken of te
wassen.

Apparaat metisolatieklasse lll,gevoed door
@ batterij (grasmaaierrobot) of via speciale
D

voedingseenheid (Laadbasis).

Gebruik de originele voeding met de
specificaties op het typeplaatje.

Symbool voor gelijkstroomvoeding.

Beschermingsgraad tegen het binnendrin-
gen van vaste stoffen en water.

Afval van elektrische en elektronische
apparatuur dat moet worden afgeleverd
bij geschikte faciliteiten voor recycling en
verwijdering.

Gegarandeerd geluidsvermogensniveau

1.4. DE ROBOTMAAIER VEILIG STOPPEN EN
UITSCHAKELEN

VERPLICHTING:

Schakel de robotmaaier altijd in veilige
omstandigheden uit voordat u reinigings-,
transport- of onderhoudswerkzaamheden
uitvoert.

1. Druk op de “STOP” -knop (Afb. 1.A) om de robotmaaier veilig
te stoppen en open de beschermkap (Afb. 1.B).

2. Druk enkele seconden op de uitschakelknop (Afb. 1.E) en
wacht tot de LED op dezelfde knop uitgaat.

3. Pas nadat de LED is uitgegaan (Afb. 1.E), schakelt u de
veiligheidssleutel uit (Afb. 1.D) om de robotmaaier in veilige
omstandigheden uit te schakelen.

4. Sluit de beschermkap (Afb. 1.B).

5. De robotmaaier is veilig gestopt of uitgeschakeld.

2, INSTALLATIE

LET OP:
Breng geen wijzigingen aan, knoei niet,omzeil
de geinstalleerde veiligheidsvoorzieningen

niet en verwijder ze niet.

OPMERKING:Neemvoormeerinformatie over deinstallatie
van het product contact op met een STIGA wederverkoper.

ONDERDELEN VOOR DE INSTALLATIE (DE
STANDAARDUITRUSTING KAN VERANDEREN IN FUNCTIE
VAN HET MODEL) (Afb. 3)

(A) Laadstation, (B) Stroomvoorziening laadstation, (D)
Bevestigingsschroeven laadstation, (H) Mobiel apparaat (niet
inbegrepen).

2.1. CONTROLE VAN DE VEREISTEN VOOR DE
INSTALLATIE

CONTROLE VAN DE TUIN:

2.1.1.

¢ Controleer de staat van de tuin op detectie van virtuele
grenzen, hindernissen en uit te sluiten gebieden.

* Egaliseer de grond zodat er geen plassen ontstaan als
gevolg van regen.

2.1.2. CONTROLES VOOR DE INSTALLATIE VAN HET
OPLADESTATION EN DE VOEDING:

ELEKTRISCH GEVAAR:

Er moet een stopcontact voorzien worden in
overeenstemming met de wetten die in het
land van kracht zijn.

ELEKTRISCH GEVAAR:

Hetgeleverde circuitmoetwordenbeschermd
door een differentiaalschakelaar (RCD) met
een activeringsstroom van maximaal 30 mA.

ELEKTRISCH GEVAAR:

Sluit de voeding niet aan op een stopcontact
als de stekker of de kabel beschadigd zijn.
Sluit een beschadigde kabel niet aan en raak
deze niet aan voordat deze is losgekoppeld
van de voeding.

Een beschadigde kabel kan contact met de
delen onder spanning veroorzaken.

> B B

1. Bereid een vlak gebied aan de rand van het gazon voor
om de laadbasis te plaatsen. De laadbasis moet worden
geinstalleerd op een locatie die door het satellietsignaal kan
worden bereikt, bij voorkeur in een deel van de tuin waar de
hemel volledig zichtbaar is.

2. In het gebied voor het laadstation moet een band van
minimaal 2 m breed en minimaal 3 m lang zijn, vrij van
hindernissen.

OPMERKING: De hemel moet als volledig zichtbaar
worden beschouwd wanneer deze vrij is voor een hoek
van ten minste 120 graden in alle richtingen.

LET OP:

A De voedingskabel, de voedingseenheid, de
verlengkabel en alle andere elektrische kabels
die niet bij het product horen, moeten buiten het
maaigebied blijven om ze uitde buurtvan gevaarlijke
bewegende delen te houden en om schade aan de
kabels te voorkomen waardoor zein contact kunnen
komen met onder spanning staande onderdelen.




3. Bereid het installatiegebied van de stroomvoorziening voor,

zodat het onder geen enkele weersomstandigheden in
water kan worden ondergedompeld. Bij voorkeur installeren
in een afgesloten compartiment te installeren, beschermd
tegen weersinvioeden, op een plaats die niet gemakkelijk
toegankelijk is voor onbevoegde personen.

2.1.3. CONTROLES VOOR DE DEFINITIE VAN VIRTUELE

GRENZEN:

. Controleer of de maximale helling van het werkgebied
kleiner dan of gelijk is aan 45% of aan 50%, afhankelijk van
het model (zie TECHNISCHE GEGEVENS). Respecteer de
regels weergegeven in Afb. 4.

A\
A\

LET OP:

De robot kan opperviakken maaien met een
maximale helling van 45% of 50%, afhankelijk
van het model.

Alsdeinstructies nietworden opgevolgd, kan
de robot uitglijden en de werkzone verlaten

LET OP:

De zones met niet toegestane hellingen
kunnen niet gemaaid worden. Plaats de
virtuele grens voor de helling, om dat deel
van het gazon uit te sluiten.

2. Controleer het volledige werkoppervlak: evalueer de

obstakels en gebieden die moeten worden uitgesloten van
het werkgebied, die geprogrammeerd moeten als uit te
sluiten zones.

2.2. CRITERIA VOOR DE AFBAKENING VAN

WERKGEBIEDEN EN TRANSFERROUTES

. Bij aanwezigheid van een voetpad of een pad op hetzelfde
niveau als het gazon, kan de virtuele grens samenvallen met
de rand van het voetpad (Afb. 5.A).

. Bijaanwezigheid van een zwembad, vijver of uitgraving dient
de virtuele begrenzing op een afstand van minimaal 1 meter
te worden geprogrammeerd. Als het zwembad, de vijver of
de uitgraving zichaan het einde van een helling bevindt, moet
de virtuele grens worden geprogrammeerd op een afstand
van minimaal 1,5 meter (Afb. 5.B).

. Bij bomen met uitstekende wortels moet de virtuele grens
zo worden geprogrammeerd dat de robotmaaier niet over
losgekoppelde oppervlakken kan rijden (Afb. 5.C).

. De virtuele grens moet zo worden geprogrammeerd dat de
robotmaaier op een afstand van minimaal 30 cm blijft van
gebieden met grind of steenslag (Afb. 5.D).

. In het geval van hellende gebieden moet worden voldaan
aan Par.2.1.3.

. Bij doorlopende bouwelementen (muren, schuttingen,
hagen, etc.) met een hoogte van meer dan 50 cm moet de
virtuele grens op een afstand van minimaal 40 cm daarvan
geprogrammeerd worden (afb. 5.E).

. Inalle andere gevallen moet de virtuele een minimale afstand
van 30 cm tussen de robotmaaier en het obstakel in acht
nemen (Afb. 5.F).

. Inhetgeval van afbakening van obstakels die minder dan 150
cm van elkaar verwijderd zijn, begrens ze dan als een enkel
obstakel met inachtneming van de hierboven aangegeven
afstanden (Afb. 5.G).

A

2.2.1,

1

2.

WAARSCHUWING:

Het werkgebied en in het algemeen de
gebieden waarin de robotmaaier kan rijden,
moet afgebakend worden door een niet-
begaanbaar hek.

SMALLE DOORGANGEN

. In het geval van smalle doorgangen moet de afstand tussen
twee virtuele grenzen Z 22 m zijn (Afb. 6.A).

In het geval van een doorgang waarbij de afstand tussen de
virtuele grenzen <2m zou zijn, kan het deel van het gebied
voorbijhetknelpunt (Afb.6.A) nietautomatisch bereikt worden
door de maairobot. In dit geval moeten er twee afzonderlijke
virtuele snijzones worden geprogrammeerd (Afb.6.B) endeze
verbinden met een virtueel transferpad (Afb.6.C). Raadpleeg
de uitgebreide handleiding.

2.2.2. TRANSFERROUTES

Delen van de tuin waartussen gebieden liggen die niet mogen
worden gemaaid, moeten met elkaar worden verbonden door
transferpaden. Transferpaden moeten de maximale helling van
20% respecteren.

1

. Bepaal tussen de mogelijke doorgangen de gemakkelijkste
transferroute waarmee u de grootste afstand tot eventuele
obstakels kunt houden en die niet door gebieden gaat die
gewoonlijk gebruikt worden voor parkeren, hetdoorrijdenvan
voertuigen of waar groepen mensen door stappen.

. Het transferpad omvat een manoeuvreerzone die zich 1
m rechts en 1 m links van het geregistreerde pad uitstrekt
(Afb. 7.A). De volgende minimumafstanden tussen het
manoeuvreergebied en de verschillende tuinelementen
moeten in acht worden genomen: 30 cm van obstakels die
worden begrensd door virtuele perimeters of zones waar
niet mag worden gesneden (Afb. 7.B), 30 cm van vaste,
onbegrensde obstakels of doorlopende structurele elementen
(Afb. 7.C), 1 m van openbare wegen (Afb. 7.D), 1 m van de
zwembaden (Afb. 7.E), 1 m van voetpaden (Afb. 7.F), 1 m
van kliffen of steile hellingen (Afb. 7.G).

. In het geval van smalle doorgangen waar de bovenstaande
afstanden niet kunnen worden gerespecteerd, moet de
doorgang worden afgebakend metniet-betreedbare barriéres,
indien deze nog niet aanwezig zijn.

OPMERKING: Transferpaden die zijn opgenomen in
smalle doorgangen kunnen onvoldoende satellietsig-
naalontvangst hebben, waardoor de nauwkeurigheid
van de bediening van de maairobot wordt beinvioed.

2.

/N
A\
A

3. IDENTIFICATIE VAN DE ONDERDELEN

ELEKTRISCH GEVAAR:

Gebruik alleen de acculader en voeding die
door de fabrikant zijn geleverd. Oneigen
gebruik kan elektrische schokken en of over-
verhitting veroorzaken.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor snijwonden aan de handen.
Gebruik beschermende handschoenen om
shijgevaar aan de handen te voorkomen.
WAARSCHUWING:

Gevaar voor stof in de ogen.
Gebruikeenbeschermende brilom hetgevaar
voor stof in de ogen te voorkomen.



ELEKTRISCH GEVAAR:
Sluit de voeding pas aan aan het einde van
alleinstallatiewerkzaamheden.Schakelindien

nodig tijdens de installatie de algemene
stroomtoevoer uit.

2.3.1. INSTALLATIE VAN HET OPLAADSTATION

De oplaadbasis kan aan de rand van het werkgebied worden
geinstalleerd of in een gebied dat ermee verbonden is via een
transferpad.

1. Controleer de installatievereisten zoals aangegeven in
Par.2.1.2.

2. Bereid indien nodig de grond voor zodat het oppervlak van
het laadstation (Afb. 8.L) zich op hetzelfde niveau bevindt
als het gazon, het terrein moet perfect vlak en compact zijn
om vervorming van het oppervlak van het oplaadstation te
voorkomen.

3. Bevestig het laadstation (Afb. 8.L) op de grond met de
borgschroeven (Afb. 8.M).

4. Plaats de laadconnector in de werkstand (Afb.8.A). Zorg
ervoor dat de oplaadconnector horizontaal ligt. Installeer de
beschermkap (Afb.8.C).

5. Sluit de voeding aan op het laadstation en schroef de
connector vast.

6. Verbind de stekker van de voedingseenheid aan het
stopcontact.

7. Controleer of wanneer de robotmaaier niet in het laadstation
staat, hetindicatielampje op het laadstation (Afb.8.N) brandt
(zie Par. 3.3).

WAARSCHUWING:
Installeer de oplaadbasis minstens 1 meter

verwijderd van brandbare of ontvlambare
opperviakken, materialen of voorwerpen. In
geen geval mag de laadbasis geinstalleerd
worden op opperviakken die bestaan uit
brandbaar materiaal, zoals houten of plastic
vioeren.

2.3.2. ROBOTMAAIER OPLADEN NA DE INSTALLATIE

Laad de batterijen voor minimaal 2 uur op voordat u het
product voor de eerste keer (zie Par . 3.4).

2.4. EERSTE ACTIVERING VAN DE ROBOTMAAIER

Tijdens de eerste installatie moet de robotmaaier gekoppeld
worden aan de 'STIGA.GO' APP. Volg de instructies in de app
“STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. PROGRAMMERING VAN VIRTUELE GRENZEN,
TRANSFERROUTES EN TE VERMIJDEN
GEBIEDEN

Het programmeren van virtuele grenzen, transferroutes en
te vermijden gebieden wordt uitgevoerd met behulp van de
respectievelijke begeleide procedures in de "STIGA.GO" APP.
De procedure vereist dat u de robotmaaier handmatig bestuurt
door erlangs te lopen volgens de algemene criteria die zijn
uiteengezet in Par. 2.2.

WAARSCHUWING:
Hetwerkgebied of de paden die door de machi-

ne worden gebruikt voor de transfer, moeten
zozijningerichtdater geenopenbare ruimten,
gebiedendie gewoonlijk worden gebruiktvoor
parkeren, voor het doorrijden van voertuigen
of waar groepen mensen door stappen, in
vallen om schade aan mensen, dingen of
ongevallen met voertuigen te vermijden.

WAARSCHUWING:

Voor zijn eigen veiligheid en om schade aan
mensen, dieren of dingen te voorkomen, moet
de bestuurder eersthet gebied kennen waarin
de robotmaaier handmatig geleid wordt.
Loop tijdens het besturen van de robot voor-
zichtig om te voorkomen dat u valt.

WAARSCHUWING:

Het werkgebied en in het algemeen de ge-
bieden waarin de robotmaaier kan rijden,
moet afgebakend worden door een niet-be-
gaanbaar hek.

Maak de afrastering geschikt of houd toezicht
op de robotmaaier tijdens het gebruik.

3. WERKING
3.1. HANDMATIGEWERKINGVANDEROBOTMAAIER

De robotmaaier kan worden gebruikt zonder de werktijden
te programmeren. In deze modus voert de robotmaaier een
werkeyclus uit, keert terug naar het laadstation en blijft daar tot
de volgende handmatige start.

Om de machine in deze modus te gebruiken, is het echter
noodzakelijk om virtuele grenzen, overdrachtspaden en zones
die vermeden moeten worden te programmeren (Zie Par. 2.5)

1. Plaats de robotmaaier op het laadstation of in ieder geval
binnen de perimeter van de installatie.

2. Druk op de “STOP” -knop (Afb. 1.A) om het deksel te openen
(Afb. 1.B) en toegang te verkrijgen tot het bedieningspaneel
(Afb. 1.C).

3. Drukopde"ON/OFF"-knop (Afb.1.E) gedurende 5 seconden
om de robotmaaier in te schakelen.

4. Drukopdeknop“SELECTIE MODUS” (Afb. 1.F), totenkel het
icoon“ENKELE WERKCYCLUS” knippert (Afb. 1.L).

5. Drukopdeknop“BEVESTIGEN” (Afb.1.G).Heticoon (Afb.1.L)
gaat vast branden om de actie te bevestigen.

6. Sluit de kap (Afb. 1.B). De robotmaaier begint te werken.



OPMERKING: deze modus garandeert mogelijk geen
voldoende dekking van de tuin, zowel in termen van
benodigde tijd als in termen van gelijkmatigheid van het
maairesultaat, vooral als de tuin een onregelmatige vorm
heeft. Om de maximale efficiéntie van de robotmaaier
te bereiken, wordt aanbevolen om de werktijden te
programmeren.

3.2. BESCHRIJVING VAN DE COMMANDO'S OP DE

ROBOTMAAIER

Lijst met commando's, indicatoren en hun functie:

"STOP"-knop (Afb.1.A):wordt gebruiktvoor de veiligheidsstop
van de robotmaaier.

“CONTACTSLEUTEL” (Afb. 1.D): wordt gebruikt voor de
veiligheidsstop van de robotmaaier.

Knop “ON/OFF” (Afb. 1.E): dient om de robotmaaier in- en
uit te schakelen.

Knop “SELECTIE MODUS” (Afb. 1.F): het wordt gebruikt om
de bedrijfsmodus van de robotmaaier te selecteren en om
de terugkeer naar het oplaadstation te forceren.

Knop “BEVESTIGEN” (Afb. 1.G): wordt gebruikt om de
ingestelde bedrijfsmodus te bevestigen.

Verlicht icoon “GEPLAND PROGRAMMA” (Afb. 1.1): het
wordt gebruikt om de instelling van het geplande programma
te bekijken.

Verlicht icoon “ENKELE WERKCYCLUS” (Afb. 1.L): wordt
gebruikt om de instelling van de enkele werkcyclus weer
te geven.

Verlichticoon “TERUGKEER NAAR BASIS” (Afb. 1.H): wordt
gebruikt om de instelling van de geforceerde terugkeer van
de robotmaaier naar het laadstation weer te geven.

Knop “BLUETOOTH” (Afb. 1.M): wordt alleen gebruikt door
het servicecentrum voor diagnostische activiteiten.
Verlichticoon “ALARM” (Afb. 1.N): dient voor d weergave van
de alarmstatussen.

Verlichticoon “ACCU” (Afb. 1.0): dient voor de weergave van
de lading van de accu.

OPMERKING: Raadpleeg de Uitgebreide Handleiding
voor een meer gedetailleerde beschrijving van de
bovenstaande commando's.

3.3. WERKING VAN HET LAADSTATION

Het laadstation is voorzien van een indicatielampje (Afb. 8.N) dat
gaat branden in functie van de volgende situaties:

Lichtuit: hetlaadstation krijgt geen stroom of de robot bevindt
zich in het laadstation.

Indicator met vast licht: de robotmaaier is niet aangesloten
op het laadstation en het signaal van de antenne wordt
correct verzonden.

Knipperend licht:hetlaadstationis niet correct geconfigureerd
oferiseenstoringinhetlaadstation. Raadpleeg de uitgebreide
handleiding.

3.4. ACCU OPLADEN

M

et de procedure "ACCU OPLADEN" kunt u de robotmaaier

handmatig opladen.

1. Plaats de maairobot op het laadstation (Afb. 9.R).

2. Laatderobotmaaierop hetlaadstationlopentotde oplaad-
connector vastzit (Afb. 9.S).

3. Drukopde“STOP”-knop (Afb.9.A) om hetdekselte openen
(Afb.9.B) entoegangte verkrijgen tothet bedieningspaneel
(Afb.9.C).

>

Schakel de robotmaaierinmetde “ON/OFF”-knop (Afb.9.E).
5. Het verlicht pictogram “ACCU” (Afb. 9.0) knippert blauw,
de robotmaaier wordt opgeladen.

Sluit de kap (Afb. 9.B).

Laat de robotmaaier minstens de tijd opladen die wordt
weergegeven in Par.2.3.2.

No

OPMERKING:Hetopladenvan de batterijvoér de winterstalling
moet worden uitgevoerd zoals aangegeven in Par. 4.3.

OPMERKING: De accu van de robotmaaier is een bederfelijk
onderdeel en de oplaadcapaciteit neemt in de loop van de tijd
af, waardoor de werkautonomie van de robotmaaier afneemt
zonder de werking ervan in gevaar te brengen.

3.5. AFSTELLING MAAIHOOGTE

Volg de begeleide procedure in de APP om de maaihoogte aan
te passen.

WAARSCHUWING:
Raak het maaimechanisme niet aan tijdens

het afstellen van de maaihoogte.

OPMERKING: De lengte van het deel van het gras dat
door de robotmaaier gemaaid wordt, mag niet langer
zijn dan 10 mm.

3.6. CAMERA-MODULE

De robotmaaier is uitgerust met een cameramodule ( Afb. 1.P)
om eventuele obstakels in het werkgebied te vermijden en de
navigatieprestaties te verbeteren.

Om de cameramodule in te stellen en te gebruiken, volgt u de
wizard in de 'Stiga.GO' APP.

OPMERKING:De prestaties van obstakel-enrandherken-
ning zijn afhankelijk van veel factoren:vorm en grootte van
het object, lichtomstandigheden, zuiverheid en slijtage
van de lens, type grasmat, weersomstandigheden, enz.

OPMERKING: Als de hoogte van de grasmat te hoog
is, kan de cameramodule de vegetatie interpreteren
als een obstakel. Als de robotmaaier blijft stoppen of
van richting verandert vanwege hoog gras, moet de
grashoogte worden verminderd door een conventionele
maaier te gebruiken

WAARSCHUWING:
De cameramodule is mogelijk niet in staat

om objecten te detecteren als deze volledig
bedekt zijn of door vegetatie worden bedekt,
bijvoorbeeld in het geval van hoog, dik gras.

WAARSCHUWING:
Kijk niet rechtstreeks in de LED-verlichting

van de cameramodule om visuele schade te
voorkomen.




4. ONDERHOUD

WAARSCHUWING:
Gebruik uitsluitend originele reserveon-
derdelen.

WAARSCHUWING:

Breng geen wijzigingen aan, knoei niet,
omzeil de geinstalleerde veiligheidsvoorzie-
ningen niet en verwijder ze niet.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor snijwonden aan de handen.
Gebruik beschermende handschoenen om
snijgevaar aan de handen te voorkomen.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor stof in de ogen.

Gebruik een beschermende bril om het
gevaar voor stof in de ogen te voorkomen.

LET OP:

Teveel water kan infiltraties veroorzaken
die de elektrische onderdelen kunnen be-
schadigen.

VERBOD:
Gebruik geen waterstralen onder druk.

VERBOD:

Omonherstelbare schade aan de elektrische
en elektronische componenten te voorko-
men, mag u de robotmaaier niet geheel of
gedeeltelijk in water onderdompelen.

VERBOD:

Was de interne delen van de robotmaaier
niet om de elektrische en elektronische
onderdelen niet te beschadigen.

VERBOD:

Gebruik geen oplosmiddelen of benzine om
de geverfde oppervilaktes en de plastieken
onderdelen niet te beschadigen.

VERBOD:

Gebruik voor het reinigen van de lens van
de cameramodule alleen een zachte, licht
bevochtigde doek. Gebruik in geen geval
borstels, schrapers, schuursponzen of che-
mische oplosmiddelen.

4.1. GEPROGRAMMEERD ONDERHOUD

Voor een betere werking en een langere levensduur, moet u
het product regelmatig schoonmaken en versleten onderdelen
vervangen.

Voer de interventies uitmet de frequentie aangegevenin de tabel.

FREQUENTIE ONDERDEEL TYPE INGREEP
Wekelijks Mes Reinig en controleer de werk-
of zaamheid van het mes. (Zie

om de 50 maai-uren Par.4.2)

Alshetmes geplooidis omwille
van een stoot of indien het
versleten is, dient men dit te
vervangen. (Zie Par. 4.2)

Oplaadcontacten Reinig en verwijder eventuele
oxidatie. (Zie Uitgebreide

Handleiding)

Camera-module Delensreinigen- (Zievolledige

handleiding)

Maandelijks Robotmaaier Voer de reiniging uit. (Zie Uit-
of gebreide Handleiding)
om de 100 maai-uren

Laadstation en voe-|Controleer op slijtage of
dingskabels veroudering en vervang ze
indien nodig. (Zie Uitgebreide
Handleiding)

Aan het einde van het|Accu
maaiseizoen of om de
zes maanden als de
robotmaaier niet wordt
gebruikt

Laad de accu op alvorens het
op te bergen. (Zie Par. 4.3)

Jaarlijks of aan het einde | Robotmaaier
van het maaiseizoen

Voer de controle uit bij een
erkend servicecentrum. (Zie
Par.4.1)

Er moet jaarlijks een onderhoudscontrole uitgevoerd worden bij
een erkend servicecentrum om de robotmaaier in goede staat
te houden.

LET OP:defectenals gevolg van het niet uitvoerenvan de
jaarlijkse controle worden niet onder de garantie erkend.

4.2. VERVANGING SNIJMESSEN

1. Schakelderobotmaaieruitineenveilige toestand (zie Par.1.4).

2. Draai de robotmaaier ondersteboven en zorg ervoor dat u de
zwevende kap niet beschadigt.

3. Draai de borgschroeven los (Afb. 10.E).

4. Vervang de snijmessen (Afb. 10.D) en de borgschroeven
(Afb. 10.E).

5. Draai de borgschroeven aan (Afb. 10.E).

4.3. ONDERHOUD EN OPSLAG VAN DE ACCU IN
DE WINTER

1. Laad de accu op volgens de wizard in de APP, toegankelijk
via de pagina "Instellingen"”.

2. Reinig de robotmaaier (zie Uitgebreide Handleiding).

3. Bewaarderobotmaaier op eendroge envorstvrije plaats, zorg
ervoor dat hij is uitgeschakeld en dat de veiligheidssleutel (
Afb. 11.C) uit de robotmaaier is verwijderd.

OPMERKING: Raadpleeg de uitgebreide handleiding
voor meer gedetailleerde informatie over de procedure
voor het opladen in de winter.

OPMERKING: De registratie van het opladen via de
in-app-procedure is vereist om de accugarantie te laten
gelden.

4.4. VERVANGING ACCU

De vervanging van de accuis de exclusieve verantwoordelijkheid
van het STIGA TECHNISCH SERVCIEPERSONEEL.

Neem contact op met een servicecentrum of uw dealer als de
accu vervangen moet worden.

5. TRANSPORT, OPSLAG EN
VERWIJDERING

5.1. TRANSPORT

OPMERKING:Voortransportoverlange afstandenraden
we aan de originele verpakking te gebruiken.

1. Schakelderobotmaaieruitineenveilige toestand (zie Par.1.4).
2. Reinig de robotmaaier (zie Uitgebreide Handleiding).



3. Til de robotmaaier op aan de daarvoor bestemde handgreep

5.3. LOZING

(Afb. 11.D) en verplaats hem terwijl u ervoor zorgt dat het

snijmes uit de buurt van het lichaam blijft.

5.2. OPSLAG

De robotmaaier moet horizontaal worden opgeborgen, op een
drogeplaats enbeschermdtegenvorstnahetreinigenen'swinters ~ {
opladen van de accu (zie Hoofdstuk 4). Koppel het laadstation
los van het elektriciteitsnet tijdens lange periodes van inactiviteit.

6.

A\

WAARSCHUWING:

WAARSCHUWING:

Neem contact op met een erkend
servicecentrumomde accu uitde robotmaaier
te verwijderen.

A

. Verwijder de verpakking van het product op milieubewuste wijze
in de daarvoor bestemde verzamelhouders of bij de daarvoor
bestemde geautoriseerde opvangcentra.

. Voer de robotmaaier af in overeenstemming met de lokale
wettelijke vereisten.

. Richtutotde erkende faciliteiten voorrecycling en verwijdering,
aangezien de robotmaaier is geclassificeerd als AEEA
(afgedankte elektrische en elektronische apparatuur).

. Verwijder de oude of uitgeputte accu’s op milieubewuste
wijze in de verzamelhouders of bij de daarvoor bestemde
geautoriseerde opvangcentra.

PROBLEEMOPLOSSEN

Stop de robotmaaier en berg hem veilig op (Zie Par. 1.4).

Hieronder vindt u een lijst met belangrijkste afwijkingen die tijdens de werkfase kunnen optreden.
(Raadpleeg de volledige handleiding voor een meer gedetailleerde beschrijving).

PROBLEEM

OORZAKEN

OPLOSSINGEN

Abnormale trillingen. De robot-
maaier maakt veel lawaai.

Beschadigde schijf of maaimessen

Vervang beschadigde componenten (Zie Par. 4.2).

Shij-inrichting geblokkeerd doorresten (banden,
koorden, stukken plastiek, enz.).

Schakel de robotmaaier veilig uit (Zie Par. 1.4). Zet het
snijmes vrij.

De robotmaaier werd opgestart met onvoor-
ziene hindernissen (gevallen takken, vergeten
voorwerpen, enz.).

Schakel de robotmaaier veilig uit (Zie Par. 1.4). Verwijder
de hindernissen en start de robotmaaier opnieuw.

Elektrische motor defect.

Vervang de motor, neem contact op met een Service-
centrum.

Te hoog gras.

Verhoog de maaihoogte (Zie Par. 3.5).

Maai de zone vooraf met een normale grasmaaier.

De robotmaaier plaatst zich niet
correct in het laadstation.

Problemen met de antenne van het laadstation.

Raadpleeg een Servicecentrum indien het probleem
aanhoudt.

Bodem ingezakt nabij het laadstation.

Herstel de correcte positie van het laadstation. (Zie
Par.2.3.1).

Het laadstation is niet correct gekalibreerd of er
is elektromagnetische storing in de buurt van
het laadstation.

Na verwijdering van de storingsbron, kalibreert u het
laadstation met behulp van de app. Raadpleeg de uitge-
breide handleiding.

Hetlampje van hetlaadstation gaat
niet branden als de robotmaaier
zich buiten hetlaadstation bevindt.

Eris geen stroomvoorziening of eris een storing
in het laadstation.

Controleer de correcte verbinding aan het stopcontact
van de voedingseenheid. Controleer de integriteit van
de voedingskabel.

Het lampje van het oplaadstation

Er is een storing in het laadstation. Raadpleeg
de uitgebreide handleiding.

Koppel de oplaadbasis los en schakel het na een paar
minuten weer in. Raadpleeg een Servicecentrum indien
het probleem aanhoudt.

knippert.

Het laadstation is niet correct geconfigureerd.

Configureer het laadstation via de app. Raadpleeg de
uitgebreide handleiding.

Het waarschuwingspictogram is
aan op het toetsenbord

Dit wijst op afwijkingen/storingen.

Bekijk de app voor meer informatie of raadpleeg de
Uitgebreide Handleiding

De robotmaaier stopttijdelijkin het

werkgebied

Zwak GPS-signaal

Neem contact op met een Servicecentrum indien het

probleem aanhoudit.




NORSK - Oversettelse av originalinstruksjoner

> pa nettsiden stiga.com

> ved & scanne QR-koden

Den komplette instruksjonshandboken er tilgjengelig:

> i Appen STIGA.GO, tilgjengelig pa App Store og Google Play

Download full manual
stiga.com

MERK:instruksjoneneidenne handboken gjelderforalle
de autonome robotgressklippermodellene. Figurene, hvis
de ikke er spesifisert, refererer til SRSV01-plattformen.

MERK: Denne handboken inneholder grunnleggende
instruksjoner, hovedsakelig relatert il sikkerhet. For riktig
installasjon ma den fullstendige bruksanvisningen (se
ovenfor) leses og folges noye.

1. SIKKERHET

PABUD:
Les noye for bruk og oppbevar
for fremtidig referanse.

1.1. SIKKER BRUKSPRAKSIS
Oppleering

a. Lesinstruksjonene ngye, hakjennskap
til kommandoene og riktig bruk av
maskinen.

b. La aldri barn, personer med nedsatt
fysisk, sensorisk eller mental evne,
eller uten erfaring og kunnskap, eller
personer som ikke er kjent med disse
instruksjonene, bruke maskinen.Lokale
forskrifter kan begrense operaterens
alder.

c. Operatgren, eller brukeren, skal holdes
ansvarligforulykkerellerfarersominvol-
verertredjeparterellertredjepartsutstyr.

Forberedelse

a. Forsikre deg om at det automatiske
systemet for kantinngjeering er riktig
programmert som angitt.

b. Undersgk med jevne mellomrom om-
radet der maskinen brukes, og fjern
steiner, pinner, ledninger og andre
fremmedlegemer som kan hindre bruk.

c. Utfar en visuell inspeksjon av klippe-
bladene, bladboltene og klippeinnret-
ningen regelmessig for & kontrollere at
deikke er slitte eller skadet. Bytt ut slitte

ellergdelagte klippeblad og bolter parvis
for & opprettholde maskinens balanse.

d. Varselsskilt ma plasseres rundt maski-
nens arbeidsomrade, hvis den brukes
i offentlige omrader eller er apen for
publikum. Skiltene ma hafolgende tekst:
“Advarsel! Automatisk gressklipper! Hold
degpaavstandtiimaskinen! Hold oppsyn
med barn!”.

1.1.1. DRIFT

Generell informasjon

a. Ikke bruk maskinen med defekte vern
eller sikkerhetsinnretninger som ikke er
tilstede, for eksempel uten vern.

b. Ikke plasserhenderellerfotterinaerheten
av ellerunder de roterende delene.Hold
alltid god avstand fra utkasterapningen.

c. Ikke ta pa maskinens bevegelige deler
for de har stoppet helt.

d. Bruk alltid solide sko og lange bukser
nar du bruker maskinen.

e. Loft eller transporter maskinen aldri
mens motoren er i gang.

f. Fjern frakoblingen fra enheten:

- For du fierner et hinder;

- Far kontroll, rengjering eller arbeid pa
maskinen;

- Hvisden harblitt truffetav et fremmed-
legeme, madukontrollere atmaskinen
er skadet,

- Hvis maskinen begynner & vibrere
unormalt, kontroller for skade for du
starter den pa nytt.

g. La ikke maskinen veere i drift uten tilsyn
i neerveer av kjeeledyr, barn eller andre
mennesker i naerheten.




Vedlikehold og oppbevaring

a. Stramalle muttere, bolter og skruer godt
for sikker maskindrift.

b. Kontroller robotgressklipperen ofte for
slitasje eller forringelse.

c. Av sikkerhetsmessige grunner er det
nadvendig & bytte ut slitte eller gdelagte
deler.

d. Forsikre deg om at klippebladene kun
byttes ut med egnede reservedeler.

e. Forsikre deg om at batteriene er ladet
med riktig lader som er anbefalt av pro-
dusenten. Feil bruk kan fore til elektrisk
stot, overoppheting eller lekkasje av
etsende vaeske fra batteriet.

f. | tilfelle elektrolyttlekkasjer, vask med
vann/ngytraliseringsmiddel og kontakt
lege hvis veesken kommer i kontakt med
gynene.

g. Vedlikehold av maskinen ma utferes
i samsvar med produsentens instruk-
sjoner.

Resterende risiko
Selv om produktet oppfyller alle sikker-
hetskrav, kan detfortsatt eksistere ytterli-
gererisikoer p& grunn av feil installasjon
og/eller uforutsigbare situasjoner.Det er
derfor ngdvendig at omradet som pro-
duktetopererer pa erfritt for gjenstander,
mennesker og dyr, og informerer alle
personer som kan ha tilgang, selv av og
til, til arbeidsomradet om mulige farer.

- Ved tordenveaer med fare for lynnedslag
og generelt i pavente av darlige veerfor-
hold, anbefales detaikke bruke produktet
og koble alt periferiutstyr fra stramnettet.
For & bruke produktet, koble periferiut-
styret til stramnettet igjen i henhold til
instruksjonene i handboken.

1.2. PRODUKTBESKRIVELSE

Robotgressklipperen (Fig. 2.A) er designet og bygget for
a klippe gress i hagen automatisk nar som helst pa dagen
eller natten.

Ihenholdtil de forskjellige egenskapenetil overflaten som skal
klippes, kan robotgressklipperen programmerestil ajobbe pa
flere omrader avgrenset av en virtuell kant og forbundet med
virtuelle overferingsbaner.

Narroboten eridrift, klipper den detomradet som eravgrenset
med den virtuelle grensen (Fig. 2.B). Nar robotgressklippe-
ren er neer den virtuelle grensen (Fig. 2.B) eller moter pa
en hindring (Fig. 2.C) endrer bane i henhold til den valgte
navigasjonsstrategien.

Robotgressklipperen foretar automatisk og komplett klipping
av den avgrensede plenen.

Produktet fungerer via satellittsignal og mottar satellittkorrek-
sjonsdata fra STIGA Cloud. Robotgressklipperens driftstek-
nologi er basert pa datakommunikasjon mellom STIGA Cloud
og selve roboten. En mobilenhet (smarttelefon) kreves ogsa
for & bruke produktet.

Robotgressklipperen er utstyrt med en videokameramodul
(Fig. 1.P) for & unnga eventuelle hindringer i arbeidsomradet
og forbedre navigasjonsytelsen.

Enhver annen bruk kan veere farlig og forarsake skader pa
personer og/eller gjenstander. Falgende faller under feil bruk
(som et eksempel, men ikke begrenset til): & transportere
mennesker, barn eller dyr p4 maskinen; transportere mas-
kinen med bil; bruke maskinen til & trekke eller skyve last;
bruke maskinen til klipping av vegetasjon som ikke er gress.

MERK: forekomsten av en mobilnettverkstilkobling
pa installasjonsstedet er obligatorisk for driften av
robotgressklipperen. Kontroller pa forhdnd at mobilnett-
verksdekning er tilstrekkelig pa stiga.com eller via APP.
Nettleverandgren kan endres nar som helst basert pa
kommersielle avtaler.

MERK: For drift mottar robotgressklipperen satellittkor-
reksjonsdata, som overfares via STIGA Cloud. Satellitt-
korreksjonssignaletertilgjengeligimange land.Kontroller
pa forhand at satellittkorreksjonssignalet er tilgjengelig
pa installasjonsstedet pa stiga.com eller via appen.
Dersom satellittkorreksjonssignalet ikke er tilgjengelig
pa installasjonsstedet, er det ngdvendig & installere en
satellittreferansestasjon, som ertilgjengelig somtilbeher
(se den komplette handboken).

1.3. SYMBOLER OG SKILT

ADVARSEL:
Les brukerveiledningen for du begynner a
bruke produktet.

ADVARSEL:

Fare for projeksjoner av gjenstander mot
kroppen.

Hold sikker avstand tilmaskinen under bruk.

ADVARSEL:

For aldri hender eller fotter inn i klippeinn-
retningens kasse.

Fjern utkoblingsenheten for du arbeider pa
maskinen eller for du lofter den.

up[ZRE>




ADVARSEL:

For aldri hender eller fotter inn i klippeinn-
retningens kasse.

Ikke klatre opp pa maskinen.

A
FORBUD:
Forsikre deg om at det ikke er mennesker
(spesielt barn, eldre eller funksjonshem-

mede) og kjeeledyr i arbeidsomradet mens
maskinen er i drift.

Hold barn, kjeeledyr og andre mennesker
pa trygg avstand nar maskinen er i drift.
FORBUD:

Ikke bruk hoytrykksspyler pa maskinen til
a rengjore eller vaske den.

batteri (robotgressklipper) eller via spesiell
streamforsyning (ladebase).

Bruk den originale stramforsyningen med
egenskapene angitt pa typeskiltet.

: Enhet med isolasjonsklasse lll, drevet av
D0C
I

Symbol for likestreomforsyning.

Grad av beskyttelse mot inntrengning av
faste kropper og vann.

Avfall fra elektrisk og elektronisk utstyr
skal gis til egnede anlegg for resirkulering
og deponering.

Garantert lydeffektniva

1.4. STANS OG AVSKRUING AV ROBOTGRES-
SKLIPPEREN UNDER SIKRE FORHOLD

PABUD:

Sla alltid av robotgressklipperen under
sikre forhold for rengjering, transport eller
vedlikehold.

1. Trykk pa“STOP”knappen (Fig.1.A) for & stoppe robotgres-
sklipperen trygt og apne beskyttelsesdekselet (Fig. 1.B).

2. Trykk pa avskruingsknappen (Fig. 1.E) i noen sekunder
og vent til LED-en pa samme knapp slas av.

3. Forst etter at LED-en er slukket (Fig. 1.E), ta ut sikker-
hetsngkkelen (Fig. 1.D) for a sla av robotgressklipperen
pa en trygg mate.

4. Lukk beskyttelsesdekselet (Fig. 1.B).

5. Robotgressklipperen er stanset eller slatt under sikre
forhold.

2. MONTERING

ADVARSEL:
A Ikke tukle med, fjerne, unnvike eller omga de

monterte sikkerhetsanordningene.

MERK:For merinformasjon ominstallasjon av produktet,
kontakt en STIGA-forhandler.

KOMPONENTER SOM SKAL INSTALLERES (SERIEUT-
STYRET KAN VARIERE AVHENGIG AV MODELLEN)(. 3)
(A) Ladestasjon, (B) Stremforsyning til ladestasjon, (D)
Festeskruer til ladestasjon, (H) Mobil enhet (ikke inkludert).

2.1. KONTROLL AV INSTALLASJONSKRAV
2.1.1. KONTROLL AV HAGEN:

e Kontroller tilstanden til hagen for pavisning av virtuelle
grenser, hindringer og omréder som skal ekskluderes.

* Niveller bakken slik at det ikke dannes pytter som folge
av regn.

2.1.2. KONTROLLER INSTALLASJONEN AV LADEBA-
SEN OG STROMFORSYNEREN:

EL-FARE:
Det er nedvendig a klargjore en stikkontakt
somerisamsvar med gjeldende loverilandet.

EL-FARE:

Den medfolgende kretsen ma beskyttes
av en differensialbryter (RCD) med en
aktiveringsstrom som ikke overstiger 30 mA.
EL-FARE:

lkke koble stroamforsyningen til et stromuttak
hvis stopselet eller ledningen er skadet.
Ikke koble til og ikke ta pa en skadet ledning
for den kobles fra stromforsyningen.

En odelagt ledning kan skape kontakt med
spenningssatte deler.

> BB

1. Forbered et flatt omrade pa kanten av plenen for & plas-
sere ladebasen. Ladestasjonen ber installeres pa et sted
innen rekkevidde av satellittsignaler, helst i et fullt synlig
omrade av hagen.

2. | omradet foran ladebasen skal det vaere et band som
er minst 2 m bredt og minst 3 m langt, fritt for hindringer.

MERK:Himmelen er & betrakte som fullstendig synlig nar
den er frifor en vinkel pa minst 120 grader i alle retninger.

ADVARSEL:
Stromkabelen, stroamforsyningsenheten,

skjoteledningen og enhver annen elektrisk
kabel som ikke tilhgrer produktet, ma forbli
utenfor klippeomradet for & holde dem unna
farlige bevegelige deler og for a unnga skade
pa kablene som kan bringe dem i kontakt med
deler under spenning.




3. Gjerklartinstallasjonsomradet for materen slikat denikke
kan senkes nedivannunderalle slags veerforhold. Installer
helst i et lukket rom beskyttet mot atmosfeeriske stoffer,
i en posisjon som ikke lett kan nas av uvedkommende.

2.1.3. KONTROLL FOR DEFINERING AV VIRTUELLE
GRENSER:

1. Kontrolleratden maksimale hellingen pa arbeidsomradet
er mindre enn eller lik 45 % eller 50 %, avhengig av mo-
dellen (se TEKNISKE OPPLYSNINGER) For a definere de
virtuelle grensene, respekter reglene vist i Fig. 4.

ADVARSEL:
Roboten kan klippe overflater med en
maksimal helling pa 45 % eller 50 %, avhengig

av modellen.
Hvis instruksjonene ikke folges, kan roboten
gli og forlate arbeidsomradet

ADVARSEL:
Omrader med hellinger som er storre enn
tillatte hellinger kan ikke klippes. Plasser den

virtuelle grensen for skraningen, slik at dette
omradet ekskluderes fra klippingen.

2. Kontroller hele arbeidsflaten: evaluer hindringene og
omradene som skal utelukkes fra arbeidsomradet som
ma avgrenses.

2.2. KRITERIER FOR AVGRENSNING AV AR-
BEIDSOMRADER OG OVERFGRINGSBANER

1. Der det finnes et fortau eller en sti pA samme niva som
plenen, kan den virtuelle grensen falle sammen med
kanten av fortauet (Fig. 5.A).

2. Derdetfinnes etsvemmebasseng, damellerutgraving, ma
denvirtuelle grensen programmeres i en avstand pa minst
1 meter. Hvis bassenget, dammen eller utgravningen er
plassertienden av en skraning, ma den virtuelle grensen
programmeres i en avstand pa minst 1,5 meter (Fig. 5.B).

3. Nar det gjelder treer med utstikkende retter, ma den
virtuelle grensen programmeres pa en slik mate at den
hindrer robotgressklipperen i & passere pa ujevne over-
flater (Fig. 5.C).

4. Den virtuelle kanten ma programmeres slik at robotgres-
sklipperen holder seg i en avstand pa minst 30 cm fra
omrader med grus eller pukk (Fig. 5.D).

5. Ved hellinger ma det som star det som star gjengitt i
avsn.2.1.3.

6. Ved sammenhengende konstruksjonselementer (vegger,
gjerder, hekker osv.) med en hgyde over 50 cm, ma den
virtuelle grensen programmeres i en avstand pa minst 40
cm fra dem (Fig. 5.E).

7. lalle andre tilfeller ma den virtuelle grensen overholde en
minimumsavstand pa 30 cm mellom robotgressklipperen
og hindringen (Fig. 5.F).

8. Ved avgrensning av hindringer mindre enn 150 cm fra
hverandre, avgrens dem som en enkelt hindring med
respekt for avstandene angitt ovenfor (Fig. 5.G).

VARSEL:
A Driftsomradet og generelt omradene som

robotgressklipperen kan navigere i, ma
avgrenses med et gjerde som rotoben ikke
kommer seg over.

2.2.1. SMALE PASSASJER

1

2.

. Ved smale passasjer ma avstanden mellom to virtuelle
grenser veere Z 22 m (Fig. 6.A).

ltilfelle av en passasje der avstanden mellom de virtuelle
grensene ville veere <2m, den delen av omradet utenfor
smalner (Fig. 6.A) det kan hende robotgressklipperen
ikke kan na den pa automatisk vis. | dette tilfellet ma to
separate virtuelle klippesoner programmeres (Fig. 6.B)
og koble dem til en virtuell overfgringsbane (Fig. 6.C).
Se hele handboken.

2.2.2. OVERFOQRINGSBANER
Omraderihagenderdetfinnes omrader somikke skalklippes,
ma forbindes med overferingsbaner. Overferingsruter ma
overholde maksimal gradientgrense pa 20 %.

1

. Finn, blant de mulige passasjene, den enkleste overfo-
ringsveien som lar deg holde storst avstand fra eventuelle
hindringer og som ikke krysser omrader som vanligvis
brukes til parkering, kjoreteytransport eller pavirkes av
menneskestrommer.

. Overfgringsbanen omfatter en mangvreringssone som
strekker seg 1 m til hayre og 1 m til venstre for den re-
gistrerte banen (Fig. 7.A). Felgende minimumsavstander
mellom mangvreringsomradet og de ulike delene av
hagen skal overholdes: 30 cm fra hindringer avgrenset
av virtuelle perimetre eller non-cutting soner (Fig. 7.B),
30 cm fra ubundne faste hindringer eller giennomgéende
konstruksjonsdeler (Fig.7.C), 1mfraoffentligvei(Fig.7.D),
1m fra svommebassenger (Fig. 7.E), 1 m fra gangveier
(Fig. 7.F), 1mfra klipper eller bratte skraninger (Fig. 7.G).

. Ved smale passasjer der de ovenfor nevnte avstandene
ikke kan observeres, ma passasjen avgrenses med barri-
erersomikke kan krysses hvis de ikke allerede er il stede.

MERK: Registrerte overfgringsbaner innenfor smale
passasjer kan ha utilstrekkelig mottak av satellittsignaler,
noe som pavirker robotgressklipperens driftsngyaktighet.

2.

3. INSTALLASJON AV KOMPONENTENE

EL-FARE:
A Bruk kun batteriladeren og materen som er

levert av produsenten. Uegnet bruk kan for-
arsake elektriske stot og/eller overoppheting.

VARSEL:
A Kuttefare for hendene.
Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a

kutte hendene.

VARSEL:
A Fare for stov i gynene.
Bruk vernebriller for & unngéa fare for stov

i oynene.



EL-FARE:

Koble til stromforsyningen kun nar alle
installasjoner er fullfort. Sla eventuelt av
den generelle stromforsyningen under
installasjonen.

2.3.1. INSTALLASJON AV LADEBASE

Ladebasen kaninstalleres pa kanten av arbeidsomradeteller
i et omréde koblet til den via en overferingsbane.
1. Kontroller installasjonskravene som angitt i avsn. 2.1.2.
2. Om nedvendig forberede bakken slik at overflaten av
ladebasen (Fig. 8.L) er pa samme niva som plenen, ma
bakken veere helt flat og kompakt for @8 unngé deformering
av ladebasens overflate.
3. Fest ladebasen (Fig. 8.L) til bakken med festeskruene
(Fig. 8.M).
4. Plasserladekontakteniarbeidsposisjon (Fig.8.A).Forsikre
deg om at ladekontakten er i horisontal stilling. Installer
vernedekselet (Fig.8.C).
. Koble stremforsyningentilladebasen og skru pé kontakten.
. Koble materens stopsel til stramuttaket.
. Kontroller at nar robotgressklipperen ikke er i ladebasen,
lyset pa ladebasen (Fig. 8.N) er tent (se avsn. 3.3).

N oo

VARSEL:

Installer ladestasjonen pa minst 1 meters
avstand unnabrennbare overflater, materialer
eller gjenstander. Aldriinstaller ladestasjonen

pa overflater laget av brennbare materialer,
for eksempel tre- eller plastgulv.

2.3.2. LADING AV ROBOTGRESSKLIPPER ETTER
INSTALLASJON
For du bruker produktet for forste gang, lad opp batteriene i
minst 2 (Se avsn. 3.4).
2.4. AKTIVERE ROBOTGRESSKLIPPEREN FOR
FORSTE GANG

| lopet av den forste installasjonen er det ngdvendig & pare
robotgressklipperen med «STIGA.GO»-appen. Folg den
veiledende prosedyren i «STIGA.GO»-appen

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. PROGRAMMERING AVVITUELLE GRENSER,
OVERQOFRINGSRUTER OG OMRADER SOM
SKAL UNNGAS

Programmeringen av virtuelle grenser, overfaringsveier og
omrader som skal unngas, gjeres ved a bruke de respektive
veiviserprosedyrene i "STIGA.GO"-APPEN. Prosedyren
krever at du veileder robotgressklipperen manuelt ved a ga
ved siden av den i henhold til de generelle kriteriene angitt
iavsn.2.2.

VARSEL:

Driftsomradet eller banene som brukes av
maskinen til & overfgre den, ma stilles inn
slik at de ikke inkluderer offentlige rom,
omrader som vanligvis brukes til parkering,
for transport av kjoretoy eller der hvor det
finnes menneskestrommer for a unnga skade
pa personer, ting eller uhell ved kjoretoy.

VARSEL:

Forsin egen sikkerhet og for aunnga skade pa
mennesker, dyr eller ting, ma operatgren forst
kjenne til omradet der robotgressklipperen
styres manuelt.

Nar du kjorer roboten, ga forsiktig for a
unnga a falle.

VARSEL:

Driftsomradet og generelt omradene som
robotgressklipperen kan navigere i, ma
avgrenses med et gjerde som rotoben ikke
kommer seg over.

Gjor inngjerdingen passe stor eller har tilsyn
med robotgressklipperen under drift.

3. DRIFT
3.1. MANUELL DRIFT AV ROBOTGRESSKLIP-
PEREN

Robotgressklipperen kan brukes uten & utfere den beskrevne
programmeringen av arbeidstidene.| denne modusen utfarer
robotgressklipperen enarbeidssyklus, gartilbaketilladebasen
og blir der til neste manuelle start.

For & bruke maskinen i denne modusen, er det imidlertid
nodvendig & programmere de virtuelle grensene, overfo-
ringsbanene og omradene som skal unngas (se avsn. 2.5)

1. Plasser robotgressklipperen pa ladebasen eller i alle fall
innenfor omkretsen av installasjonen.

2. Trykk pa “STOP” knappen (Fig. 1.A) for & apne dekselet
(Fig. 1.B) og ga inn pa kommandokonsollet (Fig. 1.C).

3. Trykk pa “ON/OFF” knappen (Fig. 1.E) i 5 sekunder for &
skru pa robotgressklipperen.

4. Trykk pa knappen “VELG MODUS” (Fig. 1.F), helt til det
ene ikonet “ENKEL ARBEIDSSYKLUS” blinker (Fig. 1.L).

5. Trykk pa “BEKREFT” knappen (Flg. 1.G). Ikonet (Fig. 1.L)
lyser fast for & bekrefte operasjonen.

6. Lukk dekselet (Fig. 1.B). Robotgressklipperen starter
arbeidet.



MERK: denne modusen garanterer kanskje ikke
tilstrekkelig dekning av hagen, bade nar det gjelder
tid og med hensyn til jevnt klipperesultat, spesielt hvis
hagen har en uregelmessig form. For & oppna maksimal
effektivitet for robotgressklipperen, anbefales deta utfere
programmering av arbeidstidene.

3.

2. BESKRIVELSE AV KOMMANDOENE SOM
FINNES PA ROBOTGRESSKLIPPEREN

Liste over kommandoer, indikatorer og deres funksjon:

“STOP” knapp (Fig. 1.A): den brukes til sikkerhetsstopp
for robotgressklipperen.

“SIKKERHETSNGKKEL”’ (Fig. 1.D): brukes til sikkerhets-
stenging av robotgressklipperen.

“ON/OFF”knapp (Fig. 1.E): brukes til & sla robotgressklip-
peren av og pa og til & tilbakestille alarmene.

“VELG MODUS” knapp (Fig. 1.F): den brukes til & velge
driftsmodus for robotgressklipperen og for & tvinge den
tilbake til ladebasen.

“BEKREFT” knapp (Fig. 1.G): brukes til a bekrefte innstilt
driftsmodus.

Lysende ikon “PROGRAMMERT KLIPPING” (Fig. 1.1):
brukestil & vise innstillingen for det planlagte programmet.
Lysende ikon “ENKEL ARBEIDSSYKLUS” (Fig. 1.L): bru-
kestil & vise innstillingen for den enkelte arbeidssyklusen.
Lysende ikon “RETUR TIL BASE” (Fig. 1.H): brukes til &
viseinnstillingenfortvungenreturtil robotgressklipperens
ladebase.

“BLUETOOTH” knappen (Fig. 1.M): skal kun brukes av
servicesenteret for diagnostisering.

Lysende “ALARM” ikon (Fig. 1.N): brukes til visning av
alarmtilstander.

Lysende “BATTERI” ikon (Fig. 1.0): brukes til & vise
batteriladingen.

MERK:Forenmerdetaljertbeskrivelse avkommandoene
som er oppfert ovenfor, se den komplette handboken.

3.

3. DRIFT AV LADEBASE

Ladebasen er utstyrt med en varsellampe (Fig. 8.N) som
lyser opp som falger:

3.

Lys av: ladebasen ikke far strom, eller roboten er i.

Fast lys: robotgressklipperen er ikke koblet til ladebasen,
og omkretssignalet blir overfert pa riktig.

Blinkende lys: ladebasen er ikke riktig konfigurert, eller
det er en feil i ladebasen. Se hele handboken.

4. LADING AV BATTERIET

Prosedyren “LADING AV BATTERI” gjer det mulig & lade
robotgressklipperen manuelt.

1. Plasser robotgressklipperen pa ladebasen (Fig. 9.R).

2. Skyvrobotgressklipperen péladebasen helttilladekon-

takten kobles til (Fig. 9.S).

3. Trykk pa“STOP” knappen (Fig.9.A) for & &pne dekselet

(Fig. 9.B) og ga inn pa kommandokonsollet (Fig. 9.C).

4. Skru pa robotgressklipperen ved & bruke “ON/OFF”
knappen (Fig. 9.E).

5. Det lysende “BATTERI” ikonet (Fig. 9.0) blinker blatt,
robotgressklipperen lades.

6. Lukk dekselet (Fig. 9.B).

7. Larobotgressklipperen lade i minst den tiden som star
oppfertiavsn.2.3.2.

MERK: Lading av batteriet for vinteroppbevaring ma utferes
som angitt i avsn. 4.3.

MERK: Robotgressklipperens batteri er et forgjengelig
element, og ladekapasiteten reduseres over tid, noe som
reduserer robotgressklipperens arbeidsautonomi uten at
det gar pa bekostning av funksjonen.

3.5. REGULERING AV KLIPPEHGYDEN

For & justere klippehayden, folg den veiledede prosedyren
i APPEN.

VARSEL:
Ikke beror klippeinnretningen mens du

justerer klippehoyden.

MERK:Gresslengdenklippetav robotgressklipperenma
ikke overstige 10 mm.

3.6. VIDEOKAMERAMODUL

Robotgressklipperen er utstyrt med en videokameramodul
(Fig. 1.P) for & unnga eventuelle hindringer i arbeidsomradet
og forbedre navigasjonsytelsen.

For & installere og bruke videokameramodulen, felg den
veiledede prosedyren i «Stiga.GO»-appen.

MERK: Gjenkjenningsgraden av hindringer og kanter pa
arbeidsomradet avhenger av mange faktorer: objektets
form og starrelse, lysforhold, Ihvor ren og slitt linsen er,
gresstype, vaerforhold osv.

MERK: Hvis gresshoyden er for hgy, kan videokame-
ramodulen tolke vegetasjonen som en hindring. Hvis
robotklipperen stadig stopper eller endrer retning pa
grunn av hgyt gress, ma du redusere gresshgyden med
en vanlig gressklipper.

VARSEL:
Videokameramodulen kan kanskje ikke

oppdage objekter hvis de er fullstendig omgitt
eller dekket av vegetasjon, for eksempel i
hoyt, tykt gress.

VARSEL:
Ikke se direkte inn i LED-lyset pa
kameramodulen.Dette kan vaere synsskadelig.




VEDLIKEHOLD

VARSEL:
Bruk kun originale reservedeler.

VARSEL:
Ikke tukle med, fjerne, unnvike eller omga de
monterte sikkerhetsanordningene.

VARSEL:

Kuttefare for hendene.

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer
a kutte hendene.

VARSEL:

Fare for stov i oynene.

Bruk vernebriller for & unnga fare for stov
i oynene.

ADVARSEL:

Hvis du bruker for mye vann kan dette fore
til infiltrasjon som kan skade de elektriske
komponentene.

FORBUD:
Ikke bruk vannstraler under trykk.

FORBUD:

Forikke a skade de elektriske og elektroniske
komponentene pa ugjenkallelig vis, ma ikke
roboten legges i vann, verken delvis eller
fullstendig.

FORBUD:

Ikke vask de innvendige delene pa roboten
forikke & skade de elektriske og elektroniske
komponentene.

FORBUD:
Brukikke losemiddel eller bensindadette kan
skade de lakkerte overflatene og plastdelene.

FORBUD:

Bruk kun en myk, lett fuktig klut for a
rengjore videokameramodulens linse. lkke
bruk borster, skraper, slipende svamper
eller kjemiske losemidler under noen
omstendigheter.

QO QOB BB PP

4.1. PLANLAGT VEDLIKEHOLD

Sarg for & rengjere produktet regelmessig og bytte ut slitte
deler for bedre bruk og lengre levetid.

Utfarinngrepene med den hyppigheten somerangittitabellen.

HYPPIGHET KOMPONENT TYPE INNGREP

Klippeblad Rengjer kniven og kontrol-
eller ler om den er godt slipt.
hver 50. klippetime (Se avsn.4.2)

Hvis klippebladet er boyd
pa grunn av stet eller
dersom det er slitt, skal
detskiftesut.(Seavsn.4.2)

Ladekontakter Rengjerogfierneventuelle
oksideringer. (Se denkom-

plette handboken)

Videokameramo-|Rengjer linsen - (Se den

dul komplette handboken)

Manedlig Robotgressklipper |Foreta rengjeringen. (Se
eller denkomplette handboken)

hver 100. klippetime - T2 5ebase 0g ma-|Sjekk for siitasje eller for-
tekabler ringelse, og bytt dem ut
om nedvendig. (Se den
komplette handboken)

Utfer ladingen for
for-oppbevaring av batteri-
et. (Se avsn. 4.3)

P& slutten av klippe- |Batteri
sesongen eller hver
sjette maned hvis
robotgressklipperen
ikke brukes

Arlig eller ved endt|Robotgressklipper|Arlig service skal utferes
klippesesong hos et autorisert service-
senter. (Se avsn. 4.1)

Det er nedvendig & utfore arlig service pé et autorisert
servicesenter for & holde robotgressklipperen i god stand.

MERK: eventuelle feil pa grunn av manglende gjen-
nomfering av arlig service blir ikke dekket av garantien.

4.2. BYTTE AV KLIPPEINNRETNINGENE

1. Stansrobotgressklipperenpaentryggmate (Seavsn.1.4).

2. Snurobotgressklipperen opp-ned, og pass paaikke skade
det overliggende dekselet.

3. Skru ut festeskruene (Fig. 10.E).

4. Skift ut klippebladene (Fig. 10.D) og skru ut festeskruene
(Fig. 10.E).

5. Skru fast festeskruene (Fig. 10.E).

4.3. VEDLIKEHOLD OMVINTEREN AV BATTERIET
OG OPPBEVARING

1. Lad batteriet i henhold til veiviseren i appen, tilgjengelig
fra "Innstillinger" -siden.

2. Rengjer robotgressklipperen (Se den komplette hand-
boken)

3. Oppbevar robotgressklipperen pa et tort sted der den
ikke kan fryse, mens du forsikrer deg om at den er av-
skrudd og at sikkerhetsnokkelen (Fig. 11.C) er tatt ut av
robotgressklipperen.

MERK: For mer detaljert informasjon om
vinterladeprosedyren, se den komplette handboken.

MERK: Registeringenavladingenved bruk av prosedyren
i appen er nadvendig for at garantien skal veere gyldig.

4.4. UTSKIFTNING AV BATTERI

Utskiftning av batteriet skal kun utferes av PERSONELL FRA
STIGAS TEKNISKE ASSISTANSE TJENESTE.

Hvis du trenger & bytte batteri, kontakt et servicesenter eller
forhandleren.

5. TRANSPORT, OPPBEVARING OG
KASSERING

5.1. TRANSPORT

MERK: Vi anbefaler & bruke originalemballasjen for
transport over lange avstander.

1. Stansrobotgressklipperenpaentryggmate (Seavsn.1.4).



2. Rengjer robotgressklipperen (Se den komplette hand-
boken)

3. Loft robotgressklipperen etter handtaket (Fig. 11.D) og
beer den, og pass pa a holde klippebladet pa avstand
fra kroppen.

5.2. OPPBEVARING

Robotgressklipperen ma oppbevares liggende, pa et tort og
frostfritt sted etter at du har rengjort og ladet batteriet om
vinteren (se Kap. 4). Koble ladebasen fra stremnettet under
lange perioder med inaktivitet.

6.

A\

PROBLEMLOSNING
VARSEL:

5.3. KASSERING

A

1. Kasser emballasjen pa en baerekraftig mate i passende
oppsamlingsbeholdere ellerleverinntilegne miljostasjoner
som er autorisert for innsamling.

2. Kasserrobotgressklipperenisamsvarmedlokale forskrifter.

3. Kontakt aktuelle anlegg for resirkulering og kassering, da
robotgressklipperen er klassifisert som WEEE (Waste of
Electrical and Electronic Equipment).

4. Kassergamle eller utslitte batterier pa en beerekraftig mate
i passende oppsamlingsbeholdere eller lever inn til egne
miljestasjoner som er autorisert for innsamling.

VARSEL:
Kontakt et autorisert servicesenterforafjerne
batteriet fra robotgressklipperen.

Stans robotgressklipperen og sett den pa plass pa en trygg mate (Se avsn. 1.4).

Nedenfor finnes en liste over de vanligste avvikene som kan oppsta i lepet av arbeidsfasen.

(For en mer detaljert beskrivelse, se hele handboken).

PROBLEM ARSAKER

LOSNINGER

Skive eller klippeblad er edelagt

Skift ut edelagte komponenter (Se avsn. 4.2).

Unormale vibrasjoner. Robotgres-
sklipperen braker.

Klippeinnretningen er tilstoppet av rester (band,
tau, plastdeler, etc.).

Stansrobotgressklipperen paentrygg mate (Seavsn.1.4).
Los ut klippebladet.

Robotgressklipperen har blitt startet med tilste-
deveerelse av uforutsette hindringer (greiner
som har falt ned, gjenglemte gjenstander etc.).

Stansrobotgressklipperen paentryggmate (Seavsn.1.4).
Fjern hindringene og start roboten pa nytt.

Feil pa elektromotoren.

Bytt ut motoren, kontakt et servicesenter.

For hoyt gress.

Ok klippehoyden (Se avsn. 3.5).

Foreta en forhandsklipp av omradet med en vanlig
gressklipper.

Robotgressklipperen plasserer
seg ikke korrekt inne i ladebasen.

Problemer med ladebasens antenne.

Ta kontakt med et servicesenter dersom problemet
vedvarer.

Grunnen gir etter i neerheten av ladebasen.

Gjenopprettriktig plasseringavladebasen.(Seavsn.2.3.1).

Ladebasenerikke kalibrertriktig, eller deter elek-
tromagnetiske forstyrrelserinzerhetenavbasen.

Etter & ha fiernet kilden til forstyrrelse, kalibrer ladebasen
ved hjelp av appen. Se hele handboken.

Varsellysetpaladebasenlyserikke
nar roboten er ute av ladebasen.

Det er ingen stramforsyning eller det er en feil
ved ladebasen.

Kontroller at stremforsyningsenheten er riktig tilkoblet
stremuttaket. Kontroller helheten vedtilkoblingsledningen
pa materen.

Ladebaselyset blinker.

Deterenfeilvedladebasen.Se hele handboken.

Koble fra ladebasen og sla den pa igjen etter noen
minutter. Ta kontakt med et servicesenter dersom pro-
blemet vedvarer.

Ladebasen er ikke riktig konfigurert.

Konfigurer ladebasen via appen. Se hele handboken.

P& tastaturet er Warning-varse-
let tent

Varsler forhold av feil/skade.

Se appen for mer informasjon eller se den komplette
handboken.

Robotgressklipperen stopper
midlertidig i arbeidsomradet

Svakt GPS-signal

Ta kontakt med et servicesenter dersom problemet

vedvarer




POLSKI - Tlumaczenie instrukcji oryginalnej

Petna wersja Instrukcji jest dostepna:
> na stronie stiga.com

> skanujac kod QR

> na App STIGA.GO, dostepnej w App Store i Google Play

Download full manual
stiga.com

UWAGA: Instrukcje zawarte w niniejszej instrukcji
dotyczg wszystkich modeli autonomicznych kosiarek
automatycznych. Rysunki, jesli nie okreslono inaczej,
odnoszg sig do platformy SRSVO1.

UWAGA: Niniejsza instrukcja zawiera podstawowe
instrukcje, gtéwnie zwigzane z bezpieczenstwem. Aby
zapewni¢ prawidtowg instalacje, nalezy doktadnie
zapoznac sig z petng wersjg instrukcji obstugi (patrz
wyzej) i postgpowac zgodnie z nig.

1. BEZPIECZENSTWO

NAKAZ:

Przeczyta¢ uwaznie przed
uzyciem i zachowa¢ w celu
przysztej konsultaciji.

1.1. DOBRE, PRAKTYKI
BEZPIECZENSTWA
Szkolenia

a. Przeczyta¢ uwaznie instrukcje, poznaé
elementy sterujgce i obstugiwa¢ maszyne
w prawidfowy sposob.

b. Nigdy nie pozwala¢ dzieciom, osobom o
ograniczonych zdolnosciach fizycznych,
czuciowych lub mentalnych lub nieposia-
dajgcych doswiadczenia i wiedzy oraz
nieznajgcym instrukcji obstugi kosiarki
na uzytkowanie urzgdzenia. Miejscowe
przepisy mogg ograniczac¢ wiek operatora.

¢. Operator lub uzytkownik ponosi odpo-
wiedzialnos$¢é za wystagpienie wypadkow
lub zagrozenia wobec 0séb trzecichiich
sprzetu.

Przygotowanle
a. Upewnic sie, ze automatyczny system
ogrodzenia obwodowego jest prawidtowo
zaprogramowany, w opisany sposob.

b. Okresowo sprawdzac obszar, w ktorym
jestuzywane urzadzenieiusuwac kamie-
nie, patyki, przewody i wszelkie inne ciata
obce, ktére moga utrudnia¢ jego prace.

c. Okresowo sprawdza¢ wzrokowo noze,
Sruby nozy i zespét tarczy nozy, aby sie
upewnic, ze nie sg one zuzyte lub uszko-

1

g1,

dzone.Wymienia¢ zuzyte lub uszkodzone
noze i $ruby parami, aby zachowac wywa-
Zenie zespotu thgcego.

. Sygnaty ostrzegawcze muszg sie znajdo-

wacé wokétobszaru roboczegokosiarki, jesli
jeston uzywana w obszarach publicznych
lub otwartych dla publiczno$ci. Na sygna-
tach musi by¢ obecny nastepujacy tekst:
,Ostrzezenie! Kosiarka automatycznal Nie
zbliza¢ sie do urzadzenia! Nie pozostawic¢
dzieci bez nadzoru!”.

FUNKCJONOWANIE

Informacje ogélne

a.

Nie uzywac maszyny w razie uszkodzenia
oston lub braku urzgdzen zabezpieczaja-
cych, na przyktad bez oston.

. Nie zbliza¢ ragk ani nég do czesci obroto-

wych lub pod czesci obrotowe. Nie zblizaé
sie do otworu wyrzutu trawy.

. Nie dotykac czesci kosiarki w ruchu przed

ich catkowitym zatrzymaniem.

. Podczas obstugi kosiarki nalezy zawsze

nosi¢ masywne obuwie i dtugie spodnie.

. Nie podnosic¢ ani nie przewozi¢ maszyny

z wigczonym silnikiem.
Wyjackluczbezpieczenstwaz urzgdzenia:

- Przed usunigciem niedroznosci;

- Przed kontrolg, czyszczeniem lub prze-
prowadzeniem prac konserwacyjnych
przy maszynie;

-W przypadku uderzenia przez obcy
przedmiot nalezy sprawdzi¢, czy nie
doszto do uszkodzenia urzgdzenia;

- Jesli maszyna zacznie wibrowaé w
nietypowy sposoéb, przed jej ponownym
uruchomieniem nalezy sprawdzic, czy
nie jest uszkodzona.

g. Nie pozostawia¢ pracujgcej maszyny bez

nadzoru w obecnosci zwierzat domowych,
dzieci lub innych oséb.




Utrzymanie i konserwacja

a. Aby zapewnic¢ bezpieczng prace maszy-
ny, nalezy doktadnie dokreci¢ wszystkie
nakretki, Sruby i wkrety.

b. Czesto sprawdzac kosiarke pod katem
zuzycia lub zniszczenia.

c. Ze wzgleddw bezpieczenstwa nalezy
wymieni¢ zuzyte lub uszkodzone czesci.

d. Upewnic sig, ze noze sg wymieniane tylko
na oryginalne czesci zamienne.

e. Upewnic sie, ze akumulatory sg tadowa-
ne za pomocag odpowiedniej tadowarki
zalecanej przez producenta. Niewtasciwe
uzytkowanie moze skutkowac porazeniem
pradem elektrycznym, przegrzaniem lub
wyciekiem ptynéw korodujacych z aku-
mulatora.

f. W razie wycieku elektrolitu nalezy zmy¢
wodg/$rodkiem neutralizujgcym, aw przy-
padku kontaktu z oczami itp., zasiegngé
porady lekarza.

g. Przeprowadzac¢ konserwacje maszyny
zgodnie z instrukcjami producenta.

Ryzyko szczatkowe

- Mimo, ze produkt spetnia wszystkie
wymogi bezpieczenstwa, nadal mogag
istnie¢ dodatkowe zagrozenia wynikajgce
z niewfasciwej instalacji i/lub nieprzewi-
dzianych sytuaciji. Dlatego konieczne jest,
aby obszar, na ktérym dziata produkt, byt
wolny od przedmiotdéw, ludziizwierzat oraz
aby poinformowac wszystkie osoby, ktdre
mogg mie¢ dostep, nawet okazjonalnie,
do obszaru roboczego, o mozliwych za-
grozeniach.

- W przypadku burz z ryzykiem wytadowan
atmosferycznych i ogélnie w przewidywa-
niu ztych warunkéw pogodowych zaleca
sie nieuzywanie produktu i odtgczenie
wszystkich urzgdzen peryferyjnych od
zasilania. Aby korzystac z produktu, nalezy
ponownie podtaczyé urzadzenia peryfe-
ryjne do zasilania zgodnie z instrukcjami
zawartymi w podreczniku.

1.2. OPIS PRODUKTU

Kosiarka trawnikowa (Rys. 2.A (zostata zaprojektowana
i wykonana w celu automatycznego koszenia trawnikow
ogrodowych o kazdej porze dnia i nocy.

W zaleznosci od cech koszonej powierzchni, kosiarke
trawnikowa mozna zaprogramowaé do pracy na kilku obszarach

ograniczonych wirtualng granicg i potgczonych wirtualnymi
trasami.

Podczas pracy kosiarka trawnikowa kosi obszar ograniczony
granicg wirtualng (Rys. 2.B). Gdy kosiarka trawnikowa znajdzie
sie wpoblizuwirtualnejgranicy (Rys.2.B) lub napotka przeszkode
(Rys. 2.C), nastapi zmiana $ciezki zgodnie z wybrang strategia
nawigacji.

Kosiarka automatyczna wykona automatyczne i petne koszenie
wyznaczonego trawnika.

Produkt dziata za posrednictwem sygnatu satelitarnegoiodbiera
dane korekgiji satelitarnej z Chmury STIGA. Technologia obstugi
kosiarki trawnikowej opiera sig na przekazywaniu danych miedzy
chmura STIGA arobotem. Do korzystania z produktu wymagane
jest réwniez urzadzenie mobilne (smartfon).

Kosiarka jest wyposazony w modut kamery (Rys. 1. P) w celu
uniknigcia przeszkdd w obszarze roboczymipoprawy wydajnosci
przegladania.

Jakiekolwiek inne zastosowanie moze okazac sig niebezpieczne
i powodowa¢ szkody wobec 0séb i/lub obiektdw. Przyktadem
niewtasciwego uzycia (jest to przyktad, ale lista jest otwarta)
jest: przewozenie na maszynie oséb lub zwierzat; jezdzenie
na maszynie; uzycie maszyny w celu jej ciggnigcia lub pchania
tadunkow;uzycie maszyny do koszeniaroslininnych niz trawiaste.

UWAGA: do dziatania kosiarki konieczna jest obecnos¢
potaczenia z sieciag komérkowa w miejscu instalacji.
Sprawdzi¢ zwyprzedzeniem na stronie stigma.comlubw
aplikacji, czy zasieg sieci komorkowejjest wystarczajacy.
Dostawca potaczenia sieciowego moze sie zmieni¢ w
dowolnym momencie zgodnie z umowami handlowymi.

UWAGA: W celu obstugi, kosiarka odbiera dane korekcji
satelitarnej, ktére sg przesytane za posrednictwem
Chmury STIGA. Sygnat korekcji satelitarnej jest
dostepny wwielu Krajach. Sprawdzié, czy sygnat korekcji
satelitarnej jest obecny w miejscu instalacji na stronie
stiga.com lub za posrednictwem aplikacji. Jesli sygnat
korekciji satelitarnejnie jest dostepny w miejscu instalacji,
nalezy zainstalowa¢ satelitarng stacje referencyjna,
dostepnag jako akcesorium (patrz Petna wersja instrukcji
obstugi).

1.3. SYMBOLE | TABLICZKI

OSTRZEZENIE:
Przed uruchomieniem urzadzenia przeczy-
taé instrukcje uzytkownika.

OSTRZEZENIE:

Niebezpieczenstwo uderzenia przedmiotéw
o ciato.

Podczas pracy zachowa¢ bezpieczng odle-
gtosc od maszyny.

OSTRZEZENIE:

Nie wktada¢ dioni ani stop do wnetrza
obudowy urzadzenia tngcego.

Przed wykonaniem jakichkolwiek dziatan
przy maszynie lub przed jej podniesieniem
nalezy wyjaé urzadzenie odtgczajace.

=




OSTRZEZENIE:

Nie wktadaé¢ dioni ani stép do wnetrza
obudowy urzadzenia tngcego.

Nie wchodzi¢ na maszyne.

A
ZAKAZ:
Upewni¢ sig, Ze w miejscu pracy maszyny,
gdy jest ona wtgczona, nie znajdujg sie

osoby (zwtaszcza dzieci, osoby starsze
lub niepetnosprawne) i zwierzgeta domowe.
Oddali¢ dzieci, zwierzeta domowe i inne
osoby na bezpieczng odlegtos¢ od pracu-
jacej maszyny.

ZAKAZ:

Nie uzywaé myjek wysokocisnieniowychdo
czyszczenia lub mycia maszyny.

z akumulatora (kosiarka) lub za pomoca
specjalnego zasilacza (stacja tadujgca).

Nalezy uzywac¢ oryginalnego zasilacza o
parametrach podanych na tabliczce zna-
mionowej.

: Urzadzenie o klasie izolacji Ill, zasilane
D0C

Symbol zasilania pragdem statym.

Stopien ochrony przed wnikaniem ciat
statych i wody.

IPXX

Odpady ze sprzetu elektrycznego i elek-
tronicznego, ktére nalezy dostarczy¢ do
odpowiednich zaktadéw w celu recyklingu
i utylizaciji.

Gwarantowany poziom mocy akustycznej

1.4. BEZPIECZNEZATRZYMYWANIEIWYLACZANIE
KOSIARKI AUTOMATYCZNEJ

NAKAZ:

Przed przystgpieniem do czyszczenia,
transportulubkonserwacjizawszebezpiecznie
wytaczy¢ kosiarke.

1. Nacisng¢przycisk,,STOP” (Rys. 1.A), aby zatrzymac kosiarke
trawnikowg w warunkach bezpieczenstwa iotworzy¢ pokrywe
ochronng (Rys. 1.B).

2. Nacisng¢ przycisk wytgczania (Rys. 1.E) przez kilka sekund
i poczekac, az dioda LED na tym samym przycisku zgasnie.

3. Dopiero po zgasnigciu diody LED (Rys. 1.E), wyjaé klucz
bezpieczenstwa (Rys. 1.D), aby bezpiecznie zatrzymac
kosiarke trawnikowa.

4. Zamkna¢ pokrywe ochronng (Rys. 1.B).

5. Wtensposdb nastapibezpieczne zatrzymanie lub wytaczenie
kosiarki.

2, INSTALACJA

OSTRZEZENIE:
A Nie zmieniaé, nie naruszaé, nie omija¢ ani

nie usuwaé zainstalowanych urzadzen za-
bezpieczajacych.

UWAGA: Aby uzyskac wigcejinformacjinatematinstalacji
produktu, nalezy sie skontaktowac ze sprzedawcg STIGA.

CZESCI DO INSTALACJI (STANDARDOWE WYPOSAZENIE
MOZE SIE ROZNIC W ZALEZNOSCI OD MODELU) (Rys. 3)
(A) Stacja tadujaca, (B) Zasilacz stacji tadujacej, (D) Sruby
mocujgce stacji tadujacej, (H) Urzadzenie mobilne (nie
zatgczone).

2.1. WERYFIKACJA WYMAGAN INSTALACYJNYCH
2.1.1. WERYFIKACJA OGRODU:

¢ Sprawdzi¢ stan ogrodu pod katem wykrywania wirtualnych
granic, przeszkdd i obszaréw wyznaczonych do wykluczenia.

¢ Wypoziomowac grunt w taki sposéb, aby podczas deszczu
nie tworzyty sie w nim katuze.

2.1.2. WERYFIKACJADOINSTALACJISTACJILADUJACEJ
| ZASILACZA:

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Nalezy zapewni¢ gniazdo zasilania zgodne
z obowigzujgcymi przepisami w Kraju
uzytkowania.

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Zasilany obwéd musi byé zabezpieczony
wytacznikiem réznicowym (RCD) o pradzie
zadziatania nieprzekraczajacym 30 mA.
ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:
Niepodtaczacézasilaczadogniazdapradowego,
jesli wtyczka lub kabel sa uszkodzone.

Nie podtaczac ani nie dotyka¢ uszkodzonego
przewodu przed odtgczeniem zasilania.
Uszkodzony lub zniszczony przewéd moze
spowodowaé przypadkowy kontakt z
czes$ciami pod napieciem.
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1. Przygotowa¢ na krawedzi trawnika ptaska strefe w celu
umieszczenia stacji tadujacej. Baza tadujgca musi byé
zainstalowana w miejscu, do ktérego dociera sygnat
satelitarny, najlepiej w obszarze ogrodu, gdzie niebo jest
w petni widoczne.

2. W obszarze przed stacja tadujaca musi znajdowac sie pas
0 szerokosci co najmniej 2 m i dtugosci co najmniej 3 m,
wolny od przeszkod.

UWAGA: Niebo uwaza si¢ za catkowicie widoczne,
gdy jest wolne pod katem przynajmniej 120 stopni we
wszystkich kierunkach.

OSTRZEZENIE:
Kabel zasilajacy, zasilacz, przedtuzacz i

wszelkie inne kable elektryczne, ktére nie
naleza do produktu musza si¢ znajdowac
poza obszarem koszenia, aby pozostawac¢ w
bezpiecznej odlegtosci od niebezpiecznych
ruchomych czesciiaby uniknaé uszkodzenia
kabli pod napigciem.




3. Przygotowac miejsce instalacji zasilacza w taki sposéb, aby

nie byt on narazony na zanurzenie w wodzie w jakichkolwiek
warunkach atmosferycznych. Zainstalowaé, jesli jest to
mozliwe, w zamknigtym pomieszczeniu chronionym przed
czynnikami atmosferycznymi, w miejscu niedostgpnym dla
0s6b nieupowaznionych.

2.1.3. KONTROLE W CELU OKRESLENIA GRANIC

WIRTUALNYCH:

1. Sprawdzi¢, czy maksymalne nachylenie obszaru roboczego

jest mniejsze lub réwne 45% lub 50%, w zaleznosci od
modelu (patrzDANETECHNICZNE). Aby zdefiniowac granice
wirtualne, nalezy przestrzega¢ zasad przedstawionych
na Rys. 4.
OSTRZEZENIE:
Kosiarka moze kosi¢ powierzchnie o maksy-
malnym nachyleniu 45% lub 50% w zaleznosci
od modelu.
W razie niezastosowania si¢ do tej instrukcji,
moze nastgpic slizganie si¢ kosiarki i wyjscie
z obszaru roboczego
OSTRZEZENIE:
Nie kosi¢ obszaréw o nachyleniach wigk-
szych niz dopuszczalne. Umiesci¢ przewéd
obwodowy przed nachyleniem, wykluczajac
ten obszar z koszenia.

A\

2. Sprawdzi¢ catg powierzchnig robocza: oceni¢ przeszkody i

obszary ktére pragnie sie¢ wykluczy¢ z obszaru roboczego
i ktére nalezy zaprogramowac jako strefy, ktérych nalezy
unikaé.

2.2. KRYTERIA WYZNACZANIA OBSZAROW

ROBOCZYCH | TRAS PRZEJAZDU

1. W przypadku chodnika lub $ciezki znajdujacych sig tym

samym poziomie, co trawnik, wirtualna granica moze sig
pokrywac¢ z krawedzig chodnika (Rys. 5.A).

. W razie obecnoéci basenu, stawu lub wykopu, nalezy
zaprogramowac wirtualng granice w odlegtosci co najmniej
1 metra. Jesli basen, staw lub wykop znajdujg sie na
koricu zbocza, wirtualng nalezy zaprogramowaé granice w
odlegtosci co najmniej 1,5 metra (Rys. 5.B).

. W razie wystepowania drzew z wystajgcymi korzeniami,
wirtualna granica musi byé zaprogramowana w taki sposob,
aby kosiarka nie przejezdzata przez te powierzchnie
(Rys.5.C).

. Wirtualng granice nalezy zaprogramowaé¢ w taki sposob,
aby kosiarka pozostawata w odlegtosci co najmniej 30 cm
od obszaréw pokrytych zwirem lub ttuczonym kamieniem
(Rys.5.D).

. W przypadku pochytych terenéw nalezy przestrzega¢
informacji zawartych w paragrafie 2.1.3.

. W przypadku ciagtych elementéw konstrukcyjnych (murki,
ogrodzenia, zywoptoty itp.) o wysokosci wigkszej niz 50
cm, nalezy zaprogramowa¢ wirtualng granice w odlegtosci
przynajmniej 40 cm (Rys. 5.E)

. We wszystkich pozostatych przypadkach wirtualna granica
musi przestrzega¢ minimalnej odlegtosci 30 cm miedzy
kosiarka trawnikowa a przeszkoda (Rys. 5.F).

. W przypadku przeszkdd znajdujgcych sie w odlegtosci
mniejszej niz 150 cm od siebie, nalezy je rozgraniczyé
jako pojedyncza przeszkode z zachowaniem odlegtosci
wskazanych powyzej (Rys. 5.G).

A

2.2.1.

1

2.

POUCZENIE:

Obszar roboczy i ogélnie obszary, w ktérych
kosiarka moze si¢ poruszaé¢, muszg by¢
odgrodzone nieprzejezdnym ogrodzeniem.

WASKIE PRZEJSCIA

. W przypadku waskich przej$¢, odlegtosé migdzy dwiema
granicami wirtualnymi musi wynosi¢ Z > 2 m (Rys. 6.A).

W przypadku przejécia, w ktérym odlegto$é migdzy
wirtualnymi granicami wynositaby <2m, cze$¢ obszaru poza
waskim gardfem (Rys. 6.A) nie moze zosta¢ automatycznie
osiagnieta przez robota koszacego. W takim przypadku
nalezy zaprogramowac dwie oddzielne wirtualne strefy cigcia
(Rys.6.B)ipotaczyc¢je wirtualng $ciezka transferu (Rys.6.C).
Wigcej informacji mozna znalezé w Petnej Instrukcji

2.2.2. TRASY PRZEJAZDU
Obszary ogrodu, pomigdzy ktérymiznajduja si¢ obszary, ktérych
nie nalezy kosi¢, muszg by¢ potgczone sciezkamitransferowymi.
Trasy przejazdu muszg by¢ zgodne z maksymalnym limitem
nachylenia wynoszacym 20%.

1

. W$réd mozliwych przej$¢ wskaza¢ najtatwiejsza trase,
ktéra umozliwi zachowanie najwigkszej odlegtosci od
wszelkich przeszkdd i ktdra nie przebiega przez obszarami
zwykle uzywanymi do parkowania, przejazdu pojazdéw lub
przeptywu ludzi.

. Sciezka transferowa obejmuje strefe manewrowania
rozciggajacasi¢ 1 mw prawoi 1 mwlewo od zarejestrowanej
Sciezki (rys. 7.A). Nalezy przestrzegaé nastepujacych
minimalnych odlegtosci miedzy placem manewrowym
a réznymi elementami ogrodu: 30 cm od przeszkéd
ograniczonych wirtualnymi obwodami lub strefami zakazu
cigcia (Rys. 7.B), 30 cm od statych przeszkod lub ciagtych
elementéw konstrukcyjnych (Rys. 7.C), 1 m od drég
publicznych (Rys. 7.D), 1 m od basenéw (Rys. 7.E), 1 m od
Sciezek dla pieszych (Rys. 7.F), 1 m od kliféw lub stromych
zboczy (Rys. 7.G).

. Wprzypadkuwaskich przejs¢, w ktorych powyzsze odlegtosci
nie moga by¢ zachowane, przejécie musi by¢ ograniczone
nieprzejezdnymi barierami, jesli nie sg one jeszcze obecne.

UWAGA: Sciezki transferowe zarejestrowane w waskich
przej$ciach moga mie¢ niewystarczajacy odbioér sygnatu
satelitarnego, wptywajac na doktadno$¢ dziatania robota
koszgcego.

2.
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3. INSTALACJA CZESCI

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Uzywaé wytacznie tadowarki i zasilacza
dostarczonego przez Producenta.Uzycie nie-
odpowiedniejtadowarkiizasilaczamoze spo-
wodowac porazenie pragdemi/lub przegrzanie.
POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo przecigcia rak.

Aby unikna¢ ryzyka skaleczenia ragk uzywaé
rekawice ochronne.

POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo zaprészenia oczu.
Stosowac¢ okulary ochronne, aby unikngé
niebezpieczenstwa zaprészenia oczu.



ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Podtaczy¢ zasilanie elektryczne dopiero po
zakonczeniu wszystkich czynnosciinstalacyj-
nych.W razie koniecznosci podczas instalacji
wyltaczy¢ gtéwne zasilanie elektryczne.

2.3.1. INSTALACJA STACJI tADUJACEJ

Stacja tadujgca moze by¢ zainstalowana na krawgdzi obszaru
roboczego lub w obszarze potgczonym z nim za pomoca $ciezki
transferowej.

1. Sprawdzi¢ wymagania instalacyjne, jak przedstawiono w
punkcie 2.1.2.

2. W razie koniecznosci przygotowac¢ podtoze tak, aby
powierzchnia stacji tadujacej (Rys. 8.L) znajdowata sig na
tym samym poziomie co trawnik, podtoze musi by¢ idealnie
ptaskie i zwarte, aby unikngé odksztatcenia powierzchni
stacji tadujace;j.

3. Przymocowaé stacje tadujaca (Rys. 8.L) do podioza za
pomoca $rub mocujacych (Rys. 8.M).

4. Umiesci¢ ztacze tadowania w pozyciji roboczej (Rys. 8.A).
Upewnic sig, ze ztgcze tadowania znajduje sig w poziomym
potozeniu. Zamontowaé pokrywe ochronng (Rys. 8.C).

5. Podtaczy¢ zasilacz do stacji tadujacej i przykrecic¢ ztacze.

6. Poditgczy¢ wtyczke zasilacza do gniazda elektrycznego.

7. Sprawdzi¢, czy w sytuacji, gdy kosiarka nie znajduje sig¢ w
stacjitadujacej, kontrolka na stacjitadujacej (Rys.8.N) $wieci
Swiattem statym (patrz Par. 3.3).

POUCZENIE:
Zainstalowac stacje tadujaca w odlegtosci co

najmniej 1 metra od wszelkich tatwopalnych
powierzchni, materiatow lub przedmiotéw. W
zadnym wypadku nie nalezy instalowac stacji
tadujgcej na powierzchniach wykonanych z
materiatéw tatwopalnych, takich jak podtogi
drewniane lub z tworzywa sztucznego.

2.3.2. tADOWANIE KOSIARKI AUTOMATYCZNEJ PO
INSTALACJI

Przed pierwszym uzyciem produktu nalezy tadowac
akumulatory przez co najmniej 2 godziny. (Patrz Rozdz. 3.4).

2.4. PIERWSZA AKTYWACJA KOSIARKI

Podczas pierwszej instalacji konieczne jest powigzanie
kosiarki z aplikacjg "STIGA.GO". Postepowac zgodnie z
instrukcjami kreatora aplikacji “STIGA.GO”.

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMOWANIE GRANIC WIRTUALNYCH,
TRAS PRZEJAZDU | OBSZAROW, KTORYCH
NALEZY UNIKAC

Programowanie wirtualnych granic, tras przejazdu i obszaréw,
ktérych nalezy unika¢, odbywa sig¢ za pomocg odpowiednich
procedur z przewodnikiem w aplikaciji ,STIGA.GO”. Procedura
wymaga recznego prowadzenia kosiarki, idgc obok niej, zgodnie
z 0goInymi kryteriami okreslonymi w Par. 2.2.

POUCZENIE:
Obszar operacyjny lub trasy uzywane przez

maszyne do jej przemieszczania musza
byé ustawione tak, aby nie obejmowaty
przestrzeni publicznych, obszaréw zwykle
uzywanych do parkowania, przejazdu
pojazdéw lub dotknigtych przeptywem ludzi,
aby uniknaé szkod osobowych, rzeczowych
lub nieszczesliwych wypadkéw pojazdow.

POUCZENIE:
Dla wtasnego bezpieczenstwa oraz aby
unikngé obrazen osobowych, zwierzat lub

rzeczy, operator musi najpierw poznac obszar,
w ktorym jest prowadzona recznie kosiarka.
Kierujac kosiarka, nalezy przemieszcza¢ si¢
ostroznie, aby nie upasé.

POUCZENIE:

Obszar roboczy i ogdlnie obszary, w ktérych
kosiarka moze si¢ poruszaé¢, muszg by¢
odgrodzone nieprzejezdnym ogrodzeniem.
Zapewni¢ odpowiednie ogrodzenie lub
nadzorowac prace kosiarki.

3. FUNKCJONOWANIE

3.1. RECZNA OBSLUGA KOSIARKI
AUTOMATYCZNEJ

Mozliwejestuzycie kosiarkibez przeprowadzania programowania
godzinpracy.W tymtrybie kosiarka wykonuje cykl pracy, powraca
do stacji tadujgcej i pozostaje tam do nastepnego recznego
uruchomienia.

Aby korzysta¢ z maszyny w tym trybie, konieczne jest
zaprogramowanie wirtualnych granic, tras przejazdu i stref,
ktérych nalezy unika¢ (patrz paragraf 2.5)

1. Umiesci¢ kosiarke na stacjitadujgcejlub w dowolnym miejscu
wewnatrz obwodu instalacji.

2. Nacisng¢ przycisk ,STOP” (Rys. 1.A) aby otworzy¢ pokrywe
(Rys. 1.B) i wejs¢ do konsoli sterowania (Rys. 1.C).

3. Nacisng¢ przycisk ,ON/ OFF” (Rys. 1.E) przez 5 sekundy,
aby wiaczy¢ kosiarke trawnikowa.

4. Nacisnaé przycisk ,WYBOR TRYBU” (Rys. 1.F), az zacznie
migac tylko ikona ,POJEDYNCZY CYKL PRACY” (Rys. 1.L).

5. Nacisng¢ przycisk ,POTWIERDZENIE” (Rys. 1.G). lkona
(Rys. 1.L) zaswieci si¢ Swiattem ciggtym, aby potwierdzié¢
dziatanie.

6. Zamkna¢ pokrywe (Rys. 1.B). Kosiarka zacznie dziataé.

UWAGA:tentrybmozeniezagwarantowac¢ odpowiedniego
pokrycia ogrodu, zaréwno pod wzgledem wymaganego
czasu, jakirownomiernosci cigcia, zwtaszczajesliogréd
ma nieregularny ksztatt. Aby osiggnaé maksymalng
wydajnos¢ kosiarki, zaleca sig przeprowadzenie
programowania godzin pracy.




3.2. OPIS POLECEN OBECNYCH NA KOSIARCE

AUTOMATYCZNEJ

Lista polecen, wskaznikow i ich funkcji:

Nacisna¢ przycisk,STOP”(Rys. 1.A):stuzy do bezpiecznego
zatrzymania kosiarki.

,KLUCZ BEZPIECZENSTWA” (Rys. 1.D): stuzy do
bezpiecznego wytgczania kosiarki.

Nacisng¢ przycisk ,ON/ OFF” (Rys. 1.E): stuzy do wtgczania
i wytaczania kosiarki oraz kasowania alarméw.
Przycisk,,WYBORTRYBU” (Rys. 1.F): stuzy do wyboru trybu
pracy kosiarki zautomatyzowanej i wymuszenia powrotu do
stacji tadujace;.

Przycisk ,POTWIERDZENIE” (Rys. 1.G): stuzy do
potwierdzenia ustawionego trybu roboczego.

Swiecaca ikona ,ZAPLANOWANY PROGRAM” (Rys. 1.):
stuzy do wy$wietlania ustawienia zaplanowanego programu.
Swiecaca ikona ,POJEDYNCZY CYKL PRACY” (Rys. 1.L):
stuzy do wyswietlania ustawienia pojedynczego cyklu pracy.
Swiecaca ikona ,POWROT DO STACJI" (Rys. 1.H): stuzy
do wyswietlenia ustawienia wymuszonego powrotu kosiarki
do stacji tadujace;.

Przycisk ,BLUETOOTH” (Rys. 1.M): jest uzywany wytgcznie
przez centrum serwisowe do czynnos$ci diagnostycznych.
Swiecaca ikona ,ALARM” (Rys. 1.N): stuzy do wyswietlania
stanéw alarmowych.

Swiecaca ikona ,AKUMULATOR” (Rys. 1.0): stuzy do
wys$wietlania stanu natadowania akumulatora.

UWAGA: W celu uzyskania szczegétowego opisu wyzej
wymienionych polecen, nalezy sie¢ zapozna¢ z Petng
Instrukcja.

3.3. FUNKCJONOWANIE STACJI tADUJACEJ

Stacjatadujacajestwyposazonaw kontrolke $wieting (Rys.8.N),
ktéra jest pod$wietlona w sposob przedstawiony ponizej:

Kontrolka zgaszona: stacja fadujaca nie jest zasilana lub
kosiarka jest w stacji.

Kontrolka $wieci statym $wiattem: kosiarka nie jest
podtgczona do stacji tadujgcej, a sygnat anteny jest
prawidtowo przesytany.

Kontrolka wykonuije szybkie miganie: stacja tadujgca nie jest
prawidtowo skonfigurowana lub obecne jest uszkodzenie
stacji tadujacej. Wiecej informacji mozna znalez¢ w Petnej
Instrukciji

3.4. tADOWANIE AKUMULATORA

Procedura ,tADOWANIE AKUMULATORA’ umozliwia reczne
tadowanie kosiarki.

1. Ustawic¢ kosiarke trawnikowa na stacjitadujacej (Rys.9.R).

2. Umozliwi¢ nasuniecie kosiarki na stacje tadujaca, az do
zatrza$niecia ztagcza tadowania (Rys. 9.S).

3. Nacisna¢ przycisk,,STOP”(Rys.9.A) aby otworzyé pokrywe
(Rys. 9.B) i wejsé¢ do konsoli sterowania (Rys. 9.C).

4. Wiaczy¢ kosiarke za pomoca przycisku ,ON/OFF”
(Rys. 9.E)

5. Swiecaca ikona ,AKUMULATOR” (Rys. 9.0) miga na
niebiesko, trwa tadowanie kosiarki.

6. Zamknac¢ pokrywe (Rys. 9.B).

7. Pozostawi¢ tadujaca sie kosiarke przynajmniej na czas
wskazany w Punkcie 2.3.2.

UWAGA: tadowanie akumulatora przed przechowywaniem
zimowym nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z opisem w
Punkcie 4.3.

UWAGA: Akumulator kosiarki jest elementem nietrwatym, a
pojemnos¢ tadowania zmniejsza sig wraz z uptywem czasu,
zmniejszajac zasieg roboczy kosiarkibez negatywnego wptywu
na jej dziatanie.

3.5. REGULACJA WYSOKOSC KOSZENIA

Aby wyregulowa¢ wysoko$¢ koszenia, postgpowaé zgodnie z
procedurg w aplikacji.

POUCZENIE:
Nie dotykaé¢ urzadzenia tnacego podczas

regulacji wysokosci ciecia.

UWAGA: Dtugos¢ trawy skoszonej przez kosiarke nie
moze przekracza¢ 10 mm.

3.6. MODUt KAMERY

Kosiarka jest wyposazony w modut kamery (Rys. 1. P) w celu
uniknigcia przeszkdd w obszarze roboczymipoprawy wydajnosci
przegladania.

Aby skonfigurowaéiuzywa¢ modutu kamery, postgpowac zgodnie
z kreatorem w aplikacji "Stiga.GO".

UWAGA: Skuteczno$¢ rozpoznawania przeszkdd i
krawedzi zalezy od wielu czynnikdw: ksztattu i rozmiaru
przedmiotu, warunkéw o$wietleniowych, czystosciizuzy-
cia obiektywu, rodzaju trawy, warunkéw pogodowychiitp.

UWAGA: Jesli wysokosé trawy jest zbyt duza, modut
kamery moze zinterpretowac roslinno$c¢ jako przeszkode.
Jesli kosiarka zatrzymuje sie lub zmienia kierunek z
powodu wysokiej trawy, nalezy zmniejszy¢ wysoko$¢
trawy za pomocg konwencjonalnej kosiarki

POUCZENIE:
Modut kamery moze nie byé w stanie

wykryé przedmiotéw, jesli sa one catkowicie
zastonigte lub pokryte roslinnoscia, np. w
przypadku wysokiej, gestej trawy.

POUCZENIE:
Aby uniknaé pogorszenia wzroku, nie patrze¢

bezposrednio na oswietlacz LED modutu
kamery.




KONSERWACJA

POUCZENIE:
Stosowac wytacznie oryginalne cze$cizamienne.

POUCZENIE:

Nie zmieniaé, nie naruszaé, nie omijaé ani nie
usuwac zainstalowanych urzadzen zabezpie-
czajacych.

POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo przecigcia rak.

Aby unikna¢ ryzyka skaleczenia rak uzywac
rekawice ochronne.

POUCZENIE:

Niebezpieczeristwo zaprészenia oczu.
Stosowacé okulary ochronne, aby unikna¢ nie-
bezpieczenstwa zaprészenia oczu.

OSTRZEZENIE:
Zbyt obfite uzycie wody moze spowodowaé
infiltracje i uszkodzenie czesci elektrycznych.

ZAKAZ:
Nie stosowa¢ strumienia wody pod ci$nieniem.

ZAKAZ:

Aby unikna¢ nieodwracalnego uszkodzeniacze-
$cielektrycznychielektronicznych, nie zanurzaé
kosiarki w wodzie (czesciowo lub catkowicie).

ZAKAZ:

Nie my¢é wewnetrznych czesci kosiarki, aby
uniknaé uszkodzenia elementow elektrycznych
i elektronicznych.

ZAKAZ:

Nie uzywac rozpuszczalnikéw ani benzyny, aby
unikna¢ uszkodzenia powierzchnilakierowanych
i elementow z tworzywa sztucznego.

ZAKAZ:

Do czyszczenia obiektywu modutu kamery
nalezy uzywac wytacznie migkkiej, lekko zwilzo-
nej Sciereczki. W zadnym wypadku nie nalezy
uzywac szczotek, skrobakow, gabek sciernych
ani rozpuszczalnikéw chemicznych.

QOB BB P

4.1. ZAPROGRAMOWANA KONSERWACJA

Aby zapewni¢ lepsze funkcjonowanie i dtuzsza zywotnos¢, nalezy
regularnie czy$ci¢ produkt i wymienia¢ zuzyte czesci.

Wykonywac te czynnosci z czestotliwoscig wskazang w tabeli.

CZESTOTLIWOSC |CZESC RODZAJ DZIAELANIA
Raz w tygodniu N6z Wyczysci¢ i sprawdzié¢
lub skuteczno$¢ noza. (Patrz

©050godzinkoszenia Punkt 4.2)

Jesli néz jest wygiety w
wyniku uderzenia lub jest
zuzyty, nalezy gowymienic.
(Patrz Punkt 4.2)

Stykido tadowania | Wyczyscic i usung¢ wszel-
kie slady utlenienia. (Zo-
bacz Petng Instrukcije)

Modut kamery Wyczysci¢ obiektywu -

(Patrz petna wersja in-

strukcii)

Raz w miesigcu Kosiarka automa-|Wykona¢ czyszczenie.
lub tyczna (Zobacz Petng Instrukcje)
co 100 godzin ko-
szenia

Stacja tadujgca i|Skontrolowac zuzycie lub
przewody zasila-|zniszczenie i w razie ko-
jace niecznosci je wymienic.
(Zobacz Petng Instrukcje)

Pod koniec sezonu|Akumulator
koszenia lub co sze$¢
miesiecy, jeslikosiarka
nie jest uzywana

Przeprowadz tadowanie
akumulatora przed odsta-
wieniemdo przechowywa-
nia. (Patrz Punkt 4.3)

Raz w roku lub na ko- [Kosiarka automa-|Wykonaj przeglad w auto-
niec sezonu koszenia |tyczna ryzowanymserwisie. (Patrz
Punkt 4.1)

Aby utrzymac kosiarke w dobrym stanie technicznym, nalezy
przeprowadzaé coroczny przeglad w autoryzowanym centrum
serwisowym.

UWAGA: wszelkie usterki wynikajace z niewykonania
rocznego przegladu nie beda objete gwarancja.

4.2. WYMIANA NOZY TNACYCH

1. Wytaczyé kosiarke automatyczng w warunkach
bezpieczenstwa (patrz Punkt 1.4).

2. Odwrdci¢ kosiarke do géry nogami zwracajac uwage na to,
aby nie uszkodzi¢ ptywajacej ostony.

3. Odkreci¢ $ruby mocujace (Rys. 10.E)

4. Wymieni¢nozetnace (Rys.10.D)iséruby mocujace (Rys.10.E)

5. Dokreci¢ sruby mocujace (Rys. 10.E)

4.3. KONSERWACJA AKUMULATORA NA OKRES
ZIMOWY | PRZECHOWYWANIE

1. Natadowa¢ akumulator zgodnie z kreatorem aplikacji,
dostgpnym na stronie ,Ustawienia”.

2. Wyczysci¢ kosiarke (Patrz Petna Instrukcja).

3. Przechowywaé kosiarke w suchym miejscu, chronionym
przed mrozem, upewniajac sig, ze jest wytaczona i ze klucz
bezpieczenstwa (Rys. 11.C) jest wyciagniegty z kosiarki.

UWAGA: W celu uzyskania szczegétowych informaciji
na temat procedury tadowania zimowego, patrz Petna
Instrukcja.

UWAGA: Aby gwarancja akumulatora byta wazna,
wymagana jest rejestracja tadowania za pomocag
procedury w aplikaciji.

4.4. WYMIANA AKUMULATORA
Za wymiane akumulatora odpowiada wytacznie PERSONEL
POMOCY TECHNICZNEJ STIGA.
Jesli akumulator wymaga wymiany, nalezy sie skontaktowaé z
centrum serwisowym lub sprzedawca.
5. TRANSPORT,

PRZECHOWYWANIE |

UTYLIZACJA
5.1. TRANSPORT

UWAGA: W celu transportu na znaczne odlegtosci
zalecamy uzycie oryginalnego opakowania.

1. Wytaczyc kosiarke automatyczng w warunkach bezpieczen-



stwa (patrz Punkt 1.4).

2. Wyczyscié kosiarke (Patrz Petna Instrukcja).

3. Podnies¢ kosiarke trawnikowg za pomocg odpowiedniego
uchwytu (Rys. 11.D) i przenie$¢ jg uwazajac, aby néz tngcy
znajdowat si¢ z dala od ciata.

5.2. PRZECHOWYWANIE

Po wyczyszczeniu kosiarki i natadowaniu akumulatora w okresie
zimowym nalezy przechowywaé kosiarke w poziomej pozyciji,
w suchym i zabezpieczonym przed mrozem miejscu (patrz
Rozdz. 4). Podczas dtugich okresdw przestoju odtgczy¢ stacje
tadujaca i satelitarng stacje referencyjng od sieci elektryczne;.

6.

A\

ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW
POUCZENIE:

5.3. UTYLIZACJA

A

. Uzytkownik jest zobowigzany do utylizacji zuzytych

—_

POUCZENIE:
W celu wyjecia akumulatora z kosiarki nalezy
sig skontaktowacé z autoryzowanym centrum
serwisowym.

akumulatoréw w sposob bezpieczny, wyrzucajac je do
specjalnych pojemnikéw znajdujacych sie w centrach
upowaznionych do ich zbidrki.

. Utylizowa¢ kosiarke automatyczng zgodnie z lokalnymi

wymogami prawnymi.

. Skontaktowa¢ sie z odpowiednimi strukturami zajmujacymi

sigrecyklingiemiutylizacjg, poniewaz kosiarka automatyczna
jest sklasyfikowana jako WEEE (zuzyty sprzet elektryczny i
elektroniczny).

. Uzytkownik jest zobowigzany do utylizacji starych lub

zuzytych akumulatoréw w sposéb bezpieczny, wyrzucajac
je do specjalnych pojemnikéw znajdujacych sie w centrach
upowaznionych do ich zbidrki.

Zatrzymac kosiarke automatyczng w bezpiecznych warunkach (Patrz Punkt 1.4).

Ponizej znajduije sie lista wszelkich anomalii, ktére moga wystapi¢ w tej fazie pracy.
(Bardziej szczegétowy opis znajduje sie w petnej wersji instrukcji).

USTERKA PRZYCZYNY

SRODKI ZARADCZE

Nieprawidtowe drgania. Gtosna
praca kosiarki.

Uszkodzona tarcza tngca lub noze

Wymieni¢ uszkodzone elementy (Patrz Punkt 4.2).

Urzadzenie tngce zablokowane przez pozo-
statosci (tasmy, sznurki, fragmenty tworzywa
sztucznego itp.).

Wytaczy¢é kosiarke automatyczng w warunkach bezpie-
czenstwa (Patrz Punkt 1.4). Odblokowac¢ néz tnacy.

Kosiarka zostata uruchomiona w obecnosci
przeszkoéd (opadte gatezie, zapomniane
przedmioty itp.).

Wytaczy¢ kosiarke automatyczng w warunkach bezpie-
czenstwa (Patrz Punkt 1.4). Usuna¢ przeszkody i ponownie
uruchomic kosiarke.

Awaria silnika elektrycznego.

Wymieni¢ silnik, skontaktowac sig zcentrum serwisowym.

Zbyt wysoka trawa.

Zwiekszy¢ wysokosc¢ koszenia (Patrz Punkt 3.5).

Wykona¢ wstepne koszenie trawnika w danym obszarze
przy uzyciu zwyktej kosiarki.

Kosiarka nie ustawia sig prawidto-
wo w stacji tadujgcej.

Problemy z anteng stacji tadujace;j.

Jesli problem nie zniknie, skontaktowaé sie z centrum
serwisowym.

Osiadanie gruntu w poblizu stacji tadujacej.

Przywréci¢ prawidtowe ustawienie stacji tadujacej. (Patrz
Punkt 2.3.1).

Stacjatadujgca nie zostata prawidtowo skalibro-
wana lub w poblizu stacji wystapity zaktécenia
elektromagnetyczne.

Po wyeliminowaniu zrédta zaktécen skalibrowac stacje
tadujgcag za pomoca aplikacji. Wigcej informacji mozna
znalez¢é w Petnej Instrukcji

Kontrolka stacjitadujgcejnie $wieci
sig, gdy kosiarka znajduje sig poza
stacja tadujaca.

Brak zasilania lub usterka stacji tadujace;j.

Sprawdzi¢ podtgczenie do gniazda elektrycznego. Sprawdz
stan przewodu zasilajgcego.

Kontrolka stacji tadujgcej miga.

Jest obecna usterka stacji tadujgcej. Wigcej
informacji mozna znalez¢ w Petnej Instrukcji

Odtaczy¢ stacje tadujaca i wigczy¢ ja ponownie po kilku
minutach. Jesli problem nie zniknie, skontaktowac¢ sie z
centrum serwisowym.

Stacja tadujaca nie jest prawidtowo skonfi-
gurowana.

Skonfigurowacé stacje fadujaca za pomoca aplikacji. Wiecej
informacji mozna znalez¢ w Petnej Instrukcji

Na klawiaturze $wieci sie ikona
Warning

Wskazuje stan anomalii / usterki.

W celu uzyskania dodatkowych informacji zapoznac¢ sig
z aplikacja lub Petng Instrukcja

Kosiarka tymczasowo zatrzymuje
sie w obszarze pracy

Staby sygnat GPS

Jesli problem nie zniknie, skontaktowa¢ sie z centrum
serwisowym




PORTUGUES - Traducéo das instrucdes originais

> no sitio web stiga.com

> digitalizando o QR code

O Manual de instrugdes completo esta disponivel:

> no App STIGA.GO, disponivel em App Store e Google Play

Download full manual
stiga.com

NOTA:asinstru¢bes deste manual séo validas paratodos
os modelos de robot corta-relva auténomo. As figuras,
se ndo especificadas, referem-se a plataforma SRSVO1.

NOTA: Este manual contém instru¢cbes basicas,
principalmente relacionadas comasegurancga.Parauma
instalac&@o correcta, o manual de instrugdes completo
(ver acima) deve ser lido e seguido cuidadosamente.

1. SEGURANCA

OBRIGAQAO
Leiaatentamenteantesdousoe
conserve parafuturas consultas.

1.1. PRATICAS OPERATIVAS
SEGURAS

Formacao

a. Leiaatentamente asinstrugcées, conheca
o0scomandos e o uso correto damaquina.

b. Nunca permita que criancas, pessoas
com capacidades fisicas, sensoriais
ou mentais reduzidas, ou pessoas sem
experiénciae conhecimento, oupessoas
nao familiarizadas comestasinstrucoes,
usem a maquina. As normas locais po-
dem limitar a idade do operador.

c. O operador, ou utilizador, deve ser con-
siderado responsavel por acidentes ou
perigos que envolverem terceiros ou
equipamentos de terceiros.

Preparagao
a. Certifiqgue-se de que o sistema auto-
matico de delimitacé&o perimetral esteja
programado corretamente, de acordo
com as indicagdes.

b. Inspecione frequentemente a area na
qual a maquina é utilizada e remova
pedras bastées cabos e qualquer outro
objeto estranho que possa atrapalhar o
funcionamento.

c. Efetue frequentemente uma inspecgéo
visual das laminas, dos parafusos das
laminas e do grupo de corte para verificar

1.1.1.

sendoestdodesgastados oudanificados.
Substitua as laminas e os parafusos des-
gastados ou danificados em pares para
manter o equilibrio da maquina.

. As placas de aviso devem ser colocadas

emtorno da area de trabalho da maquina,
se utilizadas em areas publicas ou aber-
tas ao publico. Os sinais devem conter
0 seguinte texto: “Atencdo! Corta-relva
automatico! Mantenha-se afastado da
maquina! Vigie as criancas!"

FUNCIONAMENTO

Informacoes gerais

a.

N&o utilize améaquinacom protecdes defei-
tuosas ou dispositivos de seguranga néo
presentes, por exemplo sem protegoes.

. N&o coloque as m&os ou os perto ou em-

baixo das partes rotativas. Fique sempre
longe da abertura de escape.

. N&o toque nas partes em movimento da

maquina até que tenham parado com-
pletamente.

. Use sempre sapatos resistentes e calcas

compridas ao operar a maquina.

. Nunca levante ou transporte a maquina

enquanto o motor estiver a funcionar.

Remova o dispositivo desativacdo da

unidade:

- Antes de eliminar uma obstrucéo;

- Antes de controlar, limpar ou trabalhar
na maquina;

- Seatingido porumobjeto estranho, para
verificar eventuais danos na maquina;

- Seamaquina comegaavibrar de forma
anormal, paracontrolar eventuais danos
antes de reinicia-la.

. Nao deixa a maquina funcionar sozinha

em caso de presenca de animais do-
meésticos, criangas, outras pessoas nas
proximidades.




Manutencao e conservacao

a. Apertar bem todas as porcas e os para-
fusos, para o funcionamento seguro da
maquina.

b. Verificar frequentemente o desgaste e a
deterioracéo do robot corta-relva.

¢. Por motivos de seguranca, é necessario
substituir as partes desgastadas ou da-
nificadas.

d. Certificar-se de que as laminas sejam
substituidas apenas por pecgas sobres-
salentes apropriadas.

e. Certificar-se de que as baterias sejam
recarregadas usando o carregador de
baterias correto recomendado pelo fabri-
cante. Um uso ndo correto pode provocar
umchoque elétrico, 0 aguecimento exces-
sivo ou 0 vazamento de liquido corrosivo
da bateria.

f. Em caso de vazamento de eletrolito, lave
com agua/agente neutralizante e contate
um médico em caso de contato com 0s
olhos.

g. A manutencdo da maquina deve ser efe-
tuada em conformidade comasinstrugdes
do fabricante.

Riscos residuais

- Emboraoproduto estejaem conformidade
comtodos osrequisitos de seguranca, po-
demainda existir ulteriores riscos devidos
aumainstalagdoincorretae/ouasituagoes
imprevisiveis. E porissonecessariomanter
a area onde o produto funciona livre de
objetos, pessoas e animais, informando
dos possiveis perigos todas as pessoas
gue possam ter acesso, mesmo sé oca-
sionalmente, a area de trabalho.

- Em caso de trovoadas com risco de re-
lampagos e em geral em previsdo de mas
condig¢des atmosféricas, recomenda-se a
n&o utilizag&o do produto e de desconec-
tar todos os periféricos da rede elétrica.
Para utilizar o produto, volte a ligar os
periféricos a rede elétrica de acordo com
as instrugbes do manual.

1.2. DESCRICAO DO PRODUTO

O robot corta-relva (Fig. 2.A) foi projetado e fabricado para
cortar automaticamente a relva de jardins em qualquer hora
do dia e da noite.

Emfuncéo das varias caracteristicas da superficieasercortada,
o robot corta-relva pode ser programado de forma a trabalhar
em mais zonas delimitadas por um limite virtual e conectadas
por percursos de transferéncia virtuais.

Na fase de trabalho, o robot corta-relva efetua o corte da relva
da area delimitada pelo limite virtual (Fig. 2.B.) Quando o robot
corta-relva estiver perto do limite virtual (Fig. 2.B) ou encontra
um obstaculo (Fig. 2.C) altera a trajetéria de acordo com a
estratégia de navegacéo escolhida.

O robot corta-relva efetua o corte automatico e completo do
relvado delimitado.

O produto funciona via sinal de satélite e recebe dados
de correcdo de satélite do STIGA Cloud. A tecnologia de
funcionamento do robot corta-relva é baseada na comunicagéo
de dados entre a STIGA Cloud e o préprio robot. Um dispositivo
movel (smartphone) também é necessario para o usodo produto.
O robot corta-relva esta equipado com um médulo de camara
(Fig.1.P)afimde evitar quaisquer obstaculos naareade trabalho
e melhorar o desempenho da navegacéo.

Qualqueroutro uso pode ser perigoso e causar danos apessoas
e/ou coisas. O uso indevido inclui (mas nao esta limitado a):
transportar pessoas, criangas ou animais na maquina; ser
transportado pela maquina; usar a maquina para rebocar ou
empurrar cargas; usar a maquina para cortar vegetagdo ndo
graminea.

NOTA: a presenga de uma ligagao de rede de telemével
nolocal deinstalagéo é obrigatéria para o funcionamento
do robot corta-relva. Verifique antecipadamente se a
cobertura da rede de telemdvel é suficiente em stiga.
com ou através do APP. O fornecedor da ligagéo a rede
pode mudar a qualquer momento, de acordo com os
acordos comerciais.

NQOTA: Para o funcionamento, o robot corta-relva recebe
dados de corre¢do por satélite, que sdo transmitidos atra-
vésde STIGA Cloud.Osinal de corre¢éo por satélite esta
disponivel em muitos paises. Verifique com antecedéncia
se o sinal de correcéo do satélite esta presente no local
de instalagdo em stiga.com ou através do APP. Caso o
sinal de corregao por satélite ndo esteja disponivel no
local de instalagao, é necessario instalar uma Estagao
de Referéncia por Satélite, disponivel como acessério
(consulte o Manual Completo).

1.3. SIMBOLOS E PLACAS

ATENGAO:
Leia as instrucoes para o utilizador antes
de usar o produto.

ATENCAO:

Perigo de arremessos de objetos contra
o corpo.

Manter-se aumadistancia de segurancada
magquina durante o funcionamento.
ATENCAO:

Nao introduza maos ou pés dentro do
alojamento do dispositivo de corte.
Remova o dispositivo de desabilitacao
antes de intervir na maquina ou antes de
levanta-la.
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ATENGCAO:

Nao introduza maos ou pés dentro do
alojamento do dispositivo de corte.

Nao suba na maquina.

PROIBICAO:

Certifique-se de que nao haja pessoas
presentes (principalmente criancas, idosos
ou pessoas comdeficiénciafisica) eanimais
domésticos na area de trabalho durante o
funcionamento da maquina.

Mantenha as criancas, os animais domés-
ticos e as outras pessoas a uma distancia
de seguranca quando a maquina estiver
a funcionar.

PROIBICAO:

Nao utilize limpadores de alta presséo na
maquina para limpa-la ou lava-la.

alimentado por bateria (Robot Corta-relva)
ou através de uma fonte de alimentacédo
especifica (Base de carregamento).

: Aparelho com classe de isolamento I,
D0C

Utilize a fonte de alimentacao original com
as caracteristicas reportadas na placa.

Simbolo da fonte de alimentacdo em
corrente continua.

Grau de protecdo contra a entrada de
objetos solidos e de agua.

Residuos de equipamentos elétricos e
eletronicos, a entregar em instalacoes
adequadas para reciclagem e eliminacao.

Nivel de poténcia sonora garantido

1.4. PARAGEM E DESLIGAMENTO DO ROBOT
CORTA-RELVA EM CONDIGOES DE
SEGURANCA

OBRIGACGAO:

Desligue sempre o robot corta-relva em
condicoes de seguranca, antes de qualquer
operacao de limpeza, transporte, manutencao.

1. Prima o botao “STOP” (Fig. 1.A) para parar o robot corta-
relva em condi¢cdes de segurancga e abrir a cobertura de
protecdo (Fig. 1.B.)

2. Pressione obotao de desligamento (Fig. 1.E) durante alguns
segundos e aguarde que o LED domesmo botdo apague-se.

3. S6 depois de o LED ter-se apagado (Fig. 1.E), remova a
chave de seguranga (Fig. 1.D) para desligar o robot corta-
relva em condigbes de seguranga.

4. Feche a cobertura de protegdo (Fig. 1.B.)

5. O robot corta-relva é parado ou desligado em condi¢ées
de seguranca.

2. INSTALAGAO

ATENCAO:
A Nao altere, ndo adultere, ndo esquive,

nao elimine os dispositivos de seguranca
instalados.

NOTA: Para obter maisinformagdes sobre ainstalagao do
produto, entre em contacto com um revendedor STIGA.

COMPONENTES DE INSTALAGAO (O EQUIPAMENTO DE
SERIE PODE VARIAR CONSOANTE O MODELO) (Fig. 3)
(A) Base de carregamento, (B) Fonte de alimentagdo da
base de carregamento, (D) Parafusos de fixagcdo da base de
carregamento, (H) Dispositivo mével (n&o incluido).

2.1. VERIFICACAO DOS REQUISITOS PARA A
INSTALACAO

VERIFICAGAO DO JARDIM:

2.1.1.

* Verifique o estadodojardim paraadetecdodelimitesvirtuais,
obstaculos e areas a serem excluidas.
* Niveleoterrenoparaque ndo seformempogasapoésachuva.

2.1.2. VERIFICAGOES PARA AINSTALACAO DA BASEDE
CARREGAMENTO E DA FONTE DE ALIMENTACAO:

PERIGO ELETRICO:
E necessario prepararumatomada que esteja
emconformidade comas leis em vigor no pais.

PERIGO ELETRICO:

O circuito fornecido deve ser protegido por
um interruptor diferencial (RCD) com uma
corrente de ativacao ndo superior a 30 mA.

PERIGO ELETRICO:

Naoligue o alimentadoraumatomadaelétrica
se a ficha ou o cabo estiverem danificados.
Nao ligue ou toque num cabo danificado
antes de este ser desligado da alimentacao.
Um cabo danificado ou pode provocar o
contato com partes sob tenséao.
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1. Prepare uma zona plana na borda do relvado para o
posicionamento da base de carregamento. A base de
carregamento deve ser instalada num local que possa ser
alcangado pelo sinal de satélite, de preferéncia numa zona
do jardim onde o céu seja totalmente visivel.

2. Na area em frente a base de carregamento deve haver
uma faixa de no minimo 2 m de largura e no minimo 3 m
de comprimento sem obstaculos.

NOTA: O céu deve ser considerado totalmente visivel
quando livre para um angulo de pelo menos 120 graus
em todas as diregbes.

ATENGCAO:
O cabo de alimentacdo, o alimentador, o

cabo de extenséao e quaisquer outros cabos
elétricos ndo pertencentes ao produto devem
permanecer forada areade corte paramanté-
los longe de partes moveis perigosas e
evitar danos aos cabos que possam levar ao
contacto com partes energizadas.




3. Prepare a zona de instalagéo do alimentador de maneira
que em nenhuma condigdo atmosférica se encontre em
condicdes de imersdo em agua. Instale de preferéncia
num compartimento fechado e protegido de agentes
atmosféricos, numa posi¢éo que ndo possa ser facilmente
alcangado por pessoas ndo autorizadas.

2.1.3. VERIFICAGOES PARA A DEFINIGAO DOS LIMITES
VIRTUAIS:

1. Verifique se o declive maximo da area de trabalho seja
inferior ouigual a45% ou 50%, dependendo do modelo (Veja
DADOS TECNICOS). Para a definigao dos limites virtuais,
respeite as regras apresentadas na Fig. 4.

ATENGAO:
A O robot pode raspar superficies com

uma inclinacdo maxima de 45% ou 50%,
dependendo do modelo.

Em caso de inobservancia das instrugoes, o
rob6 pode derrapar e sair da area de trabalho

ATENCAO:
Aszonas que apresentam declives superiores
aos admitidos ndo podem ser raspadas.

Posicione o limite virtual antes do declive
excluindo do corte aquela zona de relvado.

2. Verifique toda asuperficie de trabalho:avalie os obstaculos e
aszonasaseremexcluidas da areade trabalho que deverdo
ser programadas como zonas a evitar.

2.2. CRITERIOS PARAADELIMITAGAO DAS AREAS
DETRABALHO E ROTAS DETRANSFERENCIA

1. Na presenca de um pavimento ou calgada no mesmo nivel
do relvado, o limite virtual pode coincidir com a borda do
pavimento (Fig.5.A.)

2. Napresencadepiscinas, lagos ouescavagoes, olimite virtual
deve serprogramado aumadistanciade pelomenos 1 metro.
Seapiscina, lago ou escavagao estiver posicionadanofinal
de um declive, o limite virtual deve ser programado a uma
distancia de pelo menos 1,5 metros (Fig. 5.B.)

3. No caso de arvores com raizes salientes, o limite virtual
deve ser programado de modo a evitar a passagem do
robot corta-relva nas superficies desconectadas (Fig.5.C.)

4. O limite virtual deve ser programado de modo que o robot
corta-relva mantenha uma distancia de pelo menos 30 cm
de areas com gravilha ou cascalho (Fig. 5.D.)

5. No caso de areas inclinadas, cumpra o que é relatado no
par.2.1.3.

6. No caso de elementos estruturais continuos (paredes,
cercas, sebes, etc.) com altura superior a 50 cm, o limite
virtual deve ser programado a uma distancia de pelo menos
40 cm deles (Fig. 5.E.)

7. Em todos os outros casos, o limite virtual deve respeitar
uma distancia minima de 30 cm entre o robot corta-relva e
o obstaculo (Fig. 5.F)

8. No caso de delimitagdo de obstaculos com menos de 150
cm de distancia, delimite-os como um Unico obstaculo
respeitando as distancias indicadas acima (Fig. 5.G.)

ADVERTENCIA:
A A area de operacao e, em geral, as areas nas

quais orobot corta-relva pode navegar devem
ser delimitadas por uma cerca nao passavel.

2.2.1. PASSAGENS ESTREITAS

1

2.

. No caso de passagens estreitas, a distancia entre dois
limites virtuais deve ser Z 22 m (Fig. 6.A.)

No caso de uma passagem em que a distancia entre os
confins virtuais seria <2m, a parte da area para além do
estreitamento (Fig. 6.A) pode ndo ser alcangada pelo
robot corta-relva automaticamente. Neste caso, devem
ser programadas duas zonas de corte virtuais separadas
(Fig.6.B) eligé-las com um percurso de transferéncia virtual
(Fig. 6.C.) Consulte o Manual Completo.

2.2.2. PERCURSOS DE TRANSFERENCIA

Aszonas dojardim entre as quais encontram-se presentes areas
que ndo devem ser cortadas, devem ser conectadas através
de percursos de transferéncia. Os percursos de transferéncia
devem respeitar o limite maximo de inclinagéo de 20%.

1

. Identifiqgue entre os possiveis passos, o percurso de
transferéncia mais facil que permite manter a maior
distancia de quaisquer obstaculos e que nédo atravessa
zonas usualmente utilizadas para estacionamento, transito
de veiculos ou afetadas por fluxos de pessoas.

. O percurso de transferéncia inclui uma zona de manobra
que se estende 1 m para a direita e 1 m para a esquerda
do percurso registado (Fig. 7.A.) Devem ser respeitadas
as seguintes distancias minimas entre a zona de manobra
e os diferentes elementos do jardim: 30 cm de obstaculos
delimitados por perimetros virtuais ou zonas sem corte
(Fig.7.B), 30 cm de obstaculos fixos nao delimitados ou de
elementos estruturais continuos (Fig.7.C), 1m de estradas
publicas (Fig. 7.D), 1 m de piscinas (Fig. 7.E), 1 m de
percursos pedonais (Fig. 7.F), 1 m de falésias ou encostas
ingremes (Fig. 7.G.)

. No caso de passagens estreitas em que as distancias
acima referidas ndo possam ser respeitadas, a passagem
deve ser delimitada com barreiras néo transponiveis, se
ainda nao existirem.

NOTA: Os percursos de transferéncia registados em
passagens estreitas podem ter uma rececao de sinal
de satélite inadequada, afetando a precisao de funcio-
namento do robot corta-relva.

2.
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3. INSTALACAO DOS COMPONENTES

PERIGO ELETRICO:

Utilize apenas carregador de bateria e alimen-
tador fornecidos pelo fabricante. O uso nao
apropriado pode provocar choques elétricos
e/ou aquecimento excessivo.

ADVERTENCIA:

Perigo de corte das maos.

Use luvas de protecao para evitar perigos de
corte nas maos.

ADVERTENCIA:

Perigo de entrada de p6 entrem nos olhos.
Use 6culos de protecao para evitar perigos
de entrada de p6 nos olhos.



PERIGO ELETRICO:
Conectar alimentacdo elétrica somente ao
término de todas as operacgdes de instalacao.

Se necessario, durante ainstalacao, desative
a alimentacao elétrica.

2.3.1. INSTALACAO DA BASE DE RECARGA

A base de carregamento pode ser instalada a bordo da area
de trabalho ou numa &rea conectada a esta através de um
percurso de transferéncia.

1. Verifique os requisitos para a instalagdo como indicado
no Par.2.1.2.

2. Se necessario, prepare o solo de modo que a superficie
da base de carregamento (Fig. 8.L) esteja no mesmo nivel
do relvado, o terreno pode estar perfeitamente plana e
compacto para evitar a formagdo da superficie da base
de carregamento.

3. Fixeabasederecarga (Fig.8.L) aoterrenocomos parafusos
de fixacdo (Fig. 8.M.)

4. Coloque oconector de carregamento naposi¢éode trabalho
(Fig.8.A). Assegure-se de que o conector de carregamento
esteja na posi¢éo horizontal. Instale a tampa de protecéo
(Fig.8.C).

5. Ligue a fonte de alimentagéo a base de carregamento e
aparafuse o conector.

6. Conecte a ficha do alimentador a tomada elétrica.

7. Verifique se quando orobotcorta-relvanaoestivernabase de
recarga, o indicador luminoso da base de recarga (Fig. 8.N)
encontra-se acesa (veja o Par. 3.3).

ADVERTENCIA:
Instale abase de carregamento a pelo menos

1 metro de distancia de qualquer superficie,
material ou objeto combustivel ou inflamavel.
Naoinstale sob nenhumacircunstanciaabase
de carregamento em superficies feitas de
material inflamavel, como pisos de madeira
ou plastico.

2.3.2. RECARGA ROBOT CORTA-RELVA APOS A
INSTALACAO

Antes de usar o produto pela primeira vez, recarregue as
baterias por pelo menos 2 horas (Veja Par. 3.4).

2.4. PRIMEIRA ATIVACAO DO ROBOT CORTA-
RELVA

Durante a primeira instalagéo, € necessario associar o robot
corta-relva ao APP "STIGA.GO". Siga o assistente no APP
"STIGA.GO"

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMAGAO DE LIMITES VIRTUAIS,
PERCURSOS DE TRANSFERENCIA E ZONAS
A SEREM EVITADAS

A programagao dos limites virtuais, percursos de transferéncia
e das zonas a serem evitadas é efetuada através dos respetivos
assistentes no APP “STIGA.GO”. O procedimento requer que
guie orobot corta-relvamanualmente, caminhando aolado dele
de acordo com os critérios gerais dados no Par. 2.2.

ADVERTENCIA:
Adreadeoperacao ouos percursos utilizados

pela maquina para a suatransferénciadevem
ser definidas de modo a nao incluir espagos
publicos, areas usualmente utilizadas para
estacionamento, para transito de veiculos
ou afetadas por fluxos de pessoas para
evitar danos a pessoas, bens ou acidentes
a veiculos.

ADVERTENCIA:

Para a sua propria seguranca e para evitar
danos a pessoas, animais ou coisas, 0
operador deve primeiro conhecer a area
em que o robot corta-relva é conduzido
manualmente.

Ao conduzir o robot, caminhe com cuidado
para evitar quedas.

ADVERTENCIA:

A area de operacao e, em geral, as areas nas
quais orobot corta-relva pode navegar devem
ser delimitadas por uma cerca néao passavel.

Torneidoneaacercaou supervisionar orobot
corta-relva durante o funcionamento.

3. FUNCIONAMENTO

3.1. FUNCIONAMENTO MANUAL DO ROBOT
CORTA-RELVA.

Orobotcorta-relvapode ser utilizado sem efetuar a programacgao
dos horérios de trabalho . Nesta modalidade, o robot corta-relva
efetua um ciclo de trabalho, retorna para base de recarga e
permanece ali até o sucessivo arranque manual.
Parausaramaquinaneste modo, ainda é necessario programar
os limites virtuais, percursos de transferéncia e das zonas a
serem evitadas (Veja par. 2.5)

1. Posicione o robot corta-relva na base de recarga ou dentro
do perimetro da instalag&o.

2. Primaobotao“STOP” (Fig. 1.A) para abriratampa (Fig. 1.B)
e aceda a consola de comando (Fig. 1.C.)

3. Prima o botéo “ON/ OFF” (Fig. 1.E) por 5 segundos para
ligar o robot corta-relva.

4. Pressione o botéo “SELEQZ\O MODO” (Fig. 1.F), até que
o icone pisque apenas uma vez “CICLO DE TRABALHO
UNICO” (Fig. 1.L.)

5. Pressione o botdo “CONFIRMAR” (Fig. 1.G.) O icone
(Fig. 1.L) acende-se com uma luz constante para confirmar
a operagao.

6. Fecheacobertura(Fig.1.B.) Orobotcorta-relvavaicomegar
a trabalhar.



NOTA: Estamodalidade pode ndo garantirumacobertura
adequada do jardim em termos de tempo necessario
e em termos de uniformidade do resultado de corte,
especialmente se ojardim possuiumaformanéaoregular.
Para alcancar a eficiéncia maxima do robot corta-relva,
recomenda-se efetuar a programacao dos horarios de
trabalho .

3.2. DESCRIGAO DOS COMANDOS PRESENTES

NA ROBOT CORTA-RELVA

Lista dos comandos, indicadores e sua fungéo:

Tecla STOP (Fig. 1.A): serve para a paragem de seguranca
do robot corta-relva.

“CHAVE DE SEGURANGA” (Fig. 1.D): serve para o
desligamento de seguranca do robot corta-relva.

Tecla “ON/OFF” (Fig. 1.E): é usado para ligar e desligar o
robot corta-relva e para reiniciar os alarmes.

Botao “SELECAO MODO” (Fig. 1.F): serve para selecionar
0 modo de operagéo do robot corta-relva e para forgar o
retorno a base de carregamento.

Bot&o “CONFIRMAGAQ” (Fig. 1.G): serve para confirmar o
modo operativo configurado.

icone luminoso“PROGRAMA AGENDADO" (Fig.1.1):serve
a visualizagéo da configuragdo do programa agendado.
icone luminoso “CICLO DE TRABALHO UNICO” (Fig. 1.L):
serve a visualizagao da configuragao do ciclo de trabalho
unico.

icone luminoso “RETORNO A BASE” (Fig. 1.H): serve a
visualizagéo da configuragdo de retorno forgado a base de
recarga do robot corta-relva.
Botao“BLUETOOTH”(Fig.1.M):éusado apenas pelo centro
de assisténcia para atividades de diagndstico.

icone luminoso “ALARME” (Fig. 1.N): serve a visualizagao
dos estados de alarme.

icone luminoso "BATERIA” (Fig. 1.0): serve a visualizagao
da carga da bateria.

NOTA: Para obter uma descricdo mais detalhada dos
comandos listados acima, consulte o manual completo.

3.3. FUNCIONAMENTO DA BASE DE RECARGA

A

base de recarga esta equipada com uma luz (Fig. 8.N) que

se acende da seguinte forma:

Indicador luminoso apagado: a base de recarga esta
desalimentada ou o robot esta na base.

Indicador comluzfixa:orobotcorta-relvando esta conectado
a base de recarga e o sinal da antena é transmitido
corretamente.

Indicador intermitente: a base de carregamento ndo esta
configurada corretamente, ou estd presente uma avaria
na base de carregamento. Consulte o Manual Completo.

3.4. CARREGAMENTO DA BATERIA

(]

procedimento “CARREGAMENTO DA BATERIA’ permite

recarregar o robot corta-relva manualmente.

1. Posicioneorobotcorta-relvanabase derecarga (Fig.9.R.)
2. Faca deslizar o robot corta-relva na base de recarga até
o engate do conector de recarga (Fig. 9.S.)

3. Primaobotéo“STOP” (Fig.9.A) paraabriratampa (Fig.9.B)
e aceda a consola de comando (Fig. 9.C.)

4. Ligue o robot corta-relva através da tecla “ON/OFF”
(Fig. 9.E.)

5. Oicone luminoso "BATERIA’ (Fig. 9.0) intermitente com
cor azul, o robot corta-relva esta a carregar.

6. Feche a cobertura (Fig. 9.B.)

7. Deixe o robot corta-relva a carregar pelo menos pelo
tempo minimo aquele indicado no Par. 2.3.2.

NOTA: A recarga da bateria antes do armazenamento e de
inverno deve ser efetuada segundo as indicagdes contidas
no Par. 4.3.

NOTA: A bateria do robot corta-relva € um elemento perecivel
e a capacidade de carga diminui com o tempo, diminuindo a
autonomia de trabalho do robot corta-relva sem comprometer
o seu funcionamento.

3.5. REGULAGAO DA ALTURA DE CORTE

Para regular a altura de corte, siga o assistente no APP.

ADVERTENCIA:
Nao toque no dispositivo de corte ao ajustar

a altura de corte.

NOTA: O comprimento da parte de relva cortada pelo
robot corta-relva ndo deve superar 10mm.

3.6. MODULO CAMARA

O robot corta-relva esta equipado com um médulo de camara
(Fig.1.P)afimdeevitar quaisquer obstaculos naareade trabalho
e melhorar o desempenho da navegacéo.

Para configurar e usar o médulo da camara, siga o assistente
no APP "Stiga.GO".

NOTA: O desempenho de reconhecimento de obstaculos
ebordas da area de trabalho depende de muitos fatores:
forma e tamanho do objeto, condi¢des de iluminagéo,
limpeza e desgaste das lentes, tipo de relva, condi¢bes
climaticas, etc.

NOTA: Se a altura da relva for excessiva, o modulo da
camara pode interpretar avegetagdo como umobstaculo.
Se o robot corta-relva continuar a parar ou mudar de
diregdo devido a relva alta, é necessario reduzir a altura
da relva usando um corta-relva tradicional

ADVERTENCIA:
O médulo da camara pode nao ser capaz

de detetar objetos, se estes estiverem
completamente envoltos ou cobertos por
vegetacdo, por exemplo, no caso de erva
alta e espessa.

ADVERTENCIA:
Nao olhe diretamente para o iluminador LED

do médulo da camara para evitar danos a
sua visao.
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. MANUTENCAO

ADVERTENCIA:
Use apenas pecas sobressalentes originais.

ADVERTENCIA:

Nao altere, ndo adultere, ndao esquive,
nao elimine os dispositivos de seguranca
instalados.

ADVERTENCIA:

Perigo de corte das maos.

Use luvas de protecao para evitar perigos
de corte nas maos.

ADVERTENCIA:

Perigo de entrada de p6 entrem nos olhos.
Use 6culos de protecao para evitar perigos
de entrada de p6 nos olhos.

ATENCAO:

O uso excessivo de agua pode causar
infiltrac6es danificando os componentes
elétricos.

PROIBIGAO:
Nao utilize jatos de agua em pressao.

PROIBIGAO:

Paranaodanificar os componentes eléctricos
e electréonicos de forma irreversivel,
nao mergulhe o robot, parcialmente ou
totalmente, na agua.

PROIBICAO:
Nao lave as partes internas do robot para
ndo danificar os componentes elétricos e
eletrénicos.

PROIBIGAO:

Nao utilize solventes ou gasolina para
nao danificar as superficies pintadas e os
componentes de plastico.

PROIBICAO:

Paraalimpezadalente do médulodacamara,
utilize apenas um pano macio ligeiramente
humedecido. Nao utilize, em caso algum,
escovas, raspadores, esponjas abrasivas
ou solventes quimicos.
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4.1. MANUTENCAO PROGRAMADA

Paraum melhorfuncionamento e uma maior duragao, certifique-
se de limpar regularmente o produto e substitua as partes
desgastadas.

Efetue as intervengdes na frequéncia indicada na tabela.

FREQUENCIA COMPONENTE __ [TIPO DE INTERVENCAO

Semanalmente Lamina Limpe e controle aeficiéncia
ou da lamina. (Veja Par. 4.2)
a cada 50 horas de

corte Sealamina estiver dobrada

por causa de uma colisao
oudesgastada, substitui-la.
(Veja Par. 4.2)

Contatos de re-|Limpeeelimineaseventuais

carga oxidagoes. (Veja o Manual
Completo)
Modulo camara (Veja o Manual Completo)

Mensal Robot corta-relva |Efetue a limpeza. (Veja o
ou Manual Completo)
2o(r:ta:ada 100 horas defBasege recarga e|Controle o desgaste ou

cabos de alimen-|deterioramentos e, se ne-
tacao cessario, substitui-los. (Veja

o Manual Completo)

Ao término da estacdo | Bateria
de corte ou semestral
se o robot corta-relva
né&o for utilizado

Efetue o carregamento
pré-armazenamento da
bateria. (Veja Par. 4.3)

Anual ou ao término da | Robot corta-relva
estacgéo de corte

Faca a revisao num centro
de assisténcia autorizado.
(Veja Par. 4.1)

E necessario efetuar anualmente uma reviséo de manutengéo
num centro de assisténcia autorizado, para manter o robot
corta-relva em boas condigées de funcionamento.

NOTA: eventuais avarias provocadas pelanéorealizagao
da revis&@o anual ndo seréo cobertas pela garantia.

4.2. SUBSTITUIGAO DAS LAMINAS DE CORTE

1. Desligue o robot corta-relva em condi¢des de seguranca
(veja Par. 1.4).

2. Vire o robot corta-relva prestando atengdo para ndo deixar
danificar a cobertura flutuante.

3. Desaperte os parafusos de fixagéo (Fig. 10.E.).

4. Substitua as laminas de corte (Fig. 10.D) e os parafusos
de fixagdo (Fig. 10.E.).

5. Aparafuse os parafusos de fixagéo (Fig. 10.E.).

4.3. MANUTENCAO DE INVERNO DA BATERIA E
ARMAZENAMENTO

1. Carregue a bateria segundo procedimento guiado
indicado no App, que pode ser acedido através da pagina
“Configuragoes”.

2. Limpe o robot corta-relva (Veja manual completo)

3. Conserve o robot corta-relva num local seco e protegido do
gelo, e certifique-se de que esteja desligado e que a chave
de seguranga (Fig. 11.C) é extraida do robot corta-relva.

NOTA: Para obter informagdes mais detalhadas sobre
o procedimento de carregamento de inverno, consulte
o Manual Completo.

NOTA: O registro da recarga através do procedimento
na App é necessario para fins de validade da garantia
da bateria.

4.4. SUBSTITUICAO DA BATERIA

A substituicdo da bateria é de competéncia exclusiva do
PESSOAL DE ASSISTENCIA TECNICA DA STIGA.

Caso seja necessario a substituicdo da bateria, contate um
centro de assisténcia ou o proprio revendedor.

5. TRANSPORTE,
ARMAZENAMENTO E
ELIMINACAO

5.1. TRANSPORTE

NOTA: Sugere-se 0 uso da embalagem original para o
transporte em longas distancias.




1. Desligue o robot corta-relva em condi¢des de seguranca
(veja Par. 1.4).

2. Limpe o robot corta-relva (Veja manual completo)

3. Retire o robot corta-relva da respetiva pega (Fig. 11.D) e
transporte-o prestando atengdo para manter a lamina de
corte longe do corpo.

5.2. ARMAZENAMENTO

Orobot corta-relva deve serarmazenado em posi¢éo horizontal
num local seco e protegido do gelo apds efetuar a limpeza
e a recarga de inverno da bateria (veja Cap. 4). Para longos
periodos de inatividade, desconecte a base de carregamento

. Elimine a embalagem do produto de maneira sustentavel

nos seus recipientes de recolha especificos ou em centros
especificos autorizados a recolha.

. Elimine o robot corta-relva no respeito dos requisitos das

normas de leis locais.

. Contate especificas estruturas para a reciclagem e a

eliminagao pois o robot corta-relva é umresiduo classificado
RAEE (Residuo de Equipamentos Elétricos e Eletronicos).

. Elimine as baterias velhas ou usadas de maneira sustentavel

nos seus recipientes de recolha especificos ou em centros
especificos autorizados a recolha.

da rede elétrica.
5.3. ELIMINA(;Z\O

ADVERTENCIA:

Pararemocao da bateria do robot corta-relva,
contate um centro de assisténcia autorizado.

6. SOLUGAO DOS PROBLEMAS

ADVERTENCIA:

Pare o robot corta-relva e o deixe em condi¢des de seguranca (Veja Par. 1.4).

A seguir, serd indicada uma lista das principais anomalias que podem se apresentar durante o trabalho.
(Para obter uma descricdo mais detalhada, consulte o manual completo).

INCONVENIENTE

CAUSAS

RESOLUCOES

Vibragdes anormais. O robot
corta-relva é barulhento.

Disco ou lamina de corte danificadas

Substitua os componente danificados (Veja Par. 4.2).

Dispositivo de corte bloqueado por residuos
(fitas, cordas, fragmentos de plastico, etc.).

Desligue o robot corta-relva em condi¢des de seguranca
(Veja Par. 1.4). Desbloqueie a lamina de corte.

O arranque do robot corta-relva ocorreu com a
presenca de obstaculos ndo previstos (galhos
caidos, objetos esquecidos, etc.).

Desligue o robot corta-relva em condi¢cdes de seguranca
(Veja Par. 1.4). Remova os obstaculos e ligue novamente
o robot corta-relva.

Motor elétrico em avaria.

Substitua o motor, contacte um centro de assisténcia.

Relva muito alta.

Aumente a altura de corte (Ver Par. 3.5).

Efetue um corte preliminar da area com uma cortador
de relva normal.

O robot corta-relva néo se posi-
ciona corretamente no interior da
estagdo de recarga.

Problemas na antena da base de recarga.

Se o problema persistir, contacte um centro de assisténcia.

Cedimento do terreno préximo da base de
recarga.

Restabele¢a o posicionamento correto dabase derecarga.
(Veja Par.2.3.1).

A base de carregamento ndo foi calibrada
corretamente ou ha disturbios eletromagnéticos
nas proximidades da base.

Depois de eliminarafonte de perturbagao, calibre abase de
recargaatravés doaplicativo. Consulte o Manual Completo.

O indicador luminoso da base de
recarga nao acende quando robot
estiver fora da base de recarga.

Falta a tensao de alimentagéo ou esta presente
uma avaria na base de recarga.

Verifique a ligagdo correta a tomada de corrente do
alimentador. Verifique a integridade do cabo de conexé@o
do alimentador.

O indicador da base de recarga
lampeja.

Existe uma avaria na base de carregamento.
Consulte o Manual Completo.

Desligue a base de recarga e ligue-a novamente ap6s
alguns minutos. Se o problema persistir, contacte um
centro de assisténcia.

A base de carregamento nao esta configurada
corretamente.

Configure a base de carregamento através do aplicativo.
Consulte o Manual Completo.

No teclado, est4 aceso o icone
Warning

Sinaliza condi¢des de anomalia/avaria.

Consulte o app para maiores informagdes ou consulte o
Manual Completo

O robot corta-relva para tempora-
riamente na area de trabalho

Sinal fraco do GPS

Caso o problema persista, contacte um centro de
assisténcia




ROMANA - Traducerea instructiunilor originale

> pe site-ul stiga.com

> prin scanarea codului QR

Manualul de instructiuni complet este disponibil:

> pe aplicatia STIGA.GO, disponibila in App Store si Google Play

Download full manual
stiga.com

OBSERVATIE: Instructiunile din acestmanual se aplicé la
toate modelele de roboti de tuns iarba in mod autonom.
Figurile, daca nu este specificat altfel, se refera la
platforma SRSWO01.

OBSERVATIE: Acest manual contine instructiuni de
baza, in principal legate de siguranta. Pentru o instalare
corectd, manualul de instructiuni complet (a se vedea
mai sus) trebuie sa fie citit si urmat cu atentie.

1.  SIGURANTA

OBLIGATIE:

A se citi’ cu atentie inainte de
utilizare si a se pastra pentru
referinte viitoare.

1.1. PRACTICI DE LUCRU
SIGURE

Formarea

a. Cititi cu atentie instructiunile, familia-
rizati-va cu comenzile si cu modul de
utilizare corecta a masinii.

b. Nu permiteti niciodata copiilor, persoa-
nelor cu capacitati fizice, senzoriale
sau mentale reduse, sau lipsite de ex-
perienta si cunostinte, sau persoanelor
care nu cunosc aceste instructiuni, sa
opereze masina.Reglementarile locale
pot limita varsta operatorului.

c¢. Operatorul sau utilizatorul este raspun-
zator pentru accidentele sau pericolele
care implica terti sau echipamente ale
tertilor.

Pregatirea

a. Asigurati-va ca sistemul automat de
delimitare a perimetrului este programat
corect, asa cum este indicat.

b. Inspectati periodic zona in care se utili-
zeazamasinasiindepartati pietrele, be-
tele, cablurile siorice alte obiecte straine
care ii pot impiedica functionarea.

c. Efectuati periodic o inspectie vizuala a
lamelor, asuruburilorlamelor sia unitatii
de taiere pentru a verifica daca nu sunt
uzate sau deteriorate. Inlocuitilamele si

suruburile uzate sau deteriorate in pe-
rechi, pentruamentine echilibrul masinii.

. Trebuie amplasate semne de avertizare

in jurul zonei de lucru a masinii daca
aceasta este utilizata in zone publice
sauinzonedeschise publicului.Semnele
trebuie sa aiba urmatorul text: ,Atentie!
Masina de tuns iarba automata! Pastrati
distanta fata de masina! Supravegheati
copiii!”

1.1.1. FUNCTIONAREA

Informatii generale
a. Nu folositi masina cu dispozitive de

protectie defecte sau cu dispozitive de
siguranta lipsa, de exemplu, fara dispo-
zitive de protectie.

. Nu va puneti méinile sau picioarele in

apropierea sau sub piesele rotative.
Pastrati intotdeauna distanta fata de
zona de descarcare.

. Nu atingeti piesele inmiscare ale masinii

fnainte ca acestea sa se fi oprit complet.

. Purtati intotdeauna incaltaminte re-

zistenta si pantaloni lungi atunci cand
folositi masina.

. Nuridicati sautransportatiniciodata ma-

sinain t|mp ce motorul este in functiune.
Indepartat| dispozitivul de dezactivare

de pe unitate:

- Inainte de a indeparta un obstacol;

-Inainte de a controla, curata sau
interveni asupra masinii;

- Incazulin care este lovita de un obiect
strain, pentru a verifica daca masina
este deteriorata;

-Daca masina incepe sa vibreze
anormal, verificati sa nu fie deteriorata
inainte de a o reporni.

. Nu lasati masina sa functioneze ne-

supravegheata in prezenta animalelor
domestice, acopiilorsauaaltorpersoane
din apropiere.



Intretinerea si pastrarea

a. Strangeti bine toate piulitele, buloanele
si suruburile pentru o functionare sigura
a masinii.

b. Verificati frecvent robotul de tuns iarba
pentru urme de uzura sau deteriorare.

c. Piesele uzate sau deteriorate trebuie
inlocuite din motive de siguranta.

d. Asigurati-va ca lamele sunt inlocuite
numai cu piese de schimb adecvate.

e. Asigurati-va ca bateriile sunt incarcate
folosind incarcatorul corectrecomandat
de producator. O utilizare necorespun-
zatoare poate cauza electrocutare,
supraincalzire sau scurgerea lichidului
coroziv din baterie.

f. In caz de scurgeri de electrolit, spalati
cu apd/agent neutralizant si adresati-va
unui medic in caz de contact cu ochii.

g. Masinatrebuie intretinuta in conformitate
cu instructiunile producatorului.

Riscuri reziduale

- Desi produsul respecta toate cerintele
de siguranta, dar pot exista totusi riscuri
suplimentare din cauza unei instalari
necorespunzatoare si/sau a unor situatii
imprevizibile. Prin urmare, este necesar
incazonain care functioneaza produsul
sanuseaflelucruri, persoane sianimale
sisa seinformezetoate persoanele care
ar putea avea acces, chiar si ocazional,
la zona de lucru, cu privire la pericolele
posibile.

- In caz de furtuni cu risc de fulgere si,
in general, in anticiparea unor conditii
meteorologice nefavorabile, este reco-
mandabil sa nu utilizati produsul si sa
deconectati toate dispozitivele periferi-
ce de la sursa de alimentare. Pentru a
utiliza produsul, reconectati perifericele
la reteaua electrica in conformitate cu
instructiunile din manual.

1.2. DESCRIEREA PRODUSULUI

Robotul de tuns iarba (Fig. 2.A) este proiectat si construit
pentru a tunde automat iarba din gradina la orice ora din zi
sau din noapte.

infunctie de diferitele caracteristici ale suprafetei care trebuie
cositd, robotul de tuns iarba poate fi programat sa lucreze in
mai multe zone delimitate de o limita virtuald si conectate prin
cai de transfer virtuale.

intimpullucrului, robotul de tuns iarba coseste zona delimitata
de limita virtuala (Fig. 2.B). Atunci cand robotul de tuns iarba
se afla in apropierea limitei virtuale (Fig. 2.B) sau intalneste
un obstacol (Fig. 2.C), acesta fsi modifica traiectoria in
conformitate cu strategia de navigatie aleasa.

Robotul detunsiarba efectueaza o cosire automata sicompleta
a gazonului delimitat.

Produsulfunctioneaza prin semnal satelitar siprimeste date de
corectie satelitard din Cloudul STIGA. Tehnologia de operare
arobotului de tuns iarba se bazeaza pe comunicatia de date
intre Cloudul STIGA si robotul propriu-zis. De asemenea,
este necesar un dispozitiv mobil (smartphone) pentru a
utiliza produsul.

Robotul de tuns iarba este echipat cu un modul camera
(Fig.1.P) pentruaevitaobstacolele dinzonade lucru si pentru
a imbunatati performantele de navigare.

Orice alta utilizare este periculoasa si poate cauza
vatamarea persoanelor sau deteriorarea lucrurilor. Utilizarea
necorespunzatoare include (cu titlu de exemplu, dar fara a
se limita la) urmatoarele: transportul de persoane, copii sau
animale pe masina; transportul propriei persoane cu masina;
utilizarea masinii pentru a trage sau impinge incarcaturi;
utilizareamasinii pentru atdia vegetatia care nu esteierboasa.

OBSERVATIE: Prezenta unei conexiuni la reteaua
celularad la locul de instalare este obligatorie pentru
functionarea robotului de tunsiarba. Verificati in prealabil
daca acoperirea retelei celulare este suficienta pe stiga.
comsau prinintermediul aplicatiei. Furnizorul conexiuniila
retea se poate schimba in orice moment in conformitate
cu acordurile comerciale.

OBSERVATIE: Pentru functionare, robotul de tuns iarba
primeste date de corectie satelitara transmise prin Cloudul
STIGA. Semnalul de corectie satelitara este disponibil in
multe tari. Verificati in prealabil prezenta semnalului de
corectie satelitara laloculinstalarii, pe stiga.comsau prin
aplicatie. Daca semnalul de corectie satelitard nu este
disponibil la locul instaldrii, este necesar sa instalati o
Statie de Referinta Satelitara, disponibila ca accesoriu
(consultati Manualul complet).

1.3. SIMBOLURI S| PLACUTE DE IDENTIFICARE

ATENTIE:
Cititi instructiunile de utilizare inainte de a
pune produsul in functiune.

ATENTIE:

Pericol de proiectie de obiecte contra
corpului.

Pastrati o distanta de siguranta fata de
masina in timpul functionarii.

ATENTIE:

Nu va introduceti mainile sau picioarele
in compartimentul dispozitivului de taiere.
Scoateti dispozitivul de dezactivare inainte
dealucralamasinasauinaintedeaoridica.
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ATENTIE:

Nu va introduceti mainile sau picioarele
in compartimentul dispozitivului de taiere.
Nu va urcati pe masgina.

A
INTERDICTIE:
Asigurati-vd ca in zona de lucru nu se
afla persoane (in special copii, persoane

in varsta sau cu handicap) sau animale
domestice in timpul functionarii masinii.
Tineti copiii, animalele domestice si alte
persoane la o distanta sigura atunci cand
masina este in functiune.

INTERDICTIE:

Nu folositi aparate de curatare cu presiune
ridicata pentru a curata sau spala aparatul.

de baterie (robotul de tuns iarba) sau
prin adaptorul corespunzator (Baza de
incarcare).

Utilizati alimentatorul original cu specifica-
tiile de pe placuta de identificare.

: Aparat cu clasa de izolatie Ill, alimentat
DT
—

Simbolul sursei de alimentare de curent
continuu.

Gradul de protectie impotriva patrunderii
corpurilor solide si a apei.

Deseuri de echipamente electrice si
electronice, care trebuie livrate la instalatii
adecvate pentru reciclare si eliminare.

Nivel de putere acustica garantata

1.4. OPRIREA SI INCHIDEREA iN SIGURANTA A
ROBOTULUI DE TUNS IARBA

OBLIGATIE:

inchideti intotdeauna robotul de tuns iarbain
conditii de sigurantainainte de aefectua orice
operatiune de curatare, transport, intretinere.

1. Apasati butonul ,STOP” (Fig. 1.A) pentru a opri robotul
de tuns iarba in siguranta si pentru a deschide capacul
de protectie (Fig. 1.B).

2. Apasatibutonul de oprire (Fig. 1.E) timp de catevasecunde
si asteptati ca LED-ul de pe acelasi buton sé se stinga.

3. Asteptatineaparatca LED-ul sd se stinga (Fig. 1.E) inainte
de a scoate cheia de siguranta (Fig. 1.D) pentru ainchide
robotul de tuns iarba in conditii de siguranta.

4. Inchideti capacul de protectie (Fig. 1.B).

5. Masina de tuns iarba robotizatd este opritd sau
deconectata in conditii de siguranta.

2. MONTAJ

ATENTIE:
Nu modificati, nu manipulati, nu ocoliti si
nu indepartati dispozitivele de siguranta

instalate.

OBSERVATIE: Pentru clarificari suplimentare privind
instalarea produsului, va rugadm sa contactati un
distribuitor STIGA.

COMPONENTE PENTRU INSTALARE (DOTAREA
STANDARD POATE VARIA TN FUNCTIE DE MODEL) (Fig.3)
(A) Baza de incarcare, (B) Alimentatorul bazei de incarcare,
(D) Suruburi de fixare a bazei de incarcare, (H) Dispozitiv
mobil (neinclus).

2.1. VERIFICAREA CERINTELOR DE
INSTALARE

2.1.1. VERIFICAREA GRADINII:

* Verificatistareagradiniiin ceeace priveste limitele virtuale,
obstacolele si zonele care trebuie excluse.
* Nivelati terenul pentru a nu se forma balti in urma ploii.

2.1.2. VERIFICARI PENTRU INSTALAREA BAZEI DE
INCARCARE SI A ALIMENTATORULUI:

PERICOL ELECTRIC:
Este necesar sa se furnizeze o priza care sa
respecte legile in vigoare din tara de utilizare.

PERICOL ELECTRIC:

Circuitul alimentat trebuie sa fie protejat de
unintrerupator diferential (RCD) cu un curent
de activare care sa nu depaseasca 30 mA.

PERICOL ELECTRIC:

Nu conectati sursa de alimentare la o priza
daca stecherul sau cablul este deteriorat.
Nu conectati i nu atingeti un cablu deteriorat
inainte caacestasafie deconectatdelasursa
de alimentare.

Un cablu deteriorat poate duce la contact cu
partile aflate sub tensiune.
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1. Pregétiti o zona plana la marginea gazonului pentru
pozitionareabazeide incarcare.Bazadeincarcare trebuie
sa fie instalata intr-un loc care poate fi atins de semnalul
de satelit, de preferinta intr-o zona din gradina unde cerul
este complet vizibil.

2. In zona din fata bazei de incércare trebuie s& existe
o fasie de cel putin 2 m Iatime si 3 m lungime fara
obstacole.

OBSERVATIE: Cerul este considerat complet vizibil
atunci cand este senin pentru un unghi de cel putin 120
de grade in toate directiile.

ATENTIE:
Cablul de alimentare, alimentatorul, cablul

de prelungire si orice alt cablu electric care
nu apartine produsului trebuie sa ramana in
afara zonei de taiere pentru a le tine departe
de piesele in miscare periculoase si pentru
a evita deteriorarea cablurilor care ar putea
duce lacontactul cu piese aflate sub tensiune.




3. Pregatiti zona de instalare a alimentatorului astfel
incat acesta sa nu poata fi scufundat in apa in nicio
conditie meteorologica. De preferinta, instalati-l intr-un
compartiment inchis, protejat de intemperii, intr-un loc
care nu poate fi usor accesibil persoanelor neautorizate.

2.1.3. VERIFICARI PENTRU DEFINIREA LIMITELOR
VIRTUALE:

1. Verificati dacd panta maxima a zonei de lucru este mai
mica sau egala cu 45% sau 50%, in functie de model
(vezi DATE TEHNICE). Pentru definirea limitelor virtuale,
trebuie respectate regulile prezentate in Fig. 4.

ATENTIE:
Robotul poate tunde suprafete cu o panta
maxima de 45% sau 50%, in functie de model.

Dacainstructiunile nusuntrespectate, robotul
poate aluneca si iesi din zona de lucru

ATENTIE:
Suprafetele cu pante mai mari decat cele
admise nu pot fi tunse. Stabiliti limita virtuala

inaintea pantei, excluzand aceazona de gazon
din taiere.

2. Verificati intreaga zona de lucru: evaluati obstacolele si
zonele care trebuie excluse din zona de lucru.

2.2. CRITERIILEDE DELIMITAREAZONELORDE
LUCRU $I A RUTELOR DE TRANSFER

1. In cazul in care existé un trotuar sau o alee de acces la
acelasi nivel cu gazonul, limita virtualad poate coincide cu
marginea trotuarului (Fig. 5.A).

2. Incazulincareexistao piscina, uniaz sau o excavare, limita
virtuala trebuie sa fie planificata la o distanta de cel putin
1 metru. in cazul in care piscina, iazul sau excavatia este
pozitionata la capatul unei pante, limita virtuala trebuie sa
fie planificata la o distanta de cel putin 1,5 metri (Fig. 5.B).

3. in cazul copacilor cu rad&cini proeminente, limita virtuald
trebuie programata astfel incat sa impiedice robotul de
cosit sa treaca peste suprafete neuniforme (Fig. 5.C).

4. Limita virtuala trebuie programata astfel incat robotul de
tuns iarba sa se mentina la o distanta de cel putin 30 cm
de zonele cu pietris sau piatra sparta (Fig. 5.D).

5. incazul zonelor in pant, trebuie respectate instructiunile
din sect. 2.1.3.

6. In cazul elementelor structurale continue (ziduri, garduri,
garduri vii etc.) cu o inaltime mai mare de 50 cm, limita
virtuala trebuie sa fie planificata la o distanta de cel putin
40 cm fata de acestea (Fig. 5.E).

7. intoate celelalte cazuri, limita virtuala trebuie sa respecte
o distanta minima de 30 cm intre robotul de tuns iarba si
obstacol (Fig. 5.F).

8. incazul delimitérii obstacolelor aflate la o distant& maimica
de 150 cm, delimitati-le caunsingur obstacol, respectand
distantele indicate mai sus (Fig. 5.G).

AVERTIZARE:
A Zona de operare si, in general, zonele in care

robotul de tuns iarba poate naviga trebuie
sa fie delimitate de un gard care sa nu poata
fi trecut.

2.2.1. PASAJE INGUSTE

1. In cazul pasajelor inguste, distanta dintre doua limite
virtuale trebuie sa fie Z 22 m (Fig. 6.A).

2. In cazul unui pasaj in care distanta dintre limitele virtuale
ar fi <2m, partea din zona de dincolo de zona ingusta
(Fig. 6.A) nu poate fi atinsa automat de robotul de tuns
iarba.inacestcaz, trebuie programate doua zone de tiiere
virtuale separate (Fig. 6.B) care sa fie conectate cu o ruta
detransfervirtuala (Fig.6.C). Consultati Manualul complet.

2.2.2. RUTE DE TRANSFER

Zonele gradinii printre care se numara zonele care nu trebuie
cosite trebuie sa fie conectate prin rute de transfer. Rutele de
transfer trebuie sa respecte limita maxima a pantei de 20%.

1. Identificati cea mai usoara ruta de transfer dintre pasajele
posibile, care sa permita o distanta cat mai mare fata de
orice obstacol si care sa nu traverseze zone utilizate in
mod obisnuit pentru parcare, tranzit de vehicule sau care
sunt afectate de fluxuri de persoane.

2. Rutadetransferinclude ozona de manevracare seintinde
la 1 m in dreapta si la 1 m in stanga rutei inregistrate
(Fig.7.A).Trebuie respectate urmatoarele distante minime
ntre zona de manevra si diferitele elemente ale gradinii:
30 cm fata de obstacolele delimitate de perimetre virtuale
sau de zone de netaiere (Fig.7.B), la 30 cm de obstacole
fixe nemarginite sau de elemente structurale continue
(Fig. 7.C), la 1 m de drumurile publice (Fig. 7.D), la1 m
de bazine (Fig. 7.E), la 1 m de rute pietonale (Fig. 7.F), la
1 m de stanci sau pante abrupte (Fig. 7.G).

3. In cazul pasajelor inguste in care distantele de mai sus
nu pot fi respectate, pasajul trebuie delimitat cu bariere
nesurmontabile, daca nu exista deja.

OBSERVATIE: Rutele de transfer inregistrate in pasaje
inguste pot avea o receptie necorespunzatoare a
semnalului de satelit, afectand precizia de functionare
a robotului de cosit.

2.3. INSTALAREA COMPONENTELOR

PERICOL ELECTRIC:

Utilizati numai incarcatorul de baterii i uni-
tatea de alimentare furnizate de producator.
Utilizarea necorespunzatoare poate provoca
socuri electrice si/sau supraincalzire.
AVERTIZARE:

Pericol de taiere a méinilor.

Folositi manusi de protectie pentru a evita
riscurile de taiere a mainilor.

AVERTIZARE:

Pericol de patrundere a prafului in ochi.
Folositi ochelari de protectie pentru a evita
pericolele de praf in ochi.

> P B



PERICOL ELECTRIC:
Nu conectati sursa de alimentare pana cand
nu sunt finalizate toate lucrérile de instalare.

Daca este necesar in timpul instalarii, opriti
alimentarea generala cu energie electrica.

2.3.1. INSTALAREA BAZEI DE INCARCARE

Baza de incarcare poate fi instalata la marginea zonei de
lucru sau intr-o zona conectata la aceasta prin intermediul
unei rute de transfer.

1. Verificati cerintele pentru instalare, asa cum suntindicate
insect.2.1.2.

2. Dacaestenecesarsapregatititerenul astfel incat suprafata
bazei de incarcare (Fig. 8.L) sa fie la acelasi nivel cu
gazonul, terenul trebuie sa fie perfect plan si compact
pentru a evita deformarea planului bazei de incarcare.

3. Fixati baza de incarcare (Fig. 8.L) pe sol cu ajutorul
suruburilor de fixare (Fig. 8.M).

4. Plasaticonectoruldeincarcare inpozitiade lucru (Fig.8.A).
Asigurati-va ca conectorul de incarcare este in pozitie
orizontala. Instalati capacul de protectie (Fig.8.C).

5. Conectati sursa de alimentare la baza de incarcare si
fnsurubati conectorul.

6. Conectati fisa unitatii de alimentare la priza electrica.

7. Asigurati-va ca, atuncicand robotul de tunsiarbanuse afla
in baza de incércare, indicatorul luminos de pe baza de
incarcare (Fig. 8.N) nu este aprins (a se vedea sect. 3.3).

AVERTIZARE:
Instalati baza deincarcare la cel putin 1 metru

distanta de orice suprafata, material sau
obiect combustibil sau inflamabil. in niciun
caz baza de incarcare nu trebuie instalata pe
suprafete formate din materiale inflamabile,
cum ar fi podele din lemn sau plastic.

2.3.2. iNCAVRCAREA ROBOTULUI DE TUNS IARBA
DUPA INSTALARE

inainte de prima utilizare, ncarcati bateriile timp de cel
putin 2 ore (vedeti sect. 3.4).

2.4. PRIMA ACTIVARE A ROBOTULUI DE TUNS
IARBA
La prima instalare, este necesara asocierea robotului de

tuns iarba cu aplicatia ,STIGA.GO”. Urmati procedura
ghidata din aplicatia ,STIGA.GO”.

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMAREA LIMITELOR VIRTUALE, A
RUTELOR DE TRANSFER $I A ZONELOR
DE EXCLUS

Programarea limitelor virtuale, arutelor de transfer siazonelor
de evitat se face prin intermediul asistentilor respectivi din
aplicatia ,STIGA.GO”. Procedura presupune conducerea
manuala a robotului de tuns iarba, mergand alaturi de acesta
n conformitate cu criteriile generale prezentate in sect. 2.2.

AVERTIZARE:
Zona de operare sau traseele utilizate

de masina pentru transfer trebuie sa fie
configurate astfel incat sa nu includa spatii
publice, zone utilizate in mod obignuit pentru
parcare, tranzit de vehicule sau afectate
de fluxuri de persoane, pentru a evita
daunele aduse persoanelor, bunurilor sau
accidentarea vehiculelor.

AVERTIZARE:
Pentru propria sa siguranta si pentru a evita
vatamarea persoanelor, a animalelor sau a

bunurilor, operatorul trebuie mai intai sa se
familiarizeze cu zona in care robotul de tuns
iarba este condus manual.

Cand conduceti robotul, mergeti cu atentie
pentru a evita cazaturile.

AVERTIZARE:

Zona de operare si, in general, zonele in care
robotul de tuns iarba poate naviga trebuie
sa fie delimitate de un gard care sa nu poata
fi trecut.

Asigurati un gard adecvat sau supravegheati
robotul de tuns iarba in timpul functionarii.

3. FUNCTIONAREA

3.1. FUNCTIONAREA MANUALA A ROBOTULUI
DE TUNS IARBA

Robotuldetunsiarbapoatefiutilizatfard a efectua programarea
orelor de lucru.ln acestmod, robotul de tuns iarba efectueaza
un ciclu de lucru, se intoarce la baza de incarcare si raméane
acolo pana la urmatoarea pornire manuala.

Totusi, pentru a utiliza masina in acest mod, este necesara
programarea limitelor virtuale, arutelor de transfer sia zonelor
care trebuie excluse (a se vedea Sect. 2.5)

1. Asezati robotul de tuns iarba pe baza de incarcare sau,
in orice caz, in perimetrul instalatiei.

2. Apasati butonul ,STOP” (Fig. 1.A) pentru a deschide
capacul (Fig.1.B) siaaccesaconsolade control (Fig.1.C).

3. Apasati butonul ,ON/ OFF” (Fig. 1.E) timp de 5 secunde
pentru a porni robotul de tuns iarba.

4. Apasati butonul ,SELECTIE MOD” (Fig. 1.F), pana cand
clipeste doar pictograma ,CICLU DE LUCRU UNIC”
(Fig. 1.L).

5. Apasati butonul ,CONFIRMA” (Fig. 1.G). Pictograma
(Fig. 1.L) se aprinde cu o lumina fixa pentru a confirma
operatiunea.

6. Inchideti capacul (Fig. 1.B). Robotul de tuns iarba va
incepe sa functioneze.



OBSERVATIE:este posibil caacestmod sa nu garanteze
0 acoperire adecvata a gradinii, atat in ceea ce priveste
timpul necesar, cét si in ceea ce priveste uniformitatea
rezultatului taierii, in special daca gradina are o forma
neregulata. Pentru a obtine o eficienta maximaarobotului
de tuns iarba, se recomanda sa se programeze orele
de lucru.

3.

2. DESCRIEREA COMENZILOR DE PE ROBOTUL
DE TUNS IARBA

Lista comenzilor, a indicatorilor si a functiei acestora:

Butonul ,STOP”(Fig.1.A):serveste ca o oprire de siguranta
pentru robotul de tuns iarba.

L,CHEIADE SIGURANTA"(Fig.1.D):servestelainchiderea
n sigurantd a robotului de tuns iarba.

Butonul ,ON/OFF” (Fig. 1.E): serveste la pornirea si
inchiderearobotuluide tunsiarbasilaresetareaalarmelor.
Butonul ,SELECTIEMOD” (Fig.1.F):servestelaselectarea
modului de functionare a robotului de tuns iarba si la
fortarea revenirii la baza de incarcare.

Butonul ,CONFIRMA” (Fig. 1.G): serveste la confirmarea
modului de functionare setat.

Pictograma luminoasa ,PROGRAM PROGRAMAT”
(Fig. 1.1): serveste pentru a afisa setarea programului
programat.

Pictograma luminoasa ,CICLU DE LUCRU UNIC”
(Fig. 1.L): serveste la afisarea setarii ciclului de lucru
individual.

Pictograma iluminata ,REVENIRE LA BAZA” (Fig. 1.H):
serveste la afisarea setarii de revenire fortata la baza de
ncarcare a robotului de tuns iarba.

Butonul ,BLUETOOTH?” (Fig. 1.M): este utilizat numai de
céatre centrul de service pentru activitati de diagnosticare.
Pictograma luminoasa ,ALARMA” (Fig. 1.N): serveste la
afisarea starilor de alarma.

Pictograma luminoasa ,BATERIE” (Fig. 1.0): serveste la
afisarea starii de incarcare a bateriei.

OBSERVATIE: Pentru o descriere mai detaliata a
comenzilor enumerate mai sus, va rugam sa consultati
Manualul complet.

3.

3. FUNCTIONAREA BAZEI DE INCARCARE

Bazadeincarcare este dotata cu unindicator luminos (Fig.8.N)
care se aprinde asa cum se aratd mai jos:

3.

Lumina stinsa: baza de incércare este oprita sau robotul
se afla in baza.

Luminafixa:robotul de tunsiarba nu este conectatlabaza
de incarcare si semnalul antenei este transmis corect.
Lumindintermitenta: baza de incarcare nu este configurata
corect sau exista o defectiune la baza de incarcare.
Consultati Manualul complet.

4. INCARCAREA BATERIEI

Procedura ,INCARCARE BATERIE” permite incarcarea
manuald a robotului de tuns iarba.

1. Asezati robotul de tuns iarba pe baza de incarcare
(Fig. 9.R).

2. Glisati robotul de tuns iarba pe baza de incarcare pana

cand conectorul de incarcare se cupleaza (Fig. 9.S).

3. Apasati butonul ,STOP” (Fig. 9.A) pentru a deschide

capacul (Fig. 9.B) si a accesa consola de control
(Fig.9.C).

4. Porniti masina de tuns iarba robotizatd cu ajutorul
butonului ,ON/OFF” (Fig. 9.E).

5. Pictograma luminoasa ,BATERIE” (Fig. 9.0) clipeste
intermitentalbastru, insemnand carobotul de tunsiarba
se incarca.

6. Inchideti capacul (Fig. 9.B).

7. Lasati robotul de tuns iarba la incarcat cel putin atat
timp cét este indicat in Sect. 2.3.2.

OBSERVATIE:incarcareabateriei inainte de depozitarea pe
timp de iarna trebuie efectuata in conformitate cu Sect. 4.3.

OBSERVATIE: Bateria robotului de tuns iarba este un
element perisabil, iar capacitatea de incarcare scade in
timp, reducand autonomia de lucru a robotuluide tuns iarba
fara a compromite functionarea acestuia.

3.5. REGLAREA INALTIMII DE TAIERE

Pentru a regla indltimea de taiere, urmati programul asistent
din aplicatie.

AVERTIZARE:
Nu atingeti dispozitivul de taiere atunci cand

reglati indltimea de taiere.

OBSERVATIE: Lungimea partii de iarba taiata de robotul
de tuns iarba nu trebuie sa depaseasca 10 mm.

3.6. MODULUL CAMERA DE LUAT VEDERI

Robotul de tunsiarba este echipatcuun modul camerade luat
vederi (Fig. 1.P) pentru a evita obstacolele din zona de lucru
si pentru a imbunatéti performantele de navigare.

Pentru configurarea si utilizarea modulului de camera de luat
vederi, urmati procedura din aplicatia ,STIGA.GO”.

OBSERVATIE: Performantele de recunoastere a
obstacolelor si a marginilor zonei de lucru depind de
mai multi factori: forma si dimensiuni ale obiectului,
iluminare, curdtenia si uzura lentilei, tipul de gazon,
conditiile meteo etc.

OBSERVATIE: Daca inédltimea gazonului este prea
mare, modulul camera poate interpreta vegetatia drept
un obstacol. Daca robotul se opreste frecvent sau isi
schimba directiadin cauzaierbiiinalte, reducetiindltimea
ierbii cu 0 masina de tuns traditionala.

AVERTIZARE:
Este posibil camodulul camera de luat vederi

sa nu poata detecta obiectele daca acestea
sunt complet acoperite de vegetatie, de
exemplu daca iarba este deasa si inalta.

AVERTIZARE:
Nu priviti direct in iluminatorul LED al

modulului camera de luat vederi pentru a nu
risca sa va deteriorati vederea.




S

. INTRETINEREA

AVERTIZARE:
Utilizati doar piese de schimb originale.

AVERTIZARE:

Nu modificati, nu manipulati, nu ocoliti si
nu indepartati dispozitivele de siguranta
instalate.

AVERTIZARE:

Pericol de taiere a mainilor.

Folositi manusi de protectie pentru a evita
riscurile de taiere a mainilor.

AVERTIZARE:

Pericol de patrundere a prafului in ochi.
Folositi ochelari de protectie pentru a evita
pericolele de praf in ochi.

ATENTIE:
Utilizarea excesiva a apei poate cauza
scurgeri si poate deteriora componentele
electrice.

INTERDICTIE:
Nu utilizati jeturi de apa sub presiune.

INTERDICTIE:

Pentru a evita deteriorarea ireversibila a
componentelor electrice si electronice, nu
scufundati robotul de tuns iarba, partial sau
complet, in apa.

INTERDICTIE:

Nu spalati interiorul robotului de tuns iarba
pentruanudeterioracomponentele electrice
si electronice ale acestuia.

INTERDICTIE:

Nu utilizati solventi sau benzina pentru a
evita deteriorarea suprafetelor vopsite si a
componentelor din plastic.

INTERDICTIE:

Pentru curatarea lentileimodululuicamerade
luat vederi, utilizati doar o carpa moale, usor
umeda.in niciun caznutrebuie utilizate perii,
raclete, bureti abrazivi sau solventi chimici.

Q00 Pk P P> PPk

4.1. INTRETINEREA PROGRAMATA

Pentru o functionare mai buna si o durata de viata mailunga,

curatati produsul in mod regulat si inlocuiti piesele uzate.

Efectuati interventii cu frecventa indicata in tabel.

Lunar

sau

la fiecare 100 de ore
de taiere

Robotul de tuns
iarba

Efectuati curatarea. (A se
vedea manualul complet)

Baza de incarcare
si cablurile de ali-
mentare

Verificatidaca existauzura
sau deteriorare si inlocu-
iti-le daca este necesar.
(A se vedea manualul
complet)

La sfarsitul sezonului
detdiere saulafiecare
sase luni, dacarobotul
de tuns iarba nu este
utilizat

Baterie

Efectuati incarcarea bate-
riei inainte de depozitare.
(A se vedea Sect. 4.3)

Anual sau la sfarsi-
tul sezonului de tuns
iarba

Robotul de tuns
iarba

Efectuati o revizie la un
centrude service autorizat.
(A se vedea Sect. 4.1)

FRECVENTA COMPONENTA |TIP DE INTERVENTIE
Séptamanal Lama Curétati si verificati efici-
sau enta lamei. (A se vedea
la fiecare 50 de ore Sect. 4.2)

de taiere

In cazul in care lama este
indoita din cauza unui
impact sau este uzata,
inlocuiti-o. (A se vedea
Sect. 4.2)

Contacte de in-
carcare

Curatatisiindepartatiorice
oxidare. (A se vedeamanu-
alul complet)

Este necesar sé efectuati un serviciu anual de intretinere la
un centru de service autorizat pentru a mentine robotul de
tuns iarba in stare buna de functionare.

OBSERVATIE: orice defectiune datorata neefectuarii
service-lui anual nu va fi recunoscuta in garantie.

4.

1.

2. INLOCUIREA LAMELOR DE TAIERE

Opriti robotul de tuns iarba in conditii de siguranta (a se
vedea Sect. 1.4).

. Rasturnati robotul de tuns iarba, avand grija sa nu
deteriorati capacul plutitor.

3. Desurubati suruburile de fixare (Fig. 10.E).
4. Inlocuiti lamele de taiere (Fig. 10.D) si suruburile de

5.

4.

1
2

3

fixare (Fig. 10.E).
Strangeti suruburile de fixare (Fig. 10.E).

3. INTRETINEREA BATERIEI PETIMP DEIARNA
S| DEPOZITAREA

. incarcati bateria in conformitate cu programul asistent din
aplicatie, accesibil din pagina ,Setari”.

. Curatati robotul de tuns iarba (a se vedea Manualul
complet).

. Depozitati robotul de tuns iarba intr-un loc uscat, ferit de
inghet, asigurandu-va ca este oprit si cheia de siguranta
(Fig. 11.C) este scoasa din robot.

OBSERVATIE: Pentru informatii mai detaliate privind
procedura de reincércare pe timp de iarna, consultati
manualul complet.

OBSERVATIE: inregistrarea incarcarii prin intermediul
proceduriidin aplicatie este necesaré pentru valabilitatea
garantiei bateriei.

4.

4. INLOCUIREA BATERIEI

inlocuirea bateriei este responsabilitatea exclusiva a

PERSONALULUI DE ASISTENTA TEHNICA STIGA.
Daca este necesara inlocuirea bateriei, contactati un centru
de service sau vanzatorul de la care ati achizitionat aparatul.

5. TRANSPORTUL, DEPOZITAREA SI

5.

ELIMINAREA
1. TRANSPORT

Modululcamerade
luat vederi

Curatati obiectivul - (con-

sultati manualul complet)

OBSERVATIE: Va recomandam sa utilizati ambalajul
original pentru transportul pe distante lungi.




1. Opriti robotul de tuns iarba in conditii de siguranta (a se

vedea Sect. 1.4).

2. Curéatati robotul de tuns iarba (a se vedea Manualul

complet).

3. Ridicati robotul de tuns iarba de méner (Fig. 11.D) si
transportati-l, avand grija sa tineti lama de taiere departe

de corp.
5.2. DEPOZITAREA

Robotul de tuns iarba trebuie depozitat orizontal, intr-un o
loc uscat si protejat de inghet dupa curatarea si incarcarea
bateriei pentruiarna (a se vedea Cap.4).in timpul perioadelor 3
lungi de inactivitate, deconectati baza de incarcare de la

reteaua electrica.

6. DEPANAREA

AVERTIZARE:

5.3. ELIMINAREA

AVERTIZARE:

Contactati un centru de service autorizat
pentru a scoate bateria din robotul de tuns
iarba.

1. Eliminati ambalajul produsului intr-un mod sustenabil in
recipientele de colectare desemnate sau la punctele de
colectare autorizate.

. Eliminati robotul de tuns iarba in conformitate cu cerintele
reglementarilor locale.

. Contactati unitatile corespunzatoare pentru reciclare si
eliminare, deoarece robotul de tuns iarba este un deseu

clasificat DEEE (Deseuri de Echipamente Electrice si
Electronice).

4. Aruncati bateriile vechi sau uzate intr-un mod sustenabil
n containerele de colectare sau la punctele de colectare
autorizate.

Opriti masina de tuns iarba robotizata si readuceti-o in conditii de siguranta (a se vedea Sect. 1.4).

Mai jos este prezentatd o lista a posibilelor defectiuni care ar putea aparea in timpul lucrului.
(Pentru o descriere mai detaliatd, consultati manualul complet).

PROBLEMA

CAUZE

REMEDII

Vibratii anormale. Robotul de tuns
iarba este zgomotos.

Discul sau lamele de taiere sunt deteriorate

Inlocuiti componentele deteriorate (a se vedea Sect. 4.2).

Dispozitiv de taiere blocat de resturi (benzi,
franghii, fragmente de plastic etc.).

Opriti robotul de tuns iarba in conditii de siguranta (a se
vedea Sect. 1.4). Deblocati lama de taiere.

Robotul de tuns iarba a pornit in prezenta unor
obstacole neprevazute (crengi cazute, obiecte
uitate etc.).

Opriti robotul de tuns iarba in conditii de siguranta (a
se vedea Sect. 1.4). Indepartati obstacolele si reporniti
robotul de tuns iarba.

Motor electric defect.

Inlocuiti motorul, contactati un centru de service.

larba excesiv de fnalta.

Reglati inaltimea de taiere (a se vedea Sect. 3.5).

Faceti o taiere preliminara a zonei cu o masina de tuns
iarba normala.

Robotul de tuns iarba nu se pozi-
tioneaza corect in interiorul statiei
de incarcare.

Probleme cu antena bazei de incarcare.

Daca problema persista, contactati un centru de service.

Cufundari de teren in apropierea bazei de
incarcare.

Restabiliti pozitionarea corecta a bazei de incarcare. (A
se vedea Sect. 2.3.1).

Baza de incércare nu a fost calibratd corect
sau exista interferente electromagnetice in
apropierea bazei.

Dupa ce ati eliminat sursa de perturbatii, calibrati baza
de incarcare din aplicatie. Consultati Manualul complet.

Lumina bazei de incarcare nu se
aprinde atunci cand robotul este
scos din aceasta.

Nu exista tensiune de alimentare sau exista o
defectiune la baza de incarcare.

Verificati conectarea corectd la priza de alimentare.
Verificati starea de integritate a cablului de conectare a
alimentatorului.

Luminabazeideincarcare clipeste.

Exista o defectiune la baza de incarcare. Con-
sultati Manualul complet.

Deconectati baza de incarcare si conectati-o din nou
la energie din nou dupa cateva minute. Daca problema
persista, contactati un centru de service.

Baza de incércare nu este configuratd corect.

Configurati baza de incarcare din aplicatie. Consultati
Manualul complet.

Pictograma de Warning (avertiza-
re) este aprinsa pe tastatura

Indica conditiile de Anomalie/Defectiune.

Consultati aplicatia pentru mai multe informatii sau con-
sultati manualul complet

Robotul de tuns iarba se opreste
temporar in zona de lucru

Semnal GPS slab

Daca problema persistd, contactati un centru de service




PYCCHKWM - MepeBoa opUrMHanbHOM MHCTPYKLMK

MosnHbIM TEKCT PYKOBOACTBA JOCTYMEH:
> Ha Beb-caiiTe stiga.com

> MeToAoM CKaHupoBaHuA QR-Kopa

> B npunoxennn STIGA.GO, soctynHom B App Store u Google Play

Download full manual
stiga.com

MPUMEYAHME: yKasaHua, npuBeAEHHbIe B HacToALEeM
PYKOBO/ACTBE, AENCTBUTENbHbI ANA BCEX aBTOHOMHbIX MOAeNel
po60oTa-ra30HOKOCKAKK. ECAM He yKasaHo WHOe, PUCYHKM
oTHocATeA K nnardopme SRSVO1.

MPUMEYAHUE: paHHOe PYKOBOACTBO COAEPIKWT OCHOBHbIE
MHCTPYKLMW, B OCHOBHOM OTHOCALLMECH K TEXHWKE 6€30MacHOCTH.
[LnAnpaBnnbHOM yCTaHOBKI HEOGXOAMMO BHUMATE/IbHO NPOYMTaTh
1 cobnoaatb BCe MOMOKEHNA PYKOBOACTBA MO SKCMyaTaLmmn
(cm. BblLLe).

1. BE3OMNACHOCTb

OBA3ATEJIbHOE YCJ1IOBME:

BHUMaTeNbHO NpoYnTaiTe HacToA-
Lyee pyKoOBOACTBO Nepea Ucnosb3o-
BaHWEM MaLUMHbI U COXPaHUTE ero

Ha bygyuiee.

1.1.5E30MACHbIE METOAbI
SHCNNYATALMHU

O6yyeHue
a. BHMmaTenbHoO npoyTWTE yKasaHwsA, 03Ha-
KOMLTECh C YNPaBJEHWEM W MPaBWIbHbLIM
MCNO/Ib30BaHNEM MaLLMHbI.

b. Hukorga He nossonanTe AETAM, NOASM C
OrpaHU4YEHHBIMU BU3NHECKVMM, CEHCOPHBIMM
MM YMCTBEHHbIMU CI'IOCO6HOCTF|MVI, aTaKKe
JOAAM, HE UMEIOLLM OMbITa U 3HAHWUH, 60
HE 03HAKOMMBLLMMCA C HACTOALLMM PYKOBOA-
CTBOM, UCMO/b30BaTb MaLLMHY. MeCTHbIe HOp-
MaTvBHble TPe6OBaHWA MOTYT OrpaH1yMBaTh
BO3pacT oneparopa.

c. Onepatop nnv nonb3oBaresb HECET OTBET-
CTBEHHOCTb 3a HecyacCTHble Clyyau Wau
OnacHbIe CUTYaLMK, BKOTOPbIX OKA3bIBAKOTCA
BOBJ/IEYEHbI TPETLM /LA UK YyHOe 060py-
[0BaHue.

MogrotoBKa

a. Y6eauTech, YTO aBTOMATMYECKOe Orpampe-
HWe Mo MepUMETPY NpaBW/IbHO 3anporpam-
MMUPOBAHO, COIMACHO yKa3aHWAM AaHHOro
PYKOBOZCTBA.

b. MepunognyeckmocmarprBaiiTe paboUyto 3oHy
MaLUMHbI W yaananTe KaMHu, Nasku, Kabenm
v [ipyrve NOCTOPOHHKUE NPEeMETbI, KOTOPbIe

MOryT nomeLLatb pagore.

. MepuoanYeckn NpoOBOAUTE BU3YyasbHbIM

OCMOTP HOMeM, 60NTOB HOMEN U PEemyLLero
MHCTPYMEHTA, YTOObI YOeauTbCs, YTO OHU He
M3HOLUEHbI M He MOBPEXAeHbl. 3ameHanTe
M3HOLUEHHbIE WN MOBPEHAEHHbIE HOMMK U
601Tbl NOMNAPHO, YTOBLI COXPaHUTL HGanaHcu-
POBKY MaLLWHbI.

. MonepvmeTpy paboyei 30HbI MaLLMHbI SOTHHBI

6bITb Pa3MELLEHbI NPEAYNPEHARIOLLME 3HAKM,
€C/IY OHa UCMO/b3YETCA B OBLUECTBEHHDIX MK
OTKPbITbIX /15 NyBIMKN MECTax. 3HaKW A0~
Hbl COAEpHaTb CNEAYIOLY0 MHDOPMALMIO:
«BHumaHue! ABTOMaTyecKan ra30HOKOCUA-
Kal He npubmmanTech K mawwure! Cnegute
3a geTbmu!»

1.1.1. NPUHLNN PABOTbI
06u.|,ue cBeAeHUsA

. He vcnonb3yitte mallmHy ¢ HevcnpaBHbIMM
OrpaMfieHMAMU WKW OTCYTCTBYIOLWMMK Npe-
[0XPaHUTENbHBIMU YCTPOWCTBAMM, HanpuUMmep,
6e3 3aluThl.

. HenpubnuaiTe pyKMmn HOrV K BpaLLaloLwmmMen

4acTAM W He NoMeLLaiTe 1x nog HmK. Beerpa
LEPHNUTECH Ha PACCTOSHMM OT pasrpy304HOro
OTBEPCTHA.

. He I'IpMHacaVITer K NOABWMHbIM y31aM Ma-

LLIKMHBI, MOKa OHWX NONHOCTbLIKO HE OCTAHOBATCA.

. BoBpems paboThl MalLMHbI BCErfa HageBamTe

MPOYHYH0 06YBb U AJIMHHbIE BPIOKM.

. Hvkorga He nogHWMaiiTe v He TpaHCnopTH-

PyMTE MaLLMHY C BKAOYEHHbIM ABUTaTENEM.
CHuMmaiTe OTH/0YaKoLLEe YCTPOWMCTBO:

- Mepeg ycTpaHeH1em 3acopa;

- [loTOro, Kak NPUCTYNUTL K MPOBEPKE, YUCTKE
MM 0BCNYKMBAHWIO MaLLMHB;

- Y106bl NPOBEPUTL MALLMHY Ha Halu4ue
NOBPEHAEHW NOC/E yaapa 0 NOCTOPOHHHV
NpeameT;

- Y106bl OCMOTPETb MALUMHY Ha Haauuue
NoBPEXAEHUM neper NOBTOPHbIM 3any-
CKOM, €C/I1 MaLLMHa HAYMHAET aHOMa/IbHO
BMOPUPOBATD.




g. HeocraBnsiiTe paboTatoLLyto MaLLMHy 6e3 npu-
CMOTpa B NPUCYTCTBUM AOMALLHUX }UBOTHBIX,
AETEeN UAn Apyrux alogen.

Texo6cnyHuUBaHHUE U XpaHEHHe

a. 1noTHO 3aTAHWTE BCE raKku, GONTbI U BUHTbI
4515 6€30MacHOM paboTbl MaLMHBI.

b. Yacto npoBepaiTe pobOT-ra30HOKOCHAKY Ha
npeaMeT U3HOCa UK YXYALIEHWUS COCTORHMA.

c. Buensx6e3onacHOCTU HEOBXOAMMO 3aMEHATb
M3HOLLIEHHbIE MM MOBPEMAEHHbIE AETANN.

d. Y6eauTech, 4TO HOMM 3aMEHAKOTCH UCKOYU-
TE/bHO Ha NOAXOASALLYE 3anyacTu.

€. YoeauTech, Y4TO aKKyMyNATOpHble Gatapen
3apAMKaloTCs C MOMOLLBIO MOAXOAALEro 3a-
PSAHOrO YCTPOMCTBA, PEKOMEHA0BAHHOMO
uarotosutenem. HenpasuabHOE MCMONBb30Ba-
HWE MOMET BbI3BaTb ANEKTPUYECKME YAapbl,
MNeperpeB WM YTEUKY €AKOW HWMAKOCTU U3
aKKyMyNATOPHOM 6aTapeu.

f. B cnyyae yTeYKM 3NEKTPOAMTA MPOMOMTe
BOZOM/HEATPaIM3YIOLLMM CPEACTBOM M 06pa-
TWUTECh 32 MEAMLIMHCKOM NMOMOLLBIO B C/lyyae
€ro nonagaxus B rasa.

g. TexHu4yecKoe 06C/yKMBAHWE MaLLMHbI JOHKHO
MPOBOAMTLCA B COOTBETCTBUM C YKa3aHUAMM
M3roToBmUTENA.

OcTaTo4Hble PUCKH

- HecmoTps Ha To, 4TO M3aenne COOTBETCTBYET
BCEM Tpeb0oBaHWAM 6e30MacHOCTH, MOTyTBO3-
HWKHYTb AONOHUTE/bHBIE PUCKM M3-3a HEMpa-
BW/IbHOM YCTaHOBKM U/ HENPELABUAEHHbIX
obcroATensCcT.[oaTomy B npeaenax paboyen
30HbI U34€/1sA He JO/THKHO BbITb NPeaMeToB,
JIOLEV M HMBOTHBIX, @ TaKHKe HeobXoauMo
npesynpeauTb 0 BO3MOKHOM ONAacHOCTM BCEX
J1LL, KOTOPbIE MOTYT MMETb AOCTYN B paboyyto
30Hy, Aae MHOrza.

- Tpurpose ¢ pUCKOM nonagaH1a MOHWM U BO-
06LLe BMNPeAABEPHM NIOXMX MOrOAHbIXYC/I0BUI
PEKOMEHZYETCA He UCMO/b30BaTh U3ZENNE U
OTK/IO4MTb BCE NEpUdEPHIHBIE YCTPOMCTBA OT
3NeKTpoCceTH. 41A TOro 4To6bl MCMOAL30BaTH
“3genne, CHoBa NoAKYMTE nepudepuiiHbie
YCTPOWCTBA K 3/IEKTPOCETH B COOTBETCTBUM C
YKa3aHWAMU, NpuBeaeHHbIMA B PyKOBOACTBE.

1.2. OMUCAHUE U3AENUA

PoGoT-rasoHoKocuiKa (Puc. 2.A) Gbin paspaboTaH 1 U3roTOB/EH ANA
aBTOMATUYECKOM CTPUMKM TpaBbl B Cafax M Ha rasoHax B Jio6oe
BPEMS 1HA U HOYM.

B 3aBMCHMOCTM OT XapaKTepUCTWK rasoHa, POGOT-ra30HOKOCHIIKY
MOHO NPOrpaMM1pOBaTh A4/1A1 pabOTbl HA HECKOMbKMX y4acTKax, rpa-
HWLibl KOTOPbIX 04epYeHbI BUPTYaIbHO. [laHHbIe y4acTKM coobLuatoTca
ApYr C APYroM NOCPEACTBOM BUPTYa/IbHO 0603HAYEHHbIX MEPEXOA0B.
Bo BpemsA pa6oTbl pOBOT-ra3oHOKOCK/IKA KOCHT TpaBy Ha y4acTe,
0603Ha4eHHOM BUPTYanbHOM rpaHuuen (Puc. 2.B). Horpga po6or-ra-
30HOKOCW/IKA MPUB/MIKAETCA K BUPTYanbHOM rpaHuue (Puc. 2.B)
1nn BCTpeyaeT npenATcTaie (Puc. 2.C), OH MEHAET TpaeKTopuio B
COOTBETCTBUM C BbIOGPAHHBIM PEHMMOM NEPEMELLEHNS.
Po6oT-ra3oHOKOCH/IKa BbINONHAET aBTOMATUYECKOe W NOHOE BblKa-
LUMBaHK1e O4EPYEHHOTO rasoHa.

M3penne 1cnonbayeT CNyTHUKOBBIM CUMHaM M MOYYaeT CMyTHUKO-
Bble KOPPEKTUpYIoLMe AaHHble Yepes obnayHbii cepeuc STIGA. B
OCHOBE TEXHOMOTMW PaboTbl POBOTA-Ta30HOKOCUIKW NIEMNT OBMEH
AaHHBIMW MeXfy 06na4HbIM cepeicom STIGA 1 HemocpesCTBEHHO
po6oTom. [INA SKCnAyaTaLmmu 3fenma Takme Tpebyetca MobunbHoe
YCTPOVCTBO (CMapTQOH).

Po60T-ra3oHOKOCMIKa OCHalLEH Mopynem ¢ Kamepoii (Puc. 1.P
npefHa3Ha4eHHbIM A1 0GHaPYHKEHNA NOTEHLMANbHbIX MPENATCTBY
B paboyeii 30He W NOBbILIEHNA APPEKTUBHOCTU NEPEMELLIEHMA.
Jlio6oe Apyroe UCno/b30BaHNE MOKET CTaTb MCTOYHUKOM ONACHOCTU M
NPUYUHATB YLLEP6 NIIOAAM U/WAK UMYLLECTBY. BXOAAT B NOHATME Henpa-
BW/IBHOTO UCMO/b30BaHMA (B Ka4€CTBE NPUMEPA, HO He OrpaHU4MBasAChH
3TUMK CAly4asAMM):NepeBO3Ka Ha MaLLVHe B3POC/bIX NOAEH, AeTe M
HMBOTHBIX; UCMOb30BAHME MaLLWHbI 418 COBCTBEHHOTO NEPEMELLEHNS;
1CMO/b30BaHKE MaLLMHbI 418 GYKCUPOBKM MM NOATAIKMBAHMA TPY30B;
MCMO/b30BaHWE MALLMHBI A1A CTPUIKKM HETPABAHMCTbIX PACTEHMIA.

)
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MPUMEYAHWUE: Hanunuune NoaKIoHEHUs K CETH COTOBOW CBA3K
B MECTe YCTaHOBKY ABNAETCA 06A3aTe/IbHbIM /1A 06ECTIeYeHNs
paboTbl po6OTa-ra30HOKOCH/IKW. 3apaHee NPOBEPLTE NOKPbITUE
CeTV COTOBO CBA3M Ha CanTe stiga.com U1 Yepe3 NPUIIOKEHHE.
Onepartop COTOBOM CBA3M MOKET M3MEHUTLCA B /1060E BpeMsA B
3aBUCHMOCTH OT KOMMEPYECKMX COMaLLEHN.

MPUMEYAHWUE: Ina paboTbl po6oT-ra3oHOKOCKHAKA NoyvaeT
CMyTHUKOBbIE KOPPEKTMPYIOLLME faHHBIE, KOTOPbIE NEPeaaoTCA
yepes 06a4Hblii cepsrc STIGA. CrrHan cnyTHUKOBOW KOPPEKLIK
[OCTYNEH BO MHOMMX CTpaHax. lepes yCTaHoBKOM HeOBX0AUMO
y6eanTbCA B AOCTYMHOCTM CUrHaNa CMyTHUKOBOM KOPPEKLM
B MECTe MOHTaa. ITO MOKHO NMPOBEPUTH Ha calTe stiga.com
1 4epe3 MoBUIbHOE NPUNOKEHIe. EC/IM CUrHaN Cry THUKOBOM
KOPPEKLMW HEAOCTYNEH B MECTE YCTAHOBKM, C/leJlyeT yCTaHOBUTL
OMOPHYK CMYTHUKOBYIO CTAHLMIO, AOCTYMHYI0 B KayecTse
[OMOJHATE/IbHOM NPUHAANEKHOCTH (CM. MOJIHOE PYKOBOACTBO).

1.3. CUMBO/J1bl U AP/IbIKK

BHUMAHUE:
Mpexwae 4em BRAKOYNTb U3[e/Ine, 03HaKOMbTECh
C PYKOBOACTBOM NO/Ib30BaTeN .

BHUMAHHUE:

OnacHocTb OTGpacbiBaHUA NPEAMETOB B Ye-
NloBeKa.

Bo Bpema pa6oTbl AepHUTECh Ha Ge3onacHoM
PaccTOAHWM OT MallMHbI.

BHUMAHHUE:

He BCTaBnAiTe PyKU UM HOTU B BbIEMKY ANS
PeHyLLero UHCTPYMEHTa.

CHUMUTE OTH/IIOHaloLLee YCTPOMCTBO nepep, 06-
CJlyHMBAHMEM MALIMHbI U NEPEf, e NOAbLEMOM.
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BHUMAHUE:

He BcTaBnAiiTe pyKU WAM HOTU B BbleMRY A
PeHyLLero UHCTPYMeHTa.

He 3anesaiite Ha MalmnHy.

A
3AMNPET:
Y6eauTech, 4To BO BpemA paboTbl MalMHbl B
paboyeit 30He HeT niofei (0coGeHHo peTeid,

NOXUNbIX moneﬁ Wi VIHBaJWIAOB) U fOMaLUHUX
HUBOTHbIX.

Horaa mawwuHa pa6otaert, AeTH, fOMaLIH1E Hu-
BOTHbI€ U NOCTOPOHHKE AONHHbI HAXOAUTLCA Ha
6e30MacHOM PacCTOAHUM.

3ANPET:

He ucnonb3yiiTe 04UCTUTENN BLICOKOrO faBie-
HUA A8 OYUCTKU MJIM MOWKU MaLLMHBI.

OT aKKymynATopa (Po6OoT-ra30HOKOCK/IKA) UK
OT crneuuanbHoro 6710Ka nNuTaHuA (3apApHas
cTaHuuA).

: YetpoiicTBo ¢ Knaccom usonauuu lll, nutaHue

Wcnonb3yiiTe opurMHanbHbld 610K NUTaHUA C
XapaKTepUCTUKaMM, yKa3aHHbIMM Ha 3aBOACKOMH
Tabauuke.

CHUMBON UCTOYHMKA NUTAHUA NOCTOAHHOIO TOKA.

CreneHb 3awuTbl OT MPOHUKHOBEHUA TBEepPAbIX
4YacTuuy 1 BOAbl.

IPXX

OTXOAbI 3IEKTPUHECKOTO U 3IEKTPOHHOTO 060-
PYAOBaHMA, KOTOPbIE AOTHHbI 6bITb fOCTAB/EHDI
mmm | B CMIELWANbHBIN NYHKT CGOpa ANA nepepaboTku

W yTUNIU3auuu.

FapaHTMpyeMblii ypOBEHb 3BYKOBO# MOLYHOCTH

1.4. BE3OMACHAA OCTAHOBKA U BbIH/IIOYEHUE
POBOTA-TA3OHOKOCHUJIKK

OBA3ATEJIbHOE YCJIOBUE:

Bcerga BblK/1l04aiiTe pO60T-ra30HOKOCU/IRY
B ycnoBusAx 6e3onacHocTU nepep o6oi
onepauueit No O4YUCTHe, TPAHCMOPTUPOBKE
WU TEXHUHECKOMY 06CYHUBaHUIO.

1. Hammute kHornky “STOP” (Puc. 1.A), 4To6bl 6e30MacHO 0CTaHOBUTb
PO6OT-ra30HOKOCUIIKY, M OTKPOWTE 3aLLMTHYH KPbILKY (Puc.1.B).

2. HammuTe HaKHOMKY BbIKt04eHNA (Puc. 1.E) Ha HECKONBbKO CEKYHA,
1 AOKANTECH, OKA CBETOAMOAHDIN MHAMKATOP HA KHOMKE NOracHeT.

3. TonbKo noc/e TOro, KaK CBETOAMOAHBIA MHAWKATOP MOracHeT
(Pvic. 1.E), usBnekute Koy 6e3onacHoctvt (Puc. 1.D), 4tobbl
BbIK/IOYUTb POBOT-ra30HOKOCIIKY B YCI0BUAX GE30MACHOCTM.

4. 3aKpoWTe 3alMTHYIO KpbILWKY (Pvc. 1.B).

5. PoB0T-ra30HOKOCM/IKA OCTaHAB/IMBAETCA MW BbIK/IOYAETCA B
yCnoBKAX 6e30nacHoCTH.

2. YCTAHOBHA

BHUMAHME:
He moauduumpyiiTe, He noBpewpaiiTe, He ycTpa-
HAITE U He OTK/IlOYaiTe YCTaHOB/EHHbIE 3alUTHbIE

ycTpoWcTBa.

MPUMEYAHWE: lna nony4eHna ONONHUTE bHbIX PA3bACHEHNI
10 YCTAHOBKE M3[e/MA CBAKMTECH C Aunepom STIGA.

HOMNJEKTYIOLWUE ANA YCTAHOBKU (CTAHAAPTHAA KOM-
NAEKTALMA MOMET OT/IMMATbCA B 3ABUCUMOCTU OT
MOZAENH) (Puc. 3)

(A) 3apsagHas ctaHums, (B) ok nutanna ana sapagHom cTaHumu, (D)
HpenesHble BUHTBI 3apAaHoN cTaHumm, (H) Mo6uabHoe yCTporicTBo
(He BXOZWT B KOMMNEKTALMIO).

2.1. NPOBEPKA COOTBETCTBUA TPEBOBAHUAM
017 YCTAHOBKU

NPOBEPKA TA30HA:

2.1.1.

* [IpoBepsTe COCTOAHME ra3oHa, YTo6bl YCTAHOBUTb BUPTYa/lbHble
rpaHuLbl, PacronoXeHne NpenaTCTBUi U y4acTHOB, KOTOpbIE
HeoBX0AVMO UCKOYUTD.

*  BbIpoBHANTE NOYBY, YTOOLI BO BPEMA JOKAA HE 06pa30BbIBA/IMC
TYHU.

2.1.2. MPOBEPKWUMEPE/YCTAHOBKOM3APAAHON CTAHLIUU
W BJIOKA NMUTAHUA:

QJIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

Heo6xoanmo obecneyntb pPO3eTHy, COOTBETCTBY-
1oLyt AeiCTBYIOLEMY 3aKOHOAATeNbCTBY CTPaHbI
3HCN/yaTauuu U3[enus.

ANIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

MocTaBnsemas uenb fOMKHA 6bITb 3aluieHa
puddepeHymanbHbIM Bbiktovatenem (Y30) ¢ Tokom
cpabarbiBaHuA He Bbiwe 30 MA.

QJIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

He nopxntovaitte 610K NUTAHWA K PO3ETHE, eC/u
BUJIKa UM Kabesib NOBPEH/AEHbI.

He nopknioyaiiTe U He npuKacalTecb K noBpe-
HAEHHOMY Kabesllo, MOKa OH He BYAET OTK/IIYEH OT
MCTOYHUKA NUTaHUA.

MoBpemaeHHbIN Kabenb MOMeT NpUBECTU K Co-
NPUKOCHOBEHUIO C YaCTAMM, HaXOAAWMWMUCA MOp
HanpAMeHueMm.
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1. OBecneysTe POBHYIO N/OLWAAKY Ha Kpaio rasoHa Ans pasme-
LWeEHWA 3apAAHON CTaHUMKW. 3apAfHan CTaHUMA AOMKHA ObiTb
YCTaHOB/IEHA B MECTE, /0 KOTOPOTO JOXOAMT CUrHasI CO CMYTHUKA,
NpeAnoyTUTENIbHO B TOW YacTH caja, OTKyAa obecrneunBaeTca
No/HbIA 0630p Heba.

2. Ha yyacTre nepeg 3apsfHov CTaHUMEN AO/KHA BbiTb MLLEH-
Has NpensTCTBIY Noa0Ca LWMPUHOM He MeHee 2 M U AIMHON He
MeHee 3 M.

MPUMEYAHWUE: Mog nonHbiM 0630poM Heba noapasymeBaeTcs
6ecnpenAaTCTBEHHAA BUAMMOCTb NOA YoM He MeHee 120
rpafycoB BO BCEX HanpaB/eHUAX.




BHUMAHMUE:

Kabenb nutaHus, 610K NUTaHUA, YANMHUTENDb U Jlt0-
6ble Apyrue aneKTpUYeCKUe Kabenu, He UMetoLHe
OTHOLIEHUA K W3AENNI0, JOMKHBI OCTaBaTbCA 3a
npepenamy 30HbI CTPUHKH, BO U36eHaH1e Ux conpu-
KOCHOBEHMS C ONaCHbIMM ABUIKYLUMUCA YacTAMMU U
NOBPEHAEHUA Kabeneid, YTo MOHET NPUBECTH K KOH-
TaKTYy CYaCTAMM, HAXOAALMMUCA NIOA HANPAHEHNEM.

3. lMoaroToBsTE MECTO ANA YCTAHOBKM G/10Ka NMUTaHWA, YTOBbI HK
NPV KaKWX MOTOAHbIX YC/IOBUAX OH HE OKA3aICA MOTrPYHEHHbIM B
BOfly. PeKOMeHayeTCA ycTaHaBMBATb 610K MUTaHWA B 3aKPLITOM
NOMELLEHWM, 3aLUMLLEHHOM OT aTMOCHEPHOr0 BO3ZAEWCTBUA U
HEeAOCTYNHOM A1A NOCTOPOHHNX L,

3. NMPOBEPKM NEPEJ, YCTAHOBHO! BUPTYA/bHbIX
TPAHML;

2,

-

1. Y6eauTech, 4To MaKCMMabHbIN YKIOH pabo4ei 30HbI MeHbLLIE MK
paBeH 45% nnn 50%, B 3aBUCUMOCTM OT Mogeu (cm. TEXHUYE-
CKWE XAPAKTEPUCTUKM).MpuycTaHoBKe BUPTYabHBIX IPaHML,
cobnofanTe npaeuna, NpuBeAEHHbIE Ha Puc. 4.

BHUMAHME:

P0oGOT MOMET KOCUTb TpaBy Ha y4acTKax ¢ MaKcu-
MasibHbIM YKNOHOM 45% unun 50%, B 3aBUCUMOCTH
OT MOfieNN.

Bcnyyae Hecob/1l0AeHNA NpeanrcaHuii poGoT MoHeT
CKO/Ib3UTb U BbITH 3a Npepesibl paGoyei 30HbI.

BHUMAHME:

30HbI ra30Ha, B KOTOPbIX NPEBbILIAETCA AONYCTUMbIN
YRJIOH, He MOryT o6pabaTbiBaTbcA POGOTOM. YcTaHo-
BUTE BUPTYasIbHYH0 rPaHuLLy 10 YK/IOHA U UCKIOuUTE
13 30HbI CTPUHKK ITOT Y4aCTOK ra3oHa.

2. [poBepbTe COCTOAHME BCEM paGo4ei 30HbI: OLEHUTE NPENATCTBUA
1 y4aCTKH, KOTOPbIE HEOBXOAMMO UCK/IKOUUTD 13 paboyeit 30HbI,
11 KOTOpblE HEOBXOAMMO 3aNPOrPaMMMPOBATL KaK 30Hbl, KOTOPbIX
cnepyer usGerarb.

2.2. KPUTEPUUNO OYEPYMUBAHUIO FPAHULLPABOYHX
30H U NEPEXOA0B

1. Ecnv TpoTyap Mm AOpOMKa HaXOAATCA Ha TOM Xe ypOoBHe, YTO
1 ra3oH, TO BUPTya/lbHas rpaHuLia MOXET NPOXOANUTb N0 Kpaio
Tpotyapa (Puc. 5.A).

2. EcnnHayyacTKe MMetoTcA 6acceit, npyauanama, ToBupTyabHas
rpaHuLa foMKHa BbiTb 3anporpamMmMmUpoBaHa Ha PacCTOAHUM He
MeHee 1 MeTpa oT WX Kpas. Ecnv 6acceiiH, npya uim sma pacno-
JIOMEHbI B KOHLE CMYCKa, TO BUPTYabHaA rpaHvLia JONHa 6biTb
3anporpaMmmpoBaHa Ha paccTosiHuu He MeHee 1,5 MeTpos OT
ux KpaA (Puc. 5.B).

3. TpuHaNM4MM AepeBbes C BbICTYNAOLMMU KOPHAMW BUPTYasibHas
rpaHuLa AomKHa BbiTb 3anporpaMMMpoBaHa TakiM 06pasom,
4TOGbI POBOT-ra30HOKOCK/IKA HE MPOXOAMA MO HEPOBHbIM y4acT-
Kam (Puc.5.C).

4. BupTyanbHan rpaHuLa fOMKHa 6bITb 3anporpaMM1poBaHa Takum
06pa3om, 4Tobbl POBOT-ra30HOKOCH/IKA BCera HaxoAnunca Ha
paccToAHMM He MeHee 30 CM OT y4acTKOB, MOCbINaHHbIX rpaBUeM
wnm webHewm (Puc. 5.D).

5. Tlpn HaAM4MM HaKNOHHbIX Y4acTKOB cob/tofjaiTe yKasaHuA,
M3/I0MEHHbIe B NyHKTe 2.1.3.

6. B cnyyae CrNOWHbIX 31€MEHTOB KOHCTPYKLMK (CTEHKM, Orpagpl,
13ropoau U T.A.) BbicoTol 6onee 50 cM BUpTyanibHas rpaHuua
D0MHHa BbITb 3anporpaMM1poBaHa Ha paccTosHme He MeHee 40
CM OT TakoBbIX (Puc. 5.E).

7. Bo BCex oCTa/bHbIX CNy4anAx BUpTyanbHas rpaHuLa [OMKHa
BbIlEPHMBATb MUHUMA/IbHOE paccToAHWe B 30 CM Mexay po6o-
TOM-Ta30HOKOCW/IKOM 1 NpenATcTBUEM (Puc. 5.F).

8. lpu ovepumMBaHMW TPaHML, NPENATCTBUIA, PACCTOAHWUE MEMAY
KOTOPbIMK cocTaBnseT MeHee 150 cM, 0603HauLTe X KaK eanHoe
npenATcTBIe, CO6/I0AAA yKa3aHHbIe BbllLe paccToaHuA (Puc.5.G).

NPEAYNPEXAEHUE:

Pa6o4as 30Ha U B LeJI0M 30Hbl, 10 KOTOPbIM
MOeETnepemMeLaTbcApo6oT-ra3soOHOKOCHUIIKA,
OONHHbI 6GbITb OGHECEHbl OrpampaeHuem,
npepoTBpaLialoLum AoCTyn.

2.2.1. Y3KUE NMPOXOAbI

1. TIp1 HaMYMK Y3KUX NPOXOA0B PACCTORHIUE MEAY fIBYMSA BUPTY-
a/lbHbIMM FPaHNLLaMK JOTHHO 6bITb Z 2 2 M (Puc. 6.A).

2. B npoxoge, B KOTOPOM pacCTOAHWE MEXAY BMPTYyasibHbIMW
rpaH1Lamu CocTaBaseT < 2 M, 30Ha nocne cywerua (Puc. 6.A)
HEAOCTUHMMA ANA POGOTA-TA3OHOKOCU/IKM B aBTOMATUYECKOM
perume. B atom cnyydae Heobxo4MMo 3anporpamMm1poBaTh fse
OTAe/bHbIe BUPTyasibHble 30HbI CTPUHKHK (PUC. 6.B) 1 coegntnTb
X BUPTYasbHbIM nepexoaoM (Puc. 6.C). Cm.noaHoe pyKOBOACTBO.

2.2.2. NEPEXOAbI

Y4acTu1 caia, MEXy KOTOPbIMU PACcTONOMHEHb 30HbI, HE NOANEHALLME
CTPUIKE, AOMKHbI BbiTb COBAMHEHbI MEMAY COGOM CrieLuanbHbIMm1
nepexogamu. Mepexobl AOMHHbI COBMOAATL OrpaHnyeHe MaKcK-
MasIbHOro yKnoHa B 20%.

1. Cpean BO3MOKHbIX MapLIpyTOB A/A Nepexoja onpefenute
cambliA IPOCTOM, KOTOPbIM NO3BO/IUT 0BECNEYUTL MAKCUMANbHOE
paccTosH1e OT NoGbIX NPENATCTBUM 1 He ByAET NPOXOAUTL Mo
30HaM, 0GbIMHO WCMO/b3yeMbIM [ NAPKOBKW aBTOMOGU/EN,
npoe3za TPaHCMOPTHbIX CPEACTB /N [iBUMEHNS NOTOKOB IOAEN.

2. Mepexop BKAKOYAET B Ce6A 30Hy MaHEBPMPOBaHMSA, NPOCTMpa-
1oLLytocA Ha 1 M BripaBo ¥ 1 M BNIEBO OT 3anporpaMM1pOBaHHON
TpaekTopun (Puc. 7.A). Heobxoanmo cobntogatb cnegytollee
MWUHWUMasIbHOE PACCTOSHIE MEM LY 30HOM MaHEBPMPOBAHUA 1 pas-
JIMYHbBIMK 3n1eMeHTamM1 caga: 30 CM OT MPEnsATCTBIN, OrpaH4eHHbIX
BUPTYa/bHbIMKA NEpUMETPaMK UK 30HaMM, He MOAJIEHALMMA
cTpuiKe (Puc. 7.B), 30 M OT HemoaBMMHbBIX MPENATCTBUI C He
0603Ha4EHHbIMM rPaHALLAMM UM CTTOLLHBIX 31EMEHTOB KOHCTPYK-
Uit (Puc.7.C), 1 Mot gopor o6iuero nonb3osaHus (Puc.7.D), 1m
ot 6acceiHos (Puc.7.E), 1 MoT neLuexogHbIx fopoek (Puc. 7.F),
1 M OT 0GPbIBOB UM KPYTbIX CKIOHOB (PuC. 7.G).

3. Byskuxnpoxogax, rae CobNoAeH e yKa3aHHOrO BbiLLE PACCTOAHMA
HEBO3MOMHO, HEOBXOAMMO YCTaHOBUTb BAO/b MPOXOAA HEMPeo-
[0/MMble Gapbepbl, eC/IM UX eLle HeT.

NPUMEYAHWE: 3anporpaMm1pOoBaHHbIE EPEXOzbl, BKIOYEHHbIE
B TPAEKTOPMIO Y3KMX MPOXOAOB, MOTYT UMETb HE[OCTATO4HbIN
Mp1eM CMyTHUKOBOTO CUrHana, YTo BAMAET Ha TOYHOCTb PaboTbI
poBoTa-ra30HOKOCHITKN.

2.3. YCTAHOBHA HOMMJIEKTYIOLLKX

3JIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

Wcnonb3ayiiTe UCKNI0YUTE/IbHO 3apAAHOE YCTPONCTBO
M GIOK NMUTaHUA, NOCTaB/EHHbIE W3rOTOBUTENIEM.
Wcnonb3oBaHue HenopxopAuero o6opyaoBaHus
MOMET NPUBECTU K MOPAHEHUIO 3IEKTPUYECKUM
TOKOM W/WnK neperpesy.



NPEAYNPEXMAEHME:

OnacHoCTb NOpe3oB pyK.

Wcnonb3ayiiTe 3awuTHbIe nepyatkK, YTobbl He no-
pe3arb pyku.

NPEAYNPEXAEHME:

OnacHocTb nonagaHusA Nbiau B rasa.
Wcnonb3yitTe 3aluUTHble OYKM, YTOGbI MbiNb He
nonana B rnasa.

OJIEKTPUYECHASA OMACHOCTb:

Mopkntoyaiite U3fenne K UCTOYHUKY TUTAHUA TONIbKO
o 3aBepLUIEHMM BCeX onepaLuii no yctaHoBKe. Mpu
HeobXoAUMOCTH BO BpeMA YCTAHOBKMU OTKIOYMUTE
obLuee nuTaHue.

2.3.1.  YCTAHOBKA 3APIAHOM CTAHLMK

>

3apAgHyto CTaHLMIO MOXHO YCTaHOBMTb Ha Kpato paboyeit 30Hbl Mn
B 30HE, COOGLLAIOLLENCA C HEN Yepes NePEXOf,.

1. TMpoBepsTe COOTBETCTBME TPEGOBAHWAM K YCTaHOBKE, KaK yKasaHo
B MyHKTE 2.1.2.

2. Tpu HeoBXOAMMOCTM MOAFOTOBETE MOYBY TaK, 4YTOGbI MOBEPXHOCTb
3apAAHOM cTaHLmK (Puc. 8.L) Haxoannacs Ha OfHOM YPOBHE C ra30HOM.
Moysa fOMKHA GbITb MAEANBHO POBHOM M NOTHOM, YTOGbI M3bEKaTb
ZAehopmaLy NoBEPXHOCTH 3apAKHON CTaHLMK.

3. MpukpenuTe 3apagHyio ctaHumio (Puc. 8.L) K rpyHTy ¢ nomolypto
KpenexHbIx BUHTOB (Puc. 8.M).

4. YctaHoBMTe pa3bem ANA 3apaaKM B paboyee nonomenue (Puc. 8.A).
YA0CTOBEPLTEC, YTO PA3bEM /1A 3aPAAKN HAXOAMUTCA BrOPU3OHTAb-
HOM MOJIOKEHNN. YCTaHOBUTE 3aWMTHYIO KpbILLKY (Puc. 8.C).

5. TMoaK/to4MTe BNOK NUTaHNA K 3aPABHON CTAHLMM M MPUKPY TUTE Pa3beM.

6. MMopkniounTe BUAKY 6NOKA NUTAHNS K PO3ETKE.

7. Ybeautech, 4O, KOrfa pPoGOT-ra30HOKOCH/IKA He HaXOAMTCH Ha
3apAAHON CTaHLMK, MHAMKATOP Ha 3apAaHoi cTaHumm (Puc. 8.N)
TOPUT (CM. NYHKT 3.3).

NPEAYNPEXAEHUE:
YcTaHOBUTE 3apAAHYI0 CTaHLMIO Ha PacCTOAHWU He
mMeHee 1 MeTpa OT J106bIX BOCTIAMEHSIOWUXCA /U
ropoumux NoBepXHOCTEH, MatepuanoB WK npegme-
T0B.HV B KOEM c/ly4ae He ycTaHAB/IMBalTe 3apAAHYI0
CTaHLUMIO Ha MOBEPXHOCTH U3 BOCN/IAMEHSAIOLMUXCA
mMaTtepuasnoB, HaNpUMep Ha AePeBAHHbIA WK Nna-
CTUKOBBbIW No.
2.3.2. 3APAOKA POBOTA-TA3OHOKOCWJIKA NOCJIE YCTA-
HOBHU

lMepeg nepBbIM UCNONL30BAHWEM U3/ NA 3apsiKaiiTe 6arapeu B
Te4eHne He MeHee 2 (CM. MyHKT 4acoB (CM. MyHKT 3.4).
2.4. MEPBbIN 3AMYCK POEOTA-TA3OHOKOCWJIKM

IMpu nepBoHaYasIbHOM YCTaHOBKE HEOBXOAMMO BbINOMHUTL COMpPAKE-
HWe poB0Ta-rasoHOKOCUAKM C npunoxennem “STIGA.GO”. Cnepyiite
noLuaroBov npoueaype B npunoxerun “STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2.5. NMPOrPAMMWPOBAHUE BUPTYAJIbHbIX FPAHWL,
NEPEXOA0B U 30H, HOTOPbIX CNEAYET
U3BErATb

lporpaMmM1poBaHie BUPTYasbHbIX FpaHiLL, NEPEXOL0B U 30H, KOTOPbIX
cnepyeT uaberatb, OCYLIECTBAAETCA C NOMOLLbIO MOLIArOBbIX NPOLe-
ayp B npunowernn «STIGA.GO». CornacHo npoLeaype, Bbl JOMHHbI
BPY4HYI0 yNpaBAATL PO6OTOM-ra30HOKOCWKOM, MAA PAAOM C HUM, B
COOTBETCTBUM C OBLLUMN KPUTEPUAMM, U3/IOKEHHBIMMU B MYHKTE 2.2.

NPEAYNPEXAEHUE:

Pa6oyas 30Ha M MapLpyTbl NepeMeLyeHns MaluHbl
BO/KHbI 6bITb 3a4aHbI TAKUM 06PA3OM, YTOGbI UCK/IO-
YNTb UX NpoJieraHue Yepes obLeCTBEHHbIE MeCTa, a
TaKHe 30Hbl, 06bIYHO UCMO/Ib3YeMble A/1A NaPKOBKH,
npoe3fa TPaHCMOPTHBIX CPEACTB WU [BUKEHUS
NOTOKOB Jllofiei, BO U36eaHne HaHeceHus ywep6a
NoAAM, UMYLLECTBY, a TaKKe aBapuil.

NMPEAYNPEXAEHUE:

Buensaxco6cTBeHHO 6e30nacHOCTM M BO M36emaHune
HaHeceHus ylep6a 1AM, HUBOTHbBIM IU MMYLLe-
CTBY OnepaTtop AOMHKEH CHayana O3HAKOMMUTLCA C
30HOM, B KOTOPOi NpeAnoiaraeTcA BPY4HYH ynpas-
NATb POGOTOM-ra30HOKOCH/IKO.

Bo Bpemsa ynpasnieHna pobotom cobntopaiite ocTo-
POIHOCTb, 4TOGbI He ynacTb.

NPEAYNPEXAEHUE:

Pa6oyas 30Ha 1 B Lie/I0M 30Hbl, N0 KOTOPbIM MOHET
nepemewatbca Po6OT-ra3s0HOKOCHUIKA, LOMMKHbI
6bITb 0GHECEHbI OrpakAeHEM, NPeOTBPaLLAIOLUM
goctyn.

OGecneybTe HaA/1eHallee OrpamaeHHe UK CrieguTe
3a po6OTOM-ra30HOKOCH/IKOM BO BpeMs paboTbl.

3. NPUHLIUMN PABOTbI

3.1. PABOTA POBOTA-TA3OHOKOCWJIKK B PYYHOM
PEHUME

Po60T-rasoHOKOC/IKY MOXHO MCMONb30BaTb 6€3 NPOrpaMM1poBaHNs
paboyero BpemeHu. B aTom pexrme pob0oT-ra3oHOKOCH/IKA BbIMOMHAET
paBoymil LMK, BO3BPALLAETCA Ha 3aPAAHYI0 CTAHLMIO M OCTAETCA Tam
0 CIeAyIoLLero Py4YHOro 3anycKa.

[inA Ncnonb3oBaHUA MaLLMHbI B 3TOM PEXMME HEOBXOAMMO, B NI060M
CNyyae, 3anporpamMMMpoBaTb BUPTYasbHble rPaHuLibl, NEPEXOAbl U
30HbI, KOTOPbIX CNIeAyeT u3berarb (CM. MyHKT 2.5)

1. PasmecTnTe poBOT-ra30HOKOCHIKY Ha 3apSAHOM CTaHLMW UK, B
No6OM Cyyae, BHyTPW NepUMETPa yCTAHOBKM.

2. Hawwmute KoKy “STOP” (Puc. 1.A), 4TOBbl OTKPbITb KPbILLKY
(Puc. 1.B) 1 nonyunTb AOCTYN K KOHCOAM ynpasnenns (Puc. 1.C).

3. [lepwute Hararor kHonKy “ON/OFF” (Puc. 1.E) BTeueH1e 5 cekyHg,
4TOBbI BK/OYUTb POGOT-ra30HOKOCHIIKY.

4. Hammute KHonKy «BbIBOP PEXWMA» (Puc. 1.F), noka He
ByaeT MuraTh TONbKO MHaMKatop “OAMHOYHBIM PABOYMI
UMK (Puc. 1.L).

5. Hammute Kronky “MOATBEPAMTL” (Puc. 1.G). MHanKaTop
(Puc. 1.L) 3aropuTcs KpacHbIM CBETOM B 3HaK MOATBEPHAEHUA
onepauum.

6. 3aKpoiiTe KpbiwKy (Puc. 1.B). Po6OT-ra3oHOKOCK/IKa NMpUCTYNuT
K pabore.



MPUMEYAHWME: 3TOT pEWM MOMET HE rapaHTUpOBaTb Hag eHa-
LLIero MOKPbITUA MIOLLAJM ra30Ha KaK C TOYKM 3PEHNA BPEMEHH, TaK
1 C TOYKM 3pEHIUA OAHOPOJHOIO Pesy/ibTata CTPUIKKM, 0COBEHHO
€C/M caf, UMEET HenpasubHY GopMy. [iNA M3BNEYEHNA MaK-
CMMasIbHOM MONb3bl U3 POBOTA-TA30HOKOCU/IKM PEKOMEHAYETCA
BbINOHWTL MPOrPaMMUPOBaHMe Pabo4ero BPEMeHH.

3.2. ONUCAHWE OPTAHOB YMPABJIEHWUA POBOTA-TA-
30HOKOCHUJIKK

Cnmcou OpraHoB ynpaBieHUA, UHAMKATOPOB W UX DYHKLMA:
HHonka “STOP” (Puc. 1.A): ucnonb3yetca ansa 6e3onacHoro ocTa-
HOBa PO6OTA-ra30HOKOCHIKN.

¢ «KJIKOY BE3OMACHOCTW» (Puc. 1.D): ucnonbayercs ana 6es-
0MacHoro BbIK/I4YEHNA POBOTa-TA30HOKOCHIKM.

¢ Hronka “ON/OFF” (Puc. 1.E): ucnonbayeTca ana BKAKYEHUA W
BbIK/IOYEHMA POBOTA-Ta30HOKOCUAKU M AN CGpOCa aBapHitHbIX
CUrHaNoB.

¢ Hnonka «BbIBOP PEHWMA» (Puc. 1.F): oHa HyxHa and Bbibopa
pemurma paboTbl pO6OTa-ra30HOKOCHIIKY 1 ANA Er0 MPUHYAUTE b-
HOro BO3BPATa Ha 3apAAHYH CTAHLMIO.

* Huonka‘TIOATBEPANTDL’ (Puc.1.G):oHaHyHa AR NOATBEPHAE-
HWA 3a/JaHHOTO Pemma paboTbl.

e (CBeToBOM MHAMKaTop “SAMPOrPAMMWUPOBAHHAA MPO-
TPAMMA” (Puc. 1.1): OH HyxeH Ana oTobpameHns napameTpos
3anporpaMM1pOBaHHOM NPorpamMMbl.

+ CseToBOl MHanMKatop “OAMHOYHBLIN PABOYMI LIMKN”
(Puc. 1.L): OH HyeH ana oTobparmeHnsa napaMeTpoB OAMHOYHOMO
paboyero uuKna.

e CaeToBoM MHANKaTop “BO3BPAT HA CTAHLIMIO” (Puc. 1.H): oH
MCMNONL3YETCA /1A 0TOBPAKEHNA NapamMeTPOB NPUHYANTENLHOTO
BO3BPaTa Po60Ta-ra30HOKOCU/IKM Ha 3aPAAHYIO CTaHLMIO.

¢ Hnonka “BLUETOOTH” (Puc. 1.M): ucnonb3ayeTca TONbKO CepBuc-
HbIM LEHTPOM ANIA BbIMOMHEHWS AUArHOCTUKM.

*  CBeToBOM MHAnKaTop “ABAPUA” (Puc. 1.N): o1 McrionbayeTca Ans
0TOBpaKEeHUA aBapHiHbIX COCTORHUN.

e CaeToBO MHAnKaTop “BATAPER” (Puc. 1.0): oH ucnonbayetcs
A9 0TOGPameHNa COCTOAHMA 3apaaa batapeu.

NPUMEYAHWE: Bonee noapo6HOE OnmncaHme BbilLeyKa3aHHbIX
OpraHoB yNpaB/EHNA COREPHUTCA BMOTHOM TEKCTE PYKOBOACTBA.

3.3. MPUHLMN PABOTbI 3APAAHOM CTAHLUK

3apagHas CTaHUMA OCHalLeHa CBETOBbIM MHAMKaTopom (Puc. 8.N),
KOTOPbIVi 3aropaeTca, KaK NPUBEAEHO HIe:

*  VIHAMKATOP HEe rOpMT: 3apAAHAA CTaHLMA OTK/I04EHa OT MCTOYHUKA
NUTAHUA UM POBOT HAXOANTCA Ha CTaHLMK.

*  MHAMKaTOp ropuT HEMpEepbIBHO: POGOT-ra30HOKOCIKA HE MOfA-
K/IOYEH K 3apAfHON CTaHLMKM, W CUrHaN aHTeHHbI nepeaaeTca
npaBuILHO.

o MuratoLmi IHAMKaTOp: 3apAAHas CTaHLMA HACTPOEHa HENpPaBM/Ib-
HO IM60O HencnpasHa. CM. NOIHOe PYKOBOACTBO.

3.4. 3APAJHA BATAPEU

Mpoueaypa “3APAAKA BATAPEW no3BonseT BpyuyHylo 3apAmarb
POGOT-ra30HOKOCHIIKY.

1. PaamectuTe poBOT-ra30HOKOCMAIKY Ha 3apsAAHOMA CTaHLWK
(Pnc.9.R).

2. MomecTuTe po6oT-ra30HOKOCHIIKY Ha 3apAZHYI0 CTaHLMIO, MOKa
He 3allenKHeTCA pasbeM A41A 3apagKu (Puc. 9.S).

3. Hammute KHonky “STOP” (Puc. 9.A), 4TOGbl OTKPbITb KPbILLKY
(Pwc.9.B) vnonyumntb gocTyn K KoHconm ynpasnenus (Puc.9.C).

4. BK/t04MTE POGOT-ra30HOKOCHIIKY C MOMOLLbH0 KHOMKKM “ON/OFF”
(Pnc. 9.E).

5. CseToBOV MHaMKaTop “BATAPEA” (Puc. 9.0) muraeT cuHum
CBETOM, POBOT-ra30HOKOCH/IKA 3apAKaeTCs.

3aKpoiiTe KpbilLKy (Puc. 9.B).

OcTaBbTe po6oT-ra30HOKOCH/IKY 3apSAKaThCA, NOKparHei mepe,
Ha Bpems, yKasaHHoe B NyHKTe 2.3.2.

~ o

MPUMEYAHWE: 3apazKy akkyMynaTopHoi 6atapev nepes 3MMHAM
XpaHeH1eM Heo6X0AMMO BbINOHATb, KaK YKa3aHo B NyHKTe 4.3.

MPUMEYAHWE: Batapes po6oTa-ra30HOKOCUIKM CO BpemeHeM
yTpauuBaeT CBOW SKCM/yaTaloHHble KayecTBa W ee 3apsjHas
€MKOCTb YMEHbLUAETCA, YTO CHUKAeT BPEMs aBTOHOMHOM paboTbl
po6oTa-ra3oHOKOCH/IKM 6e3 yiliep6a A1A KayecTBa ero paboTbl.

3.5. PErYJINPOBHA BbICOTbl CTPUHKHU

L1191 BbINO/HEHWS PEry/IMPOBKM BbICOTbI CTPVIKKYM C/IEAYHTE MOLLATOBON
MIPOLEAYPE B MPUIOMEHMH.

NPEAYNPEXAEHUE:
He npuKacaiiTecb K pemyliemy WHCTPYMEHTY BO

BPEeMs PeryiMpoBKH BbICOTbI CTPUKKHU.

NMPUMEYAHWE: [innHa cpesaemoit po60TOM-ra30HOKOCHIKOM
4acTv TpaBbl He {OMKHA NPeBbILLaTh 10 MM.

3.6. MOAYNb C KAMEPOK

Po60T-ra30HOKOCM/IKa OCHalLEH Mogynem ¢ Kamepoii (Puc. 1.P),
npeaHasHa4eHHbIM 419 06HapYHeHNA NOTeHLMabHbIX NPenATCTBIN
B paboyeit 30He 1 NOoBbILEHNA 3PHEKTUBHOCTH NEpeMELLEHMA.

[ns HacTpoVKM W MCNONb30BaHMA MOAYNSA C Kamepoii cnepynte
MoLIaroBOV MHCTPYKLMK B MpunoxeHnm “Stiga.GO”.

MPUMEYAHWE: SdeKTMBHOCTb pacnosHaBaHKsA NpenAaTCcTBIA M
rpaHuL, paboyei 30HbI 3aBUCHT OT MHOMECTBa PaKTOPOB: OPMbI
1 pa3mMepoB 0GbeKTa, OCBELLEHHOCTH, YUCTOTbI M CTENEHN U3HOCa
JMH3bI, TMNa TPABAHOMO NOKPOBA, NOTOAHbIX YCAOBMIA U T.4.

NMPUMEYAHWE: EcnvTpasa cMLLIKOMBbICOKasA, MOZY/IbCKaMepoi
MOMET BOCTPUHUMATb PaCTUTEIbHOCTb KaK npensaTcTaue. Ecan
POBOT-ra30HOKOCI/IKA MOCTOAHHO OCTaHABMBAETCA MM MEHSAET
HanpaB/eH1e JBUMEHNA 13-3a BbICOKOW TPaBbl, HEOBXOAMMO
YMEHbLUWTb BbICOTY TPaBbl C MOMOLL|bH0 06bIYHON Fa30HOKOCHIKN.

NPEAYNPEXAEHUE:
Mopynb ¢ Kamepoii MOMeET He pacnosHaBaTb

npeAMeTbl, €CIM OHU MOJIHOCTbIO CHKPbITbI WU/U
NOKPbITbI PACTUTENBHOCTBIO, HANPUMEP NPU BbICOKOM
1 rycToii TpaBe.

NMPEAYNPEXAEHUE:
He cmoTpuTe NpAMO Ha CBETOAMOAHYIO NOACBETHY

MOAYNA C KamMepoil - 3TO MOMET OTPULATE/IbHO
MNOB/MATb Ha 3PEHHe.




4, TEXHUYECKOE OBC/TYHUBAHUE

NPEAYNPEHAEHME:
Wcnonb3ayiiTe ToNbKO OpUrMHANbHbIE 3aN4acTy.

NPEAYNPEXAEHUE:

He moanduumpyiite, He noBpekAaaiiTe, He ycTpa-
HAWTE U He OTR/IKOYAITE YCTaHOB/IEHHbIE 3aLYUTHbIE
ycTpoiicTBa.

NPEAYNPEXAEHUE:

OnacHoCTb NOpe30B pyK.

Wcnonb3yiite 3aluTHbIE MepyaTKW, YTO6bI He
nopesatb pyKu.

NPEAYNPEHAEHUE:

OnacHocTb nonaaaHnA Nbi B rasa.
Wcnonb3ayitTe 3alMTHbIe OYKM, YTOGbI Mblab He
nonana B rnasa.

BHUMAHME:

W36bITOYHOE KONMYECTBO BOAbI MOMKET NPUBECTH
K NMPOHUKHOBEHMIO BO/bI, C NOBPEH/EHNEM 3/IeK-
TPUYECKUX YacTen.

3ANPET:
He ucnonbayiite CTpyM Boabl Nog AaBaeH1em.

3ANPET:

Y106b! He NOBPEAUTL HeOGPaTUMbIM 06Pa30M /K-
TPUYECKUE W BNEKTPOHHbIE KOMMOHEHTbI, Heb3A
norpyarb po6oT-ra30HOKOCHIKY NOIHOCTBIO UK
YaCTUYHO B BOAY.

3ANPET:

Y106b1 He NOBPeAUTb 3/IEKTPUHECKUE U A/IEKTPOH-
Hble HOMMOHEHTbI, He MoiiTe BHYTPE€HHUe 4HacTu
POﬁOTa-I’aSOHOHOCMﬂHM.

3ANPET:

Y1o6b1 He noBpeauTb OKpalleHHble NMOBePXHOCTHU
U NNACTUKOBble KOMMOHEHTbl, He ucnonbayﬁTe
pacTBopuTenu unu 6EH3UH.

3ANPET:

[LNfl OYUCTKU IMH3bI MOAYNA C KaMepOii UCToNb3Yit-
Te TO/IbKO MATKYI0, C/IErKa yBJ/IalHeHHYIo candeTry.
Hu B Koem cnyyae He UCMONb3YHATE LETKH, CKpe6Ky,
abpa3uBHbIe rY6KN N XUMUYECKUE PAaCTBOPHUTEH.

OO0 kPP PPk

4.1. NNAHOBOE TEXHUYECHOE OBC/TYHHUBAHUE

[ns noBblweHNUs 3GEKTUBHOCTU PaboTbl U yBEeIUYEHHS CPOKa
CyMGbl He 3a6blBalTe PErynspHO YUCTUTb W3LEME U 3aMeHsTb
M3HOLLEHHbIE AETaM.

BbinonHsanTe 06CyKMBaHe CNEPUOANYHOCTbIO, YKa3aHHOM BTab/MLe.

YACTOTA KOMMOHEHT TWM ONMEPALIUKU
ExenepensHo Hox OuncTKa 1 npoBepKa addek-
wm TUBHOCTMHOMA. (CM.MyHKT4.2)
Kampable 50 vacos

CTPUMKN

Ecnm How norkynca ot yaapa
WN CUABHO M3HOLLEH, 3ame-
HUTE €ro. (CM. NyHKT 4.2)

HoHTakTbl 3apaaHoit|O4nCTKa 1 ycTpaHeHne cne-

CTaHuun A0B OKUC/IeHUA. (CM nonHoe
PYKOBOACTBO)
Mogynb ¢ Kamepoit | O41cTKa MH3bI - (CM. nonHoe

DPYHOBOACTBO)

Exemecs4Ho Po6oT-razoHoKo-|lMpoBeanuTe o4ncTky. (Cm.
wm cwKa MO/IHOE PYKOBOACTBO)

Kamabie 100 4acoB[3 o oo oA | MpoBepsTe HarMavie MpnaHa-
CTPYDKKN KABenM MUTAHMA | KOBUSHOCA M MPU HEOBXOANMO-

€T 3ameHuTe Ux. (CM. nonHoe
PYKOBOACTBO)

Mo oKoH4aHuM cesoHa|bBartapes
W11 Pa3BLIECTbMECALEB,
€CNM PoGOT-ra3oHoKo-
CH/IKa He UCTIONb3YeTCA

3apaguTe 6atapeto nepej
XpaHeHWeM. (CM. NyHKT 4.3)

Pa3 B rog nnn no okoHya-|Po60T-rasoHoKo- | Mpoiiante TexocMoTpBaBTOpM-
HWM Ce30Ha cunka 30BaHHOM CEPBHCHOM LiEHTPE.
(cM. nyHKT 4.1)

[lna noppepwaHua po6oTara3oHOKOCUIKM B paboyeM COCTOAHUM
HEOBXOAMMO EKErOAHO MPOXOAWTb TEXOCMOTP B aBTOPM30BAHHOM
CEPBICHOM LIEHTpE.

MPUMEYAHUE: rapaHTva He pacmpocTpaHAeTCA Ha Ntobble
HEeMCNpaBHOCTM, BbI3BAHHbIE OTCYTCTBMEM MPOXOMAEHWA
€IKErof{HOro TeXoCMOTpa.

4.2, 3AMEHA PEHYLLEIFO MHCTPYMEHTA

1. BbIK/I04MTE POBOT-ra30HOKOCHIIKY U MPUBEAMTE ero B Ge3onacHoe
cocTosHue (Cm. nyHKT 1.4).

2. TNepeBepHUTE POGOT-ra30HOKOCHIIKY BBEPX AHOM, CTapasch He
NOBPEANTD NNABAIOLLYIO KPbILLKY.

3. OTBMHTMTE KpenemwHble BUHTbI (Puc. 10.E).

4. 3ameHuTe HomM (Puc. 10.D) n KpenexHble BUHTHI (Puc. 10.E).

5. 3arAHnTe KpenexHble BUHTHI (Puc. 10.E).

4.3. NOArOTOBHA BATAPEU K 3UME U XPAHEHWUE

1. 3apsApuTe akKKyMynATOp COMNACcHo NoLLaroBOv NpoLieAype, npu1ee-
[leHHO B [PUIOKEHNM, Ha CTpaHMLe «HacTPOVKM».

2. OuucTnTe poBoT-ra3oHOKOCHAKY (CM. MONHOE PYKOBOACTBO).

3. XpaHuTe poGoT-ra30HOKOCH/IKY B CYXOM MECTe, FZie OH He ByaeT
NO/BEPIKEH MOPO3Y, M YI0CTOBEPLTECH, YTO OH BBIK/IOYEH, & K/HoY
6esonacHocTh (Puc. 11.C) naeneyeH 13 po6oTa-ra3oHOKOCHKH.

MPUMEYAHWE: Moapo6Hoe oncaHmre npoLeaypbl 3apaaku AN
MO/FOTOBKM K 3UME U3/IOMEHO B MOJIHOM TEKCTE PYKOBOACTBA.

MPUMEYAHWE: [ins Toro, 4ToGbl rapaHTUs Ha akKyMYyNATOPHYIO
6aTapeto ocTaBanach B CUne, TpeByeTCA per1cTpaLma npoLeaypbl
3apAAKK Yepes NPUoKeHHe.

4.4. 3AMEHA AKKYMYJIATOPHOW BATAPEM

3ameHy GaTapen MOMeT BbINOAHATbL MCKAounTENBHO MEPCOHA
CNYHEbI TEXHUYECHKOM NOALEPHHKM STIGA.
EcnvHeobxoa1Mo 3aMeHNTb aKKyMyNATOPHyI0 GaTapeto, o6patlanTech
B CEPBMCHbIN LIEHTP MW K BaLLeMy Annepy.

5. TPAHCINOPTUPOBHA, XPAHEHUE U
YTUNU3ALMA

5.1. TPAHCMOPTUPOBHA

NMPUMEYAHWE: PekomeHAYETCA MCMO/b30BATb OPUTMHATbHYIO
YNaKOBKY A1 TPAHCMOPTUPOBKM Ha 60/1blLME PACCTOAHMA.

1. BbIK/I04MTE POBOT-ra30HOKOCHIIKY U MPUBEAMTE ero B Ge30nacHoe
coctosHue (Cm. yHKT 1.4).
2. OuucTnTe poboT-ra3oHOKOCHAKY (CM. MOHOE PyKOBOACTBO).



3. MoaHMMKUTE POBOT-ra30HOKOCHAKY 3a CreLnabHylo PyyKy

5.3. YTUIU3ALKA

(Pvic. 11.D) 1 nepeHecuTe €ro, CNefA 3a TeM, YTOG! PEYLLMIA

WHCTPYMEHT Hax0AWNCA Kak MOXHO Aasiblue OT Tena.

5.2. XPAHEHUE

Mocne OYMCTHM W MOATOTOBKM aKKYMYNATOPHOW Gatapeun K 3ume
HeobXo4uMo XpaHUTb POBOT-ra3soHOKOCUAIKY B FOPU3OHTabHOM
MOMIOMEHNM, B CYXOM MECTe, IAe OH He ByfeT nojsepeH Moposy 4
(cm. . 4). Bo Bpemsi ANMTENbHBIX MPOCTOEB OTK/IOYANTE 3apAAHYI0

CTaHLMIO OT 3/1eKTPOCETH.

6.

NPEAYNPEXHAEHUE:

[ilna Toro 4To6bl U3BJIEYb aKKYMY/IATOPHYIO
6aTapelo M3 po6oTa-ra3oHOKOCHJIKH,
o6paTuTecb B aBTOPM30BaHHbI CEPBUCHbIN
LLeHTp.

. YTUIM3UPYITE YNaKoBKY M3AENMA 3KOMOMMYECKM 6E30MacHbIM
CnocoGoM, MCNONb3yA CrieLMasbHbIe KOHTEUHEPLI MM CAaB ee B
LIEHTP cBOpa OTXOA0B.

2. YTUAn3MpyiiTe poBOT-ra30HOKOCHIKY B COOTBETCTBIM C TpeGoBa-

HUAMM MECTHOTO 3aKOHOZATE/bCTBA.

3. CpaiiTe oGopynoBaHWe B LIEHTP NepepaboTHY U yTUAM3aLMM, Tak
KaK po60T-rasoHoKocAKaKnaceuduumpyetcakak 0330 (oTxoabl
3/IEKTPUYECKOTO W 3NIEKTPOHHOTO 0GOPYA0BaHHS).

4. YTUNW3MpyiiTe CTapble UM OTpaBoTaHHble GaTapen SKONOrUYECKN

6e30nacHbIM CriocO6OM, UCTO/b3YA CreLabHbIE KOHTERHEPBI UK

CAiaB X B LEHTp c60pa OTXOA0B.

YCTPAHEHUE HEUCNPABHOCTEWM

NPEAYNPEXAEHUE:
BbiKl04MTE POGOT-ra30HOKOCUIIRY U NpUBeaUTe ero B 6e3onacHoe cocToAHue (CM. NyHKT 1.4).

HvKe Np1BEAEH CMIMCOK OCHOBHBIX HEMOMaOK, KOTOpbIE MOTYT BO3HUKHYTb BO BpeMs paboT.
(Bonee noapo6HoOe onvcaH1e NPUBEAEHO B NOAHOM PYKOBOACTBE).

HEMONALRA

NPU4UHDbI

YCTPAHEHUE

AHomanbHas BuGpaLma. Po6oT-ra-
30HOKOCH/IKA PaBOTaET LYMHO.

JIMCK NI HOMM NOBPEHAEHbI

3aMeHUTe NOBpEeXeHHblE KOMMAEKTyLWMe (CM.
NYHKT 4.2).

Pexyunii MHCTPYMeHT 3acTpesaeT U3-3a
HannymAa oTXo[0B paGOTbI (I'IeHTbI, BepeBKH,
KYCKM NnacTMacchl U T.4.)

BbikntounMTe po6OT-ra3oHOKOCUIKY M NpuBeanTe ero
B 6esonacHoe cocTosHWe (CM. MyHKT 1.4). Pas6noku-
pyWiTe HOX.

3anycKk po6oTa-rasoHOKOCW/IKM NPOU3oLLeN
npu HaJM4nMKM He NpPeayCMOTPEHHbIX NpendaT-
CTBUIM (ynaBLune BETKW, 3abbiTble MpeaMeTbl
MT.4.).

BbIKNtO4MTE POBOT-ra3o0HOKOCU/IKY U MpUBEAUTE Eero
B 6e30nacHoe cocTosHWe (CM. NyHKT 1.4). YcTpaHuTte
NpenATCTBUA U CHOBA 3arnyCcTUTe POBOT-ra30HOKOCHIIKY.

ONeKTpUYECKMIA ABUraTesb B COCTOAHWUU
aBapuu.

3ameHuTe ABurartesb, 06paTUTECh B CEPBUCHDIMN LIEHTP.

TpaBsa CAULLKOM BbICOKas.

YBe/IMYbTe BbICOTY CTPUIKKM (CM. NYHKT 3.5).

BbINONHWTL NpesBapUTENbHYIO CTPUIKKY B 30HE C HOp-
Ma/bHOM ra30HOKOCHJTKON.

Po60T-rasoHoKoCcHIKa He ycTa-
HaB/IMBAETCA NPaBU/ILHO BHYTPU
3apAAHON CTaHLMK.

HeMCI'IpaBHOCTb aHTEeHHbI SapﬂAHOVI CTaHumu.

Ecnn npobnema He pelumnach, o6patutecb B CepBUC-
HbI LEHTP.

OcepaHve 3eM1 pALOM C 3apAAHON CTaHLMEN.

BoccTaHoBKTe NpaBu/bHOE NONOKEHUE 3apAAHON CTaH-
umn. (M. NyHKT 2.3.1).

3apAgHan cTaHuMA OTKanuMbposaHa Henpa-
BW/IbHO, NGO PAAOM C HEN UMEIOTCA 3/IEKTPO-
MarHWUTHbIE MOMEXM.

Mocne ycTpaHeHUA WCTOYHMKA MOMEX OTKanuepyiTe
3apAgHYI0 CTaHUMIo Yepes npuioweHue. CM. nosiHoe
PYKOBOACTBO.

MHAWKaTop 3apaAHOM CTaHumuu
He 3aropaeTcsl, Koraa po6oT Ha-
XOAMUTCH BHE 3apsAHOM CTaHLMM.

OTCYTCTBYET 3N1EKTPOCHABHEHWE UK 3apsij-
Has CTaHLWsA HeucnpasHa.

MpoBepbTe NpaBu/bHOE COeAMHEHNE C PO3ETHOM 6/10Ka
nuTaHuA. MposepbTe LENOCTHOCTL COEAUHUTENBHOMO
Kabens 6/10Ka NUTaHNA.

WHAMKaTOp 3apagHoN CTaHuuu
MUraer.

3apagHan cTaHuWs HeucrnpasHa. CM. nosHoe
PYKOBOACTBO.

OTK/ItOUMTE 3aPAZAHYIO CTAHLMIO OT UCTOYHWUKA MUTaHWS,
a yepe3 HECKOJIbKO MUHYT CHOBa MopkouuTe. Ecin
npo6/iema He peLuniack, 06paTUTECh B CEPBUCHDIN LIEHTP.

3apagHan CTaHUWA HAaCTPOEHa HenpaBUIbHO.

HacTtpoiite 3apagHyto cTaHLuIo Yepes npunoxeHue. Cm.
NOJIHOE PYKOBOACTBO.

Ha knaBwuartype 3aropencs uHau-
xatop Warning

OH yKasblBaeT Ha aHOMa/IMIo/HEeMNoNaaKY .

,Cl,ononHMTeanyro I/IHqJOpMaLIMIO MOXHO y3HaTb U3 Nnpu-
JNIOXEHWA UIU U3 NOSIHOMO TEKCTa PYKOBOACTBA

Po60T-ra3oHoKoCH/IKa Ha Bpemsa
OCTaHaB/IMBAETCS B paboyeit 30He

Cnabebiii curHan GPS

Ecnn npobnema He pelunnach, o6patutecb B CepBMUC-

HbIl LLEHTP




SLOVENSCINA - Prevod originalnih navodil

Celotni priroénik z navodili je na voljo:
> na spletni strani stiga.com

> s skeniranjem QR kode

> v aplikaciji STIGA.GO, na voljo v App Store in Google Play

Download full manual
stiga.com

OPOMBA:Navodilavtem priro¢niku veljajoza vse modele
samostojnih robotskih kosilnic. Slike se nanasajo na
platformo SRSV01, ¢e ni drugace navedeno.

OPOMBA: Ta priro¢nik vsebuje osnovna navodila,
predvsem v zvezi z varnostjo. Za pravilno namestitev je
treba natanéno prebrati in uposStevati celotni priroénik z
navodili (glejte zgoraj).

1. VARNOST

OBVEZNOST:

Pred uporabo natancno
preberite in shranite za
poznejso uporabo.

1.1. VARNEDELOVNE PRAKSE

Usposabljanje
a. Natanéno preberlte navodila, seznanite
se s komandami in s pravilno uporabo
stroja.

b. Nikoli ne dovolite otrokom, osebam z
zmanijsanimi fizi€nimi, senzori¢nimi ali
duSevnimisposobnostmialipomanjka-
njem izkuSenj in znanja ter osebam, ki
ne poznajo teh navodil, da biuporabljali
stroj. Lokalni predpisi lahko dolo¢ajo
minimalno starost upravljavca.

c. Upravljavec ali uporabnik je odgovoren
za nesrece ali nevarnosti, ki vklju€ujejo
tretje osebe ali opremo tretjih oseb.

Priprava

a. Prepri€ajte se, da je avtomatski sistem
obodne meje pravilno programiran, v
skladu z navodili.

b. Redno pregledujte obmocje, nakaterem
uporabljate stroj, in odstranite kamne,
palice, zice in druge tujke, ki bi lahko
ovirali njegovo delovanje.

c. Redno vizualno pregledujte rezila, vija-
kerezilinrezalnisklop, da se prepriCate,
da niso obrabljeni ali poskodovani.

Obrabljena ali poSkodovana rezila in
vijake zamenjajte v parih, da ohranite
ravnovesje stroja.

d. Cesestrojuporabljanajavnih povrSinah
ali povrsinah, ki so odprte javnosti, je
treba okrog delovnega obmocja stroja
namestiti opozorilne znake. Opozorila
morajo imetinaslednje besedilo:"Pozor!
Avtomatska kosilnica! Ostanite dale¢ od
stroja! Nadzirajte otroke!".

1.1.1. DELOVANJE

Splosne informacije

a. Ne upravljajte stroja, ¢e ima okvarjena
varovala ali je brez varnostnih naprav,
na primer brez zascit.

b. Z rokami ali nogami ne segajte v blizino
vrte€ih se delov ali podnje. Bodite vedno
dovolj oddaljeni od odprtine za izmet.

c. Ne dotikajte se premikajocih se delov
stroja, dokler se ne ustavijo popolnoma.

d. Med delovanjem stroja vedno nosite
trpezne Cevlje in dolge hlace.

e. Stroja ne dvigajte in ne prenasajte, ko je
motor prizgan.

f. Iz enote izvlecite napravo za onemo-
goditev:

- Pred odpravljanjem zamasitve;

- Pred pregledovanjem, ¢iS¢enjem ali
delom na stroju;

- Ce v stroj tréi tujek, da kontrolirate
morebitno prlsotnost poskodb;

- Ce se strojzaéne nenormalnotresti, da
pred ponovnim zagonom kontrolirate
morebitno prisotnost poskodb.

g. DelujoCega stroja ne puScajte brez
nadzora, ¢e sov blizini prisotne domace
zivali, otroci ali drugi ljudje.




Vzdrzevanje in shranjevanje

a. Zavarnodelovanje strojadobro zategnite
vse matice in vijake.

b. Pogosto preverjajte, ali je robotska kosil-
nicaobrabljenaalivposlabSanem stanju.

c. Zaradi varnosti je treba obrabljene ali
poskodovane dele zamenjati.

d. PrepriCajte se, da se rezila zamenjajo
samo z ustreznimi nadomestnimi deli.

e. PrepriCajte se, da se akumulatorji polnijo
s pravilnim polnilnikom, ki ga priporo¢a
proizvajalec. Nepravilna uporaba lahko
povzroci elektri¢ne udare, pregrevanje
ali uhajanje korozivne tekoc€ine iz aku-
mulatorja.

f. V primeru uhajanja elektrolita umijte
z vodo/nevtralizacijskim sredstvom in
pois¢ite zdravniSko pomo¢ v primeru
stika z o€mi.

g. Vzdrzevanje stroja je treba izvajati v
skladu z navodili proizvajalca.

Preostala tveganja

- Ceprav je izdelek je skladen z vsemi
varnostnimi zahtevami, vendar lahko
zaradi nepravilne namestitve in/ali ne-
predvidljivih situacij obstajajo dodatna
tveganja. Zato je treba poskrbeti, da na
obmodju, na katerem deluje izdelek, ni
predmetov, ljudi in zivali, ter 0 moznih
nevarnostih obvestiti vse osebe, ki bi
lahko imele, ¢etudi le ob&asno, dostop
do delovnega obmodja.

-V primeru neviht z nevarnostjo udara
strele in na splosno v pri¢akovanju sla-
bih vremenskih razmer je priporocljivo,
da izdelka ne uporabljate in izklopite
vse periferne naprave iz elektricnega
omrezja. Ko Zelite izdelek uporabljati,
periferne naprave ponovno prikljucite na
elektri¢éno napajanje v skladu z navodili
v priro€niku.

1.2. OPIS IZDELKA

Robotska kosilnica (slika 2.A) je zasnovana in izdelana za

samodejno kosnjo trave na vrtovih ob kateri koli uri podnevi

ali ponodi.

Glede na razliéne znadilnosti povrSine, ki jo je treba

pokositi, lahko robotsko kosilnico programiramo za delo na

ve¢ obmocjih, razmejenih z virtualno mejo in povezanih z
virtualnimi premostitvenimi potmi.

Med delom robotska kosilnica kosi travo na obmogju,
razmejenem z virtualno mejo (slika 2.B). Ko se robotska
kosilnica znajde v blizini virtualne meje (slika 2.B) ali naleti
na oviro (slika 2.C) spremeni pot v skladu z izbrano strategijo
krmarjenja.

Robotska kosilnica samodejno pokosi celotno z mejami
opredeljeno trato.

Izdelek deluje s pomocjo satelitskih signalov in sprejema
podatke satelitskih korekcijiz oblaka Cloud STIGA.Tehnologija
delovanjarobotske kosilnice temeljina podatkovni komunikaciji
med oblakom Cloud STIGA in samim robotom. Za uporabo
izdelka je potrebna tudi mobilna naprava (pametni telefon).
Robotska kosilnica je opremljena z modulom kamere (slika
1.P), da se lahko izogiba oviram, ki so morebiti prisotne na
delovnem obmogju, in za izbolj$ano navigacijo.

Katerakoli druga raba je lahko nevarna in lahko povzroci
poskodbe na ljudeh in/ali na kosilnici. K nepravilni uporabi
spada (na primer, a ne samo): prevazati na stroju osebe,
otroke ali zivali; voziti se na stroju; uporabljati stroj za vieko
ali potiskanje tovorov; uporabljati stroj za koSnjo drugega, ne
travnatega rastlinja.

OPOMBA: Za delovanje robotske kosilnice je na mestu
namestitve obvezna mobilna omrezna povezava. Na
spletni strani stiga.com ali prek aplikacije vnaprej
preverite, ali je pokritost z mobilnim omreZjem zadostna.
Ponudnik omreZne povezave se lahko kadar koli spremeni
v skladu s trgovinskimi sporazumi.

OPOMBA: Za svoje delovanje robotska kosilnica
sprejema podatke satelitskih korekcij, ki se prenasajo
prek oblaka Cloud STIGA. Sistem satelitskih korekcijskih
signalov je na razpolago v $tevilnih drzavah. Na strani
stiga.comaliprek aplikacije lahko predhodno preverite, ali
so satelitski korekcijski signali prisotni na kraju namestitve.
Ce satelitski korekcijski signali niso na razpolago na
kraju namestitve, je treba namestiti Satelitsko referenéno
postajo, kije na voljo kot dodatna oprema (glejte kompletni
priroc¢nik).

1.3. ZNAKI IN TABLICE

POZOR:
Preberite navodila, namenjenauporabniku,
preden zazZenete delovanje izdelka.

POZOR:

Nevarnost izmetavanja predmetov v telo.
Ko stroj deluje, ohranjajte primerno
varnostno razdaljo od njega.

POZOR:

Rok in nog ne vstavljajte v ohisje rezalne
naprave.

lzvlecite napravo za onemogocitev, preden
se lotite posegov na stroju oziroma ga
dvignete.

up[ZRER>




POZOR:

Rok in nog ne vstavljajte v ohiSje rezalne
naprave.

Ne vzpenijajte se na stroj.

A
PREPOVED:
Prepricajte se, da na delovhem obmocju
med delovanjem stroja ni ljudi (zlasti otrok,

starejsih ali invalidov) in domagih Zivali.
Med delovanjem stroja pazite, da so otroci,
domace zivali in druge osebe na varnostni
razdalji.

PREPOVED:

Za ¢iS¢enje ali pranje stroja ne uporabljajte
visokotlaénih Eistilcev.

napajazakumulatorjem (robotska kosilnica)
oziromas posebnim napajalnikom (polnilna
postaja).

Uporabljajte originalni napajalnik z
lastnostmi, navedenimi na ploséici.

: Naprava izolacijskega razreda Ill, ki se
D0C
I

Znak za napajanje z enosmernim tokom.

Stopnja zaScite pred vdorom trdnih delcev
in vode.

Elektriéna in elektronska oprema, ki jo je
trebaoddati v ustrezne obrate zarecikliranje
in odstranjevanje.

Zajaméena raven zvoéne moci

1.4. USTAVITEV IN IZKLOP ROBOTSKE
KOSILNICE V POGOJIH VARNOSTI

OBVEZNOST:
Pred ¢iS¢enjem, prevozom ali vzdrzevanjem
vedno varno izklopite robotsko kosilnico.

1. Pritisnite na gumb "STOP" (slika 1.A), da varno ustavite
robotsko kosilnico, in odprite za&¢itni pokrov (slika 1.B).

2. Pritisnite gumb za izklop (slika 1.E) za nekaj sekund in
pocakajte, da LED sijalka gumba ugasne.

3. Sele pougasnitvi LED sijalke (slika 1.E) izvlecite varnostni
klju¢ (slika 1.D) za izklop robotske kosilnice v pogojih
varnosti.

4. Zaprite za$citni pokrov (slika 1.B).

5. Robotska kosilnica je varno ustavljena ali izklopljena.

2. MONTAZA

POZOR:
Namescéenih varnostnih naprav ne spre-
minjajte, ne predelajte, ne zaobidite in ne

odstranjujte.

OPOMBA: Za dodatna pojasnila 0 namestitvi izdelka se
obrnite na prodajalca STIGA.

KOMPONENTE ZA NAMESTITEV (STANDARDNA
OPREMA SE LAHKO RAZLIKUJE GLEDE NA MODEL)
(slika 3)

(A) Polnilna postaja, (B) Napajalnik polnilne postaje, (D)
Pritrdilni vijaki polnilne postaje, (H) Mobilna naprava (ni
prilozena).

2.1. PREVERJANJE POGOJEV ZA
NAMESTITEV

2.1.1. PREVERJANJE POGOJEV NA VRTU:

* Preglejte pogoje navrtu, da ugotovite virtualne meje, ovire
in obmodja, ki jih je treba izkljuditi.
* Poravnajte tla tako, da ob dezju ne nastajajo luze.

2.1.2. PREVERJANJE ZA NAMESTITEV POLNILNE
POSTAJE IN NAPAJALNIKA:

ELEKTRICNA NEVARNOST:
Treba je pripraviti elektriéno vti¢nico, ki bo v
skladu z veljavno zakonodajo drzave.

ELEKTRICNA NEVARNOST:

A Pripravljeno ozi¢enje mora biti zas¢iteno

z odklopnikom na diferenéni tok (RCD),

katerega sprozilni tok ne sme biti visji od

30 mA.

ELEKTRICNA NEVARNOST:

A Napajalnika ne prikljucujte v elektricno
vti€nico, ce je vtika¢ ali kabel poSkodovan.

Poskodovanega kabla ne prikljucujte; ce je

priklopljen, se ga ne dotikajte, preden ga ne

odklopite od napajanja.

Poskodovan kabel lahko privede do stika z

deli, ki so pod napetostjo.

1. Na robu trate pripravite ravno obmocje za namestitev
polnilne postaje. Polnilno postajo je treba namestiti na
mesto, ki ga lahko dosezZe satelitski signal, po moznosti
na obmocju vrta, kjer je nebo popolnoma vidno.

2. Na obmocju pred polnilno postajo se mora nahajati
najmanj 2 m $irok in najmanj 3 m dolg pas brez ovir.

OPOMBA:Nebo se teje za popolnomavidno, ¢e je prosto
v kotu najmanj 120 stopinj v vseh smereh.

POZOR:
Napajalni kabel, napajalnik, podaljSekin kateri

koli drugi elektri¢ni kabli, ki ne pripadajo
izdelku, morajo ostati zunaj obmo¢ja kos$nje,
tako da so vselej dale¢ od nevarnih delov v
gibanju in se preprecijo poskodbe kablov, ki
bilahko privedle k stiku z deli pod napetostjo.




3.

Pripravite obmocje namestitve napajalnika tako, da
nobene vremenske razmere ne bodo mogle povzroditi
njegovega zalitja z vodo. Najbolje ga je namestiti v zaprt
prostor, zas¢iten pred atmosferskimi vplivi, v polozaju, ki
ganepooblaséene osebe, kot so otroci, ne morejo dosedi.

2.1.3. PREVERJANJAZADOLOCITEVVIRTUALNIH MEJ:

1.

A\
A\

2.

Preverite, ¢e je najvedji naklon delovnega obmocja
manisi ali enak 45 % ali 50 %, odvisno od modela (glejte
TEHNICNE PODATKE). Za dologitev virtualnih mej
upostevajte pravila, ilustrirana na sliki 4.

POZOR:

Robot lahko kosi povrsine z najveéjim
naklonom 45 % ali 50 %, odvisno od modela.
Ce se navodila ne upostevajo, lahko robot
zdrsne in izstopi iz delovhega obmocja

POZOR:

Ni mogoce kositi obmo¢ij z nagibom, ki
presega maksimalni dopustninagib.Virtualno
mejo torej postavite pred naklonom, takodabo
tisti predel trate izkljuéen iz obmoéja koSnje.

Preverite celotno delovno povrsino: prepoznajte ovire in
povrsine, ki jih je treba izkljugiti iz delovnega obmocja in
programirati kot povrsine, ki se jim mora robot izogniti.

2.2. KRITERIJI ZA RAZMEJITEV DELOVNIH

1.

2.

OBMOCIJ IN PREMOSTITVENIH POTI

V primeru prisotnosti tlaka ali dovoza na isti ravni s trato,
lahko virtualna meja sovpada z robom tlaka (slika 5.A).
V primeru prisotnosti bazena, ribnika ali izkopa je treba
virtualno mejo programirati na razdalji najmanj 1 metra.
Ce se bazen, ribnik ali izkop nahajajo na koncu naklona,
je treba virtualno mejo programirati na razdalji najmanj
1,5 metra (slika 5.B).

. 'V primeru dreves s $trlegimi koreninami je treba virtualno

mejo programirati tako, da robotska kosilnica ne bo
prehajala prek neravnih povrsin (slika 5.C).

. Virtualna meja mora biti programirana tako, da robotska

kosilnica ostane na razdalji najmanj 30 cm od povrsin z
gramozom ali drobljenim kamnom (slika 5.D).

.V primeru nagnjenih povrSin upo$tevajte navodila v

stt. 2.1.38.

. Ce so prisotni neprekinjeni konstrukcijski elementi

(zidki, ograje, Zive meje itd.) viSine nad 50 cm, mora biti
virtualna meja nastavljena na razdalji najmanj 40 cm od
njih (slika 5.E).

. V vseh drugih primerih je treba virtualno mejo nastaviti

tako, da bo razdalja med robotsko kosilnico in oviro vsaj
30 cm (slika 5.F).

. V primeru razmejitve ovir, kiso med seboj oddaljene manj

kot 150 cm, jih razmejite kot eno samo oviro, upostevajo¢
zgoraj navedene razdalje (slika 5.G).

A

OPOZORILO:

Delovno obmocje in na splo$no obmoc¢ja, po
katerih se robotska kosilnica lahko premika,
morajo biti ograjena z neprehodno ograjo.

2.2.1. OZKI PREHODI

1

2.

. Ce so prisotni ozki prehodi, mora biti razdalja med dvema
virtualnima mejama Z = 2 m (slika 6.A).

Ce je razdalja med virtualnima mejama prehoda <
2 m, je del obmocja za tem ozkim grlom (slika 6.A)
nedosegljiv za robotsko kosilnico v avtomatskem nacinu
delovanja. V takS8nem primeru je treba programirati dve
lo€eni virtualni obmogji ko$nje (slika 6.B) in ju povezati
z virtualno premostitveno potjo (slika 6.C). Upostevajte
kompletni priro€nik.

2.2.2. PREMOSTITVENE POTI

Povrsine vrta, med katerimi se nahajajo obmocja, ki se ne
kosijo, morajo biti med seboj povezane s premostitvenimi
potmi.Za premostitvene poti je treba upoStevati, da je najvedji
dovoljeni naklon 20 %.

1

. Medmoznimiprehodi pois¢ite najlazjo premostitveno pot,
ki bo ohranjala ¢im vecjo oddaljenost od kakrsnih koli ovir
in ki ne bo prec¢kala povrsin, ki se obi¢ajno uporabljajo za
parkiranje, prevoz vozil ali prehajanje ljudi.

. Premostitvena pot vklju€uje manevrski prostor, ki sega
1 m desno in 1 m levo od zabelezene poti (slika 7.A).
Upostevati je treba naslednje minimalne razdalje med
manevrskim prostorom in razliénimi vrtnimi elementi: 30
cm od ovir, razmejenih z virtualnimi obodi, ali povrsin, ki
se ne kosijo (slika 7.B), 30 cm od fiksnih, nerazmejenih
oviralineprekinjenih konstrukcijskih elementov (slika7.C),
1 mod javnih cest (slika 7.D), 1 m od bazenov (slika 7.E),
1 mod povrsin za hojo (slika7.F), 1 m od odsekanih robov
ali strmih nagibov (slika 7.G).

.V primeru ozkih prehodov, pri katerih nimogoce spoStovati
zgornjihrazdalj, je treba prehod razmeijiti znepremostljivimi
ovirami, ¢e niso Ze prisotne.

OPOMBA: Premostitvene poti, zabelezene znotraj ozkih
prehodov, imajo lahko nezadosten sprejem satelitskega
signala, kar vpliva na natan¢nost delovanja robota
kosilnice.

2.

> P B

3. NAMESTITEV KOMPONENT

ELEKTRICNA NEVARNOST:

Uporabljajte izkljuéno polnilnik akumulatorja
in napajalnik, ki ju dobavi proizvajalec.Nepra-
vilnauporabalahko povzroéielektriéne udare
in\ali pregrevanje.

OPOZORILO:

Nevarnost ureza rok.

Uporabite zaScitne rokavice, da preprecite
nevarnost ureza rok.

OPOZORILO:

Nevarnost izmeta drobcev v oéi.

Uporabite zas¢itna ocala, da preprecite ne-
varnost izmeta drobcev v o¢i.



ELEKTRICNA NEVARNOST:
Prikljucite elektricno napajanje Sele po za-
kljucku vseh namestitvenih postopkov. Po

potrebi med namestitvijo izklopite sploSno
elektriéno napajanje.

2.3.1. NAMESTITEV POLNILNE POSTAJE

Polnilna postaja se lahko namesti narobu delovnega obmocja

ali na povrsini, ki je z njim povezana prek premostitvene poti.

1. Preverite pogoje za namestitev, kot je navedeno v
odst.2.1.2.

2. Po potrebi pripravite teren tako, da bo povrsina polnilne
postaje (slika 8.L) na isti viSini s trato; tla morajo
biti popolnoma ravna in kompaktna, da se prepreci
deformacija povrsine polnilne postaje.

3. Pritrdite polnilno postajo (slika 8.L) na tla s pritrdilnimi
vijaki (slika 8.M).

4. Namestite priklju¢ek za polnjenje v delovni polozaj

(slika 8.A). Prepricajte se, ¢e je priklju¢ek za polnjenje

v vodoravnem polozZaju. Namestite za$c&itni pokrov

(slika 8.C).

. Napajalnik povezite s polnilno postajo in privijte konektor.

. Vtika¢ napajalnika prikljucite na vti¢nico.

. Preverite: ko robotska kosilnica ni prisotna na polnilni

postaji, mora kontrolna lu¢ka na polnilni postaji (slika 8.N)

svetiti (glejte odst. 3.3).

OPOZORILO:
Namestite polnilno postajo na razdaljo

najmanj 1 metra od kakrsne koli gorljive ali
vnetljive povrSine, materiala ali predmeta.
Nikakor ne namescajte polnilne postaje na
povrsine iz vnetljivega materiala, kot so na
primer podi iz lesa ali plastiénega materiala.

N o o

2.3.2. POLNJENJE ROBOTSKE KOSILNICE PO
NAMESTITVI

Pred prvo uporabo izdelka polnite akumulatorje vsaj 2 uri
(glejte odst. 3.4).

2.4. PRVI VKLOP ROBOTSKE KOSILNICE

Med prvo namestitvijo je treba robotsko kosilnico povezati
z aplikacijo "STIGA.GO". Sledite vodenemu postopku v
aplikaciji "STIGA.GO".

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. PROGRAMIRANJE VIRTUALNIH MEJA,
PREMOSTITVENIH POTI IN OBMOCIJ, KI SE
JIM MORA ROBOT IZOGNITI

Programiranje virtualnih meja, premostitvenih potiin obmocéij,
ki se jim mora robot izogniti, se izvaja z ustreznimi vodenimi
postopki v aplikaciji "STIGA.GO". Postopek zahteva, da
robotsko kosilnico vodite ro¢no in hodite ob njej v skladu s
splosnimi kriteriji iz odst. 2.2.

OPOZORILO:

Delovno obmocje ali poti, ki jih stroj
uporablja za svoje premeséanje, morajo biti
programirani tako, da ne vklju€ujejo javnih
povrsin, povrsin, ki se obi¢ajno uporabljajo
za parkiranje, prevoz vozil ali prehajanje ljudi,
dase preprecijo poSkodbe oseb ali predmetov
ali trki z vozili.

OPOZORILO:

Zaradi lastne varnosti in za preprecéitev
poskodbljudi, Zivali ali stvari, mora upravljavec
vnaprej poznati obmocje, po katerem boroéno
vodil robota.

Med voznjo robota hodite previdno, da ne
padete.

OPOZORILO:

Delovno obmocje in na sploSno obmoc¢ja, po
katerih se robotska kosilnica lahko premika,
morajo biti ograjena z neprehodno ograjo.

Poskrbite za ustrezno ograjo ali pa nadzorujte
robotsko kosilnico med njenim delovanjem.

3. DELOVANJE
3.1. ROCNO DELOVANJE ROBOTSKE KOSILNICE

Robotsko kosilnico lahko uporabljate brez programiranja
delovnih urnikov. V tem nacinu robotska kosilnica izvede
delovni cikel, se vrne na polnilno postajo in ostane tam do
naslednjega ro¢nega zagona.

Za uporabo stroja v tem naéinu pa je prav tako treba
programirati virtualne meje, premostitvene poti in povrsine,
ki se jim mora robot izogniti (glejte odst. 2.5)

1. Robotsko kosilnico postavite na polnilno postajo ali
v vsakem primeru znotraj obmodja, ki ga razmejuje
obodna zica.

2. Pritisnite nagumb "STOP" (slika 1.A), da se odpre pokrov
(slika 1.B) komandne konzole (slika 1.C).

3. Pritisnite gumb "ON/OFF" (slika 1.E) za 5 sekunde, da
vklopite robotsko kosilnico.

4. Pritiskajte gumb "IZBIRA NACINA" (slika 1.F), dokler
ne utripa samo ikona "POSAMEZNI DELOVNI CIKEL"
(slika 1.L).

5. Pritisnite gumb "POTRDI" (slika 1.G). Ikona (slika 1.L) se
zasveti s stalno svetlobo za potrditev opravila.

6. Zaprite pokrov (slika 1.B). Robotska kosilnica bo zacela
delovati.



OPOMBA:Tanacinmordanebo zagotovil ustrezne kosnje
celotnega vrta, tako glede potrebnega ¢asa kot glede
enakomerne pokosenosti, zlasti e ima vrt nepravilno
obliko. Za maksimalno ucinkovitost robotske kosilnice
je priporogljivo izvesti programiranje delovnih urnikov.

3.2. OPIS KOMAND NA ROBOTSKI KOSILNICI

Seznam komand, kazalnikov in njihove funkcije:

Gumb "STOP" (slika 1.A): uporablja se za varno ustavitev
robotske kosilnice.

"VARNOSTNI KLJUC" (slika 1.D): uporablja se za varen
izklop robotske kosilnice.

Gumb "ON/OFF" (slika 1.E):uporabljase zavklopinizklop
robotske kosilnice ter za ponastavitev alarmov.

Gumb "IZBIRANACINA" (slika 1.F):uporablja se za izbiro
nacina delovanja robotske kosilnice in za prisilno vrnitev
na polnilno postajo.

Gumb "POTRDI" (slika 1.G): uporablja se za potrditev
nastavljenega nacina delovanja.

Svetle¢a ikona "PREDVIDENI PROGRAM" (slika 1.I):
uporablja se za ogled nastavitev predvidenega programa.
Svetle¢aikona"POSAMEZNIDELOVNICIKEL" (slika1.L):
uporabljase za ogled nastavitev posameznega delovnega
cikla.

Svetleca ikona "VRNITEV NA POSTAJO" (slika 1.H):
uporablja se za ogled nastavitve prisilne vrnitve robotske
kosilnice na polnilno postajo.

Gumb "BLUETOOTH" (slika 1.M): uporablja ga izklju¢no
servisni center za diagnosti¢ne postopke.

Svetle¢a ikona "ALARM" (slika 1.N): uporablja se za
ogled alarmnih stanj.

Svetlecaikona "AKUMULATOR" (slika 1.0): uporablja se
za ogled napolnjenosti akumulatorja.

OPOMBA:Za podrobnejsi opis zgorajnavedenih komand
glejte kompletni priroénik.

3.3. DELOVANJE POLNILNE POSTAJE

Polnilna postaja je opremljena zindikatorsko luc¢ko (slika 8.N)
s spodaj opisanimi pomeni:

Ugasnjena lucka: polnilna postaja ni napajana ali pa je
nanjo priklju¢en robot.

Lucka sveti s stalno svetlobo: robotska kosilnica ni
povezana s polnilno postajo in signal antene se pravilno
prenasa.

Utripajoca lu¢ka: polnilna postaja ni pravilno konfigurirana
ali pa je prislo do okvare na polnilni postaji. Upostevajte
kompletni priroénik.

3.4. POLNJENJE AKUMULATORJA

Postopek "POLNJENJE AKUMULATORJA" omogoca
polnjenje robotske kosilnice v roénem nacinu.

1. Robotsko kosilnico namestite na polnilno postajo (sli-
ka 9.R).

2. Potisnite robotsko kosilnico na polnilni postaji tako, da
se bo prikljucil konektor za polnjenje (slika 9.S).

3. Pritisnitenagumb "STOP" (slika9.A), dase odpre pokrov
(slika 9.B) komandne konzole (slika 9.C).

4. Vklopite robotsko kosilnico z gumbom "ON/OFF"
(slika 9.E).

5. Svetleca ikona "AKUMULATOR" (slika 9.0) utripa z

modro barvo; robotska kosilnica se polni.

Zaprite pokrov (slika 9.B).

Robotsko kosilnico pustite polniti vsaj toliko ¢asa, kot

je navedeno v odst. 2.3.2.

No

OPOMBA: Polnjenje akumulatorja pred zimskim uskladi-
SEenjem je treba opraviti v skladu z navodili v odst. 4.3.

OPOMBA: Akumulator robotske kosilnice je pokvarljiv
element in njegova zmogljivost polnjenja se s¢asoma
zmanijSuje, kar skrajSuje ¢as avtonomnega delovanja
robotske kosilnice, uéinkovitost kosSnje pa ostaja
nespremenjena.

3.5. NASTAVITEV VISINE KOSNJE

Za nastavitev visine kosnje sledite vodenemu postopku v
APLIKACIJI.

OPOZORILO:
Med prilagajanjem viSine ko$nje se ne

dotikajte rezalne naprave.

OPOMBA: Dolzina tistega dela trave, ki ga kosilnica
pokosi, ne sme presegati 10 mm.

3.6. MODUL KAMERE

Robotska kosilnica je opremljena z modulom kamere (slika
1.P), da se lahko izogiba oviram, ki so morebiti prisotne na
delovnem obmogju, in za izboljSano navigacijo.

Za nastavitve in uporabo modula kamere sledite vodenemu
postopku v APLIKACIJI "Stiga.GO".

OPOMBA: Na ucinkovitost prepoznavanja ovir in roba
delovnega obmocja vplivajo Stevilni dejavniki: oblika in
velikost predmeta, pogoji osvetlitve, Cistost in obraba
lece, vrsta trate, vremenske razmere itd.

OPOMBA: Ce je trava previsoka, lahko modul kamere
travo zamenjuje z oviro. Ce se robotska kosilnica zaradi
visoke trave kar naprejustavljaalispreminjasmer, je treba
najprejzmanjsati visino trave s pomocjo klasi¢ne kosilnice.

OPOZORILO:
Mogoce je, da modul kamere ne more zaznati

predmetov, ¢e so slednji popolnoma obdani
ali prekriti z zelenjem; to se lahko zgodi v
primeru visoke in goste trave.

OPOZORILO:
Ne glejte neposredno v LED svetilko modula

kamere, da preprecite posSkodbe vida




4. VZDRZEVANJE

OPOZORILO:

Uporabljajte samo originalne nadomestne
dele.

OPOZORILO:

Namescenih varnostnih naprav ne spre-
minjajte, ne predelajte, ne zaobidite in ne
odstranjujte.

OPOZORILO:

Nevarnost ureza rok.

Uporabite zas¢itne rokavice, da preprecite
nevarnost ureza rok.

OPOZORILO:

Nevarnost izmeta drobcev v o€i.

Uporabite zas¢itna ocala, da preprecite
nevarnost izmeta drobcev v oéi.

POZOR:

Pretirana uporaba vode lahko povzroci
prodiranje v notranjost in poSkodovanje
elektriénih komponent.

PREPOVED:
Ne uporabljajte curkov vode pod pritiskom.

PREPOVED:

Robotske kosilnice ne potopite v vodo niti v
celoti niti delno, da ne povzrocite nepopra-
vljivih poskodb elektricnih in elektronskih
komponent.

PREPOVED:

Notranjih delov robotske kosilnice ne
umivajte, da ne poskodujete elektri¢nih in
elektronskih komponent.

PREPOVED:

Ne uporabljajte topil alibencina, da ne posko-
dujete pobarvanih povrsinin plastiénih delov.
PREPOVED:

Za c¢iSc¢enje le€e na modulu kamere upo-
rabljajte samo rahlo ovlazeno mehko krpo.
V nobenem primeru ne uporabljajte krta¢,
strgal, hrapavih gobic ali kemicnih topil.

4.1. PROGRAMIRANO VZDRZEVANJE

Za boljSe delovanje in daljSo zivljenjsko dobo izdelek redno
Cistite in zamenjajte obrabljene dele.

Opravila izvajajte s pogostnostjo, ki je navedena v tabeli.

POGOSTNOST KOMPONENTE _|VRSTA POSEGA
Tedensko Rezilo Ocistite in preverite ucin-
ali kovitost rezila. (Glejte
vsakih 50 ur dela odst. 4.2)

Ce je rezilo zaradi udarca
upognjeno ali obrabljeno,
ga zamenjajte. (Glejte
odst. 4.2)

Kontakti za pol-|O¢istite in odstranite mo-
njenje rebitno oksidacijsko plast
(Glejte kompletni prirocnik)

Modul kamere Ciscenje lece - (glejte

kompletni priro¢nik)

Meseéno Robotska kosilnica|Opravite ¢iséenje. (Glejte
ali kompletni priroénik)
vsakih 100 ur dela

Polnilna postaja in|Kontrolirajte obrabljenost
napajalni kabli ali morebitne poskodbe
in po potrebi zamenjajte.
(Glejte kompletni prirocnik)

Na koncu sezone kos- | Akumulator
nje ali vsakih Sest me-
secev, ¢e se robotska
kosilnica ne uporablja

Izvedite polnjenje akumu-
latorja pred shranjevanjem.
(Glejte odst. 4.3)

Letno ali ob koncu|Robotskakosilnica |Opravite servis v pooblas-
sezone kosnje éenem centru tehni¢ne
pomoci. (Glejte odst. 4.1)

Vsako leto je treba v pooblaséenem centru tehni¢ne pomodi
opravitiservis, da se robotska kosilnica ohraniv dobrem stanju.

OPOMBA: Morebitne okvare zaradi neizpolnitve letnega
servisa ne bodo priznane v garanciji.

4.2. ZAMENJAVA REZIL

1. Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).

2. Obrnite robotsko kosilnico na glavo in pazite, da ne
poskoduijete prosto gibljivega pokrova.

3. Odvijte pritrdilne vijake (slika 10.E).

4. Zamenjajte rezila (slika 10.D) in pritrdilne vijake
(slika 10.E).

5. Privijte pritrdilne vijake (slika 10.E).

4.3. ZIMSKO}/vZDF!iEVANJE AKUMULATORJAIN
SKLADISCENJE

1. Napolnite akumulator v skladu z vodenim postopkom v
APLIKACIJI, ki je dostopen s strani "Nastavitve".

2. Ocistite robotsko kosilnico (glejte kompletni priroénik).

3. Shranite robotsko kosilnico nasuhem mestuinnavarnem
pred zmrzaljoter se prepric¢ajte, daje izklopljena, varnostni
klju¢ (slika 11.C) pa izvle€en iz robotske kosilnice.

OPOMBA: Za podrobnej$e informacije o postopku
zimskega polnjenja akumulatorja glejte kompletni
priro¢nik.

OPOMBA: Za veljavnost garancije za akumulator je treba
zabelezZiti polnjenje s postopkom v aplikaciji.

4.4. ZAMENJAVA AKUMULATORJA

Zamenjavo akumulatorja sme opraviti izkljuéno SERVISNO
OSEBJE PODJETJA STIGA.

Cejetrebaakumulator zamenjati, se obrnite naservisni center
ali na svojega prodajalca.

5. TRANSPORT, SKLADISCENJE IN
ODSTRANJEVANJE

5.1. PREVOZ

OPOMBA: Za transport na velike razdalje je priporocljiva
uporaba originalne embalaze.

1. Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).
2. Ocistite robotsko kosilnico (glejte kompletni priro¢nik).



3. Dvignite robotsko kosilnico za ro¢aj (slika 11.D) in pri
no$enju pazite, da bo rezilo dale¢ od telesa.

5.2. SKLADISCENJE

Robotsko kosilnico morate uskladis¢itiv vodoravnem polozaju,
na suhem mestu, zas¢itenem pred zmrzaljo, potem ko ste jo
ocistiliin opravilizimsko polnjenje akumulatorja (glejte pogl.4).
Med dolgimi obdobiji nedejavnosti odklopite polnilno postajo
od elektriénega omreZja.

5.3. ODSTRANITEV

OPOZORILO:
A Za odstranitev akumulatorja iz robotske

kosilnice se obrnite na pooblasceni servisni
center.

6. ODPRAVLJANJE TEZAV

. Embalazo izdelka je treba odstraniti na trajnosten nacin: v

zatodolo¢enih zbiralnikih aliv pooblas€enih zbirnih centrih.

. Odstranite robotsko kosilnico v skladu z lokalnimi

zakonskimi predpisi.

. Obrnite se na ustrezne ustanove za recikliranje in

odstranjevanje, saj je robotska kosilnica uvr§éena med
OEEOQ (odpadno elektri¢no in elektronsko opremo).

. Stare ali iztroSene akumulatorje je treba odstraniti

na trajnosten nacin: v za to dolo¢enih zbiralnikih ali v
pooblasc¢enih zbirnih centrih.

OPOZORILO:
Ustavite robotsko kosilnico in vzpostavite varne pogoje (glejte odst. 1.4).

Spodaj je seznam glavnih nepravilnosti, ki se lahko pojavijo med delovanjem.

(Za podrobnejsi opis glejte kompletni priro¢nik.)

MOTNJA VZROKI

RESITVE

Poskodba rezalnega diska ali rezil

Zamenijajte poskodovane komponente (glejte odst. 4.2).

vrvmi, kosi plastike itd.).

Rezalna naprava je blokirana z ostanki (trakovi, | Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).

Sprostite rezilo.

kosilnica je hrupna. predmetov itd.).

Robotska kosilnicaje bilazagnana ob prisotnosti
Neobicajne vibracije. Robotska | nepri¢akovanih ovir (padlih vej, pozabljenih

Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4). Odstra-
nite ovire in znova zazenite robotsko kosilnico.

Okvara elektromotorja.

Motor je treba zamenijati; obrnite se na servisni center.

Previsoka trava.

Zvisajte visino kosnje (glejte odst. 3.5).

Z obicajno kosilnico opravite predhodno ko$njo trate.

Tezave z anteno polnilne postaje.

Ce tezava ni odpravliena, se obrnite na servisni center.

Robotska kosilnica se v polnilni

Ugreznitev terena v bliZini polnilne postaje.

Obnovite pravilno postavitev polnilne postaje (Glejte
odst. 2.3.1).

postajine postaviv pravilni polozaj.

Polnilna postaja ni bila pravilno umerjena ali pa | Ko odpravite vir motenj, umerite polnilno bazo prek apli-
so v blizini postaje elektromagnetne motnje. kacije. Upostevajte kompletni priro¢nik.

Lucka polnilne postaje se ne priz-
ge, ko je robot lo¢en od polnilne

postaje napake na polnilni postaji.

Ni elektriénega napajanja ali pa je prislo do

Preverite, ali je napajalnik pravilno priklju¢en na elektric-
no vtiénico. Preverite, ali je prikljuéni kabel napajalnika
neposkodovan.

. . . ) kompletni priroénik.
Lucka polnilne postaje utripa.

Prisotna je okvara na polnilni postaji. Upostevajte

Odklopite polnilno postajo od elek}riénega napajanjain jo
ponekajminutah znova priklopite. Ce tezava niodpravljena,
se obrnite na servisni center.

Polnilna postaja ni pravilno konfigurirana.

Konfigurirajte polnilno postajo prek aplikacije. Upostevajte
kompletni priroénik.

Na tipkovnici je prizgana opozo-
rilna ikona

Oznacuije stanje nepravilnosti/okvare.

Za vec¢ informacij glejte aplikacijo ali kompletni priro¢nik.

Robotska kosilnica se ob&asno

ustavlja sredi delovnega obmocja Sibek signal GPS

Ce tezava ni odpravljena, se obrnite na servisni center




SRPSKI - Prevod originalnih uputstava

> na veb stranici stiga.com

> skeniranjem QR koda

Kompletno uputstvo za upotrebu je dostupno:

> uaplikaciji STIGA.GO, koja je dostupna u App Store i Google Play

Download full manual
stiga.com

NAPOMENA: uputstva u ovom priru¢niku vaze za sve
modele autonomnih robotskih kosacica. Osim ako
nije drugacije navedeno, slike se odnose na platformu
SRSVO1.

NAPOMENA: ovaj priruénik sadrzi osnovne instrukcije,
koje se uglavnom odnose na sigurnost. Za pravilnu
montazu, treba pazljivo proditati i slediti kompletni
korisnicki priruénik (vidi gore).

1. BEZBEDNOST

OBAVEZA:
Pazljivo procitati pre upotrebe
i sacuvati za buducéu upotrebu.

1.1. PROCEDURE ZA
BEZBEDAN RAD

Obuka

a. Pazljivo procitati uputstva, upoznati se
sa komandama i pravilnom upotrebom
masine.

b. Nikada ne dozvoliti upotrebu masine
deci, osobama sa smanjenim fizi¢kim,
senzornimilimentalnim sposobnostima
ilikojeimaju nedostatakiskustvaiznanja
iliosobama koje nisu upoznate sa ovim
uputstvima. Lokalni propisi mogu
ograni¢e starosno doba rukovaoca.

c. Rukovalac ili korisnik je odgovoran za
nezgode ili opasnosti koje ukljucuju
trecalica'iliopremukoja pripadatreéim
licima.

Priprema

a. Uveriti se da je automatski sistem
za razgranienje prostora ispravno
programiran kao $to je navedeno.

b. Periodi¢no pregledati podrucje u kom
se masina koristi i ukloniti kamenje,
Stapove, kablove i sve druge strane
predmete Kkoji bi mogli da ometaju rad.

1.

. Periodiéno vizuelno proveriti da li su

nozevi, vijci nozevai jedinica za kosenje
pohabaniiliosteceni.Zamenitipohabane
ili oSteéene nozeve i vijke u parovima
kako bi se odrzala ravnoteZza masine.

.Znakovi upozorenja moraju biti

postavljeniokoradnog podruc¢jamasine,
ako se koristi na javnim povrsSinama ili
je otvorena za javnost. Znakovi moraju
imati slededi tekst: “Paznja! Automatska
kosadica! Drzati se podalje od masine!
Nadgledati decu!”.

1.1. RAD

Opste informacije

a.

Ne koristiti maSinu ako su Stitnici
neispravni ili ako nema sigurnosnih
uredaja, na primer, ako nema zastita.

. Ne stavljati ruke ili noge blizu ili ispod

rotirajucih delova. Uvek se postaviti dalje
od ispusnog otvora.

. Nedodirivati pokretne delove masine pre

nego $to se potpuno zaustave.

. Tokom rukovanja masinom, uvek nositi

Cvrste cipele i dugacke pantalone.

. Ne podizati i ne prenositi kosaCicu dok

motor radi.

Izvaditi uredaj za onemogucavanje iz

jedinice:

- Pre uklanjanja prepreka;

- Pre provere, €iS¢enjailirada namasini;

- Ako vas udari strani predmet, proverite
da li je masina;

- Ako masina poCne nepravilno da
vibrira, pre nego S§to je ukljucte,
proverite da li ima oStecenja.

. Ne ostavljatimas$inudaradibeznadzora

kada su kucni ljubimci, deca ili druge
osobe u blizini.




Odrzavanje i €uvanje

a. Dobro pritegnuti sve matice, zavrtnje
i vijke u cilju bezbednog rada masine.

b. Cesto proveravati da li je robotska
kosacica pohabana ili da li na njoj ima
kvarova.

c. Iz bezbednosnih razloga neophodno je
zameniti pohabane ili ostecene delove.

d. Uveriti se da su nozevi zamenjeni samo
odgovarajuc¢im rezervnim delovima.

e. Uveriti se da su baterije napunjene
odgovarajuéimpunjac¢emkojipreporucuje
proizvodag¢. Nepravilna upotreba moze
dovesti do strujnog udara, pregrevanja
ili curenja korozivne te¢nosti iz baterije.

f. U slu€aju curenja elektrolita, oprati
vodom/sredstvom za neutralizaciju i
potraziti medicinsku pomo¢ u slu€aju
kontakta sa o¢ima.

g. Masina se mora odrzavati u skladu sa
uputstvima proizvodaca.

Preostali rizici

- lako je proizvod je usaglasen sa svim
bezbednosnim zahtevima, ali i dalje
mogu postojati dodatni rizici zbog
nepravilne instalacije i/ili nepredvidenih
situacija. Stoga je neophodno da
oblast na kojoj proizvod radi bude bez
predmeta, ljudiizivotinja,idasvalicakoja
mogu imati pristup radnom prostoru, ¢ak
i povremeno, budu upoznatasamogucim
opasnostima.

- U slu€aju nevremena sa rizikom od
udara groma i uopste u oc¢ekivanju losih
vremenskihuslova, preporucuje sedase
proizvod ne koristi i da se svi periferne
uredajeiskopCajusaelektricnemreze.Da
biste koristili proizvod, ponovo povezite
periferne uredaje sanapajanjemuskladu
sa uputstvima iz priru¢nika.

1.2. OPIS PROIZVODA

Robotska kosacica (SI. 2.A) je dizajnirana i napravljena da
automatski kosi travu u bastama u bilo koje doba danali noci.
U zavisnosti od razli€itih karakteristika povrsine koja se kosi,
robotska kosacica se moze programirati da radi u nekoliko
oblasti koje su ograni¢ene virtuelnom granicom i povezane
virtuelnim putevima prenosa.

Tokom rada, robotska kosacica kosi podrucje ograni¢eno
virtuelnom granicom (Sl. 2.B). Kada je robotska kosacica
blizu virtuelne granice (SI. 2.B) ili naide na prepreku (SI.2.C)
menja putanju u skladu sa izabranom strategijom navigacije.
Robotska kosadica vrsi automatsko i potpuno koSenje
ograni¢enog travnjaka.

Proizvod radi putem satelitskog signala i prima podatke o
satelitskoj korekcijiiz STIGA oblaka. Tehnologijaradarobotske
kosacice zasnovana je na prenosu podataka izmedu STIGA
Cloud-a i samog robota. Za kori§éenje proizvoda potreban
je i mobilni uredaj (pametni telefon).

Robotska kosacica je opremljena modulom kamere (Sl. 1.P)
kako bi se izbegle prepreke u radnom podruéju i poboljSale
performanse navigacije.

Kori¢enje udruge svrhe moze bitiopasnoimoze prouzrokovati
povrede osoba i/ili oStecenje predmeta. Nepravilna upotreba
ukljuCuje (kao primer, ali ne ograni¢avajuci se na): prevoz
ljudi, dece ili Zivotinja na masini; transportovanje masinom;
upotrebu masine za povlacenje ili guranje tereta; upotrebu
masine za ko$enje vegetacije koja nije trava.

NAPOMENA: Za rad robotske kosilice obavezno je
prisustvo mobilne mreze na mestu postavljanja. Proverite
unapred da li je pokrivenost mobilnom mrezom dovoljna
na veb-stranici stiga.com ili putem aplikacije. Dobavlja¢
mreznog povezivanja moze da se promeni u bilo kom
trenutku na osnovu komercijalnih ugovora.

NAPOMENA: Da bi radila, robotska kosacica prima
podatke o satelitskoj korekciji, koji se prenose putem
STIGA oblaka. Signal satelitske korekcije je dostupan
u mnogim zemljama. Prethodno proverite da li je signal
satelitske korekcije dostupan na mestu postavljanja
na stiga.com ili putem aplikacije. Ako signal satelitske
korekcije nije dostupan na mestu postavljanja, potrebno
je instalirati satelitsku referentnu stanicu, dostupnu kao
dodatna oprema (pogledajte kompletan priru¢nik).

1.3. SIMBOLI | PLOCICE

PAZNJA:
Prog¢itati uputstva za korisnika pre pocetka
rada sa proizvodom.

PAZNJA:

Opasnost od izbacivanja predmeta i
udaranija o telo.

Drzati bezbedno odstojanje od masine
tokom rada.

PAZNJA:

Nikada ne stavljati Sake ili stopala u leziste
rezne glave.

Ukloniti uredajza onemogucéavanje pre rada
na masini ili pre njenog podizanja.

=




PAZNJA:

Nikada ne stavljati Sake ili stopala u leziste
rezne glave.

Ne penjati se na masinu.

A
ZABRANA:
Uveriti se da nema ljudi (posebno dece,
starijih osoba ili osoba sa invaliditetom) i

kuénih ljubimaca u radnom prostoru dok
masina radi.

Drzati podalje decu, kuéne ljubimce i druge
osobe dok masina radi.

ZABRANA:
@ Ne koristiti uredaje za ¢iS¢enje pod visokim

pritiskom na masini u svrhu éiSéenja ili
pranja.

Aparat sa izolacionom klasom Ill,
@ napajan baterijom (robotska kosacica) ili
D

odgovarajuéim napajanjem (postolje za
punjenje).

Koristite originalno napajanje sa
karakteristikama prikazanim na plo¢ici.

Simbol napajanja jednosmernom strujom.

Stepen zastite od prodiranja évrstih tela
i vode.

Otpad iz elektricne i elektronske opreme,
koji ¢e se isporucivati u predvidene objekte
za reciklazu i odlaganje.

Garantovani nivo zvuéne snage

1.4. ZAUSTAVLJANJE | ISKLJUCIVANJE
ROBOTSKE KOSACICE U BEZBEDNIM
USLOVIMA

OBAVEZA:

Uvekiskljuéiti robotsku kosacicu u bezbednim
uslovima pre bilo kakvog ¢i§¢enja, transporta
ili odrzavanja.

1. Pritisnuti dugme ,STOP” (Sl. 1.A) za bezbedno
zaustavljanje robotske kosacice i otvaranje zastitnog
poklopca (Sl. 1.B).

2. Pritisnuti dugme za isklju¢ivanje (SI. 1.E) na nekoliko
sekundi i pri¢ekati da se isklju¢i LED indikator istog
dugmeta.

3. Samo nakon $to se LED indikator iskljuci (SI. 1.E), izvaditi
sigurnosniklju¢ (Sl.1.D) zaiskljuivanje robotske kosacice
u bezbednim uslovima.

4. Zatvoriti zastitni poklopac (SI. 1.B).

5. Robotska kosacica je zaustavljena ili isklju¢ena u
bezbednom stanju.

2. MONTAZA

PAZNJA:
A Ne modifikovati, ne menjati, zaobilaziti i ne

uklanjati montirane sigurnosne uredaje.

NAPOMENA: Za dodatna objasnjenja o montazi
proizvoda, kontaktirati distributera kompanije STIGA.

KOMPONENTE ZA POSTAVLJANJE (STANDARDNA
OPREMA MOZE DAVARIRA UZAVISNOSTIOD MODELA)
(Sl.3)

(A) Baza za punjenje, (B) Napajanje baze za punjenje, (D)
Vijci za priévrcivanje baze za punjenje, (H) Mobilni uredaj
(nije ukljucen).

2.1. PROVERA ZAHTEVA ZA MONTAZU
2.1.1. PROVERA VRTA:

* Proverite stanje vrta u cilju identifikovanja virtuelnih
granica, prepreka i oblasti koje treba iskljuéiti.
¢ Nivelisati teren tako da se nakon kiSe ne formiraju lokve.

2.1.2. PROVEREZAINSTALIRANJEBAZEZAPUNJENJE
1 JEDINICE ZA NAPAJANJE:

ELEKTRICNA OPASNOST:

Neophodno je pripremiti uticnicu koja je
u skladu sa zakonima koji su na snazi u
odredenjoj Drzavi.

ELEKTRICNA OPASNOST:

Napojno kolo mora biti zasticeno uredajem
za diferencijalnu struju (RCD) sa strujom
aktiviranja koja ne prelazi 30 mA.

ELEKTRICNA OPASNOST:

Ne prikljuéivati jedinicu za napajanje na
utiénicu ako su utikac ili kabl osteceni.

Ne prikljucivati i ne dodirivati oSteéeni kabl
pre nego Sto se iskljuci sa napajanja.
Osteceni kabl moze dovesti do kontakta sa
delovima pod naponom.

> B B

1. Pripremitiravnu povrsinu naivicitravnjaka za postavljanje
baze za punjenje.Baza za punjenje treba da se postavina
lokaciju koja je udometu satelitskih signala, po moguénosti
u delu vrta u kom je nebo potpuno vidljivo.

2. U podrucju ispred baze za punjenje mora postojati
deo Sirine najmanje 2 m i duzine najmanje 3 m bez
prepreka.

NAPOMENA: Smatra se da je nebo potpuno vidljivo
kada se vidi pod uglom od najmanje 120 stepeni u svim
pravcima.

PAZNJA:
Kabl za napajanje, jedinica za napajanje,

produzni kabl i bilo koji drugi elektriéni
kabl koji ne pripada proizvodu mora ostati
izvan podrucja koSenja kako bi se odrzalo
odstojanje od opasnih pokretnih delova i
kako bi se izbeglo ostecenje kablova koje
moze dovesti do kontakta sa delovima pod
naponom.




3. Pripremiti podru¢je zamontaZu jedinice za napajanje tako
da ni pod kakvim atmosferskim uslovima ne moze da se
nade uronjena u vodu. PoZeljno je montirati je u zatvoren
odeljak zastiéen od atmosferskih uticaja, na mestu koje
nije lako dostupno neovlasc¢enim licima.

2.1.3. PROVERE U CILJU DEFINISANJA VIRTUELNIH
GRANICA:

1. Proveriti da li je maksimalni nagib radne povrsine manji
ili jednak 45% ili 50%, na osnovu modela (vidi TEHNICKI
PODACI) Za definisanje virtuelnih granica, postovati
pravila prikazana na Sl. 4.

PAZNJA:
A Robot moze da kosi povrsine samaksimalnim

nagibom od 45% ili 50% u zavisnosti od
modela.

U sluéaju nepostovanja uputstava, robot moze
da prokliza i izade iz radnog podruéja

PAZNJA:

Podruéja sa nagibima ve¢im od dozvoljenih
ne mogu da se kose. Postaviti virtuelnu ivicu
ispred nagiba isklju¢ujuéi tu oblast travnjaka
iz kosenja.

2. Proveriti celuradnu povrsinu: proceniti prepreke i prostore
koje treba iskljuciti iz radnog podruéja a koja se moraju
programirati kao prostori koje treba izbegavati.

2.2. KRITERIJUMI RAZGRANICENJA RADNIH
PODRUCJA PUTANJE PRENOSA

1. U prisustvu trotoara ili staze na istom nivou kao travnjak,
virtuelna granica moze da se poklopi sa ivicom trotoara
(SI.5.A).

2. U sluéaju postojanja bazena, ribnjaka ili iskopa, virtuelna
granicamorabiti programirana na udaljenostiod najmanje
1 metra. Ako se bazen, ribnjak ili iskop nalazi na kraju
nagiba, virtuelna granica mora biti programirana na
udaljenosti od najmanje 1,5 metra (SI. 5.B).

3. Uslucajustabalasaizbocenimkorenima, virtuelnagranica
mora biti programirana tako da sprecidarobotska kosacica
prede preko neravnih povrsina (SI. 5.C).

4. Virtuelna granicamora biti programirana tako da robotska
kosacica drzi rastojanje od najmanje 30 cm od podrucja
sa $ljunkom ili lomljenim kamenom (SI. 5.D).

5. U slu¢aju podruéja sa nagibom, pridrzavati se onoga $to
je navedeno u Par. 2.1.3.

6. U sluc¢aju kontinualnih konstruktivnih elemenata (zidovi,
ograde, Zive ograde itd.) sa visinom ve¢om od 50 cm,
virtuelna granica mora biti programirana na rastojanje od
najmanje 40 cm od njih (SI. 5.E).

7. U svim ostalim slu€ajevima, virtuelna granica mora da
postuje minimalno rastojanje od 30 cm izmedu robotske
kosacice i prepreke (SI. 5.F).

8. U slucaju razgranicenja prepreka koje su na rastojanju
manjemod 150cm jednaod druge, razgranicitiihkao jednu
prepreku postujuci gore navedena rastojanja (Sl. 5.G).

UPOZORENJE:
A Radno podrucje i uopste podrucja u kojima

robotska kosacica moze da se kre¢e moraju
biti razgrani¢ena neprohodnom ogradom.

2.2.1. USKI PROLAZI

1

2.

. U slu¢aju uskih prolaza, rastojanje izmedu dve virtuelne
granice mora biti Z =2 m (SI. 6.A).

U slu€aju prolaza u kojem bi razmak izmedu virtualnih
granica bio <2 m, deo podrucja iza suzenja (Sl. 6.A)
robotska kosacica nece automatski moéi da obuhvati
to podrugje. U tom slu¢aju, moraju se programirati dve
odvojene virtualne zone za koSenja (SI. 6.B) i spojiti ih
sa putanjom za virtualni prenos (Sl. 6.C). Pogledajte
kompletni priruénik.

2.2.2. PUTANJE ZA PRENOS

Podru¢ja vrta izmedu kojih se nalaze povrsine koje se ne
kose moraju da budu povezane putanjama za prenos.
Putanje prenosa moraju da budu u skladu sa maksimalnim
ograni¢enjem nagiba od 20%.

1

. Pronac¢i medu moguéim prolazima, najlaksi put za prenos
koji omoguéava odrzavanje najveée udaljenosti od bilo
koje prepreke i koji se ne ukrsta sa podrucjima koja se
obi¢no koriste za parkiranje, za tranzit vozila ili po kojima
hodaju ljudi.

. Putanja penosa ukljuuje zonu manevrisanja koja se
proteze 1 m udesno i 1 m ulevo od snimljene putanje
(SI.7.A). Moraju se pratiti slede¢e minimalne udaljenosti
izmedu prostora za manevrisanje i razli¢itih delova
vrta: 30 cm od prepreka koje su ograni¢ene virtualnim
perimetrom ili zonama koje ne treba kositi (SI. 7.B), 30
cm od neograni¢enih fiksnih prepreka ili neprestanih
strukturnih elemenata (SI. 7.C), 1 m od javnih puteva
(SI.7.D), 1 m od bazena (SI. 7.E), 1 m od peSackih zona
(SI.7.F), 1 m od litica ili strmih padina (SI. 7.G).

. U sluéaju uskih prolaza gde se gore navedene razdaljine
ne mogu postovati, prolaz se mora razgraniciti barijerama
koje se ne mogu preci ako veé nisu prisutne.

NAPOMENA: Snimljene putanje za prenos u uskim
prolazima mogu imati neadekvatan prijem satelitskog
signala, $to utiCe na operativnu taénost robotske kosilice.

2.

3. MONTAZA KOMPONENTI

ELEKTRICNA OPASNOST:

Koristiti samo punjaé baterija i jedinicu za
napajanje koje je isporué¢io Proizvodac.
Nepravilna upotreba moze izazvati strujni
udar i/ili pregrevanje.

Koristiti zastitne rukavice kako bi se izbegla
opasnost od posekotina na rukama.
UPOZORENJE:

Opasnost od dospevanja prasine u oéi.
Koristiti zastitne naocare kako bi se izbegla
opasnost od dospevanja prasine u o¢i.

UPOZORENJE:
A Opasnost od posekotina na rukama.



ELEKTRICNA OPASNOST:

Prikljuéiti napajanje tek nakon zavrSetka
svih radnji montaze. Ako je potrebno, tokom
montaze iskljuéiti glavno strujno napajanje.

2.3.1. MONTAZA BAZE ZA PUNJENJE

Baza za punjenje se moze montirati u radnom podrudju ili u
oblasti koja je sa njim povezana putem putanja za prenos.

1. Proveriti zahteve za instalaciju kao $to je navedeno u
Par.2.1.2.

2. Ako je potrebno, pripremiti teren tako da povrsina baze
za punjenje (SI. 8.L) bude u istom nivou sa travnjakom,
teren mora da bude savr§eno ravan i kompaktan kako bi
se izbegla deformacija povrSine baze za punjenje.

3. Priévrstiti bazu za punjenje (SI. 8.L) za tlo putem vijaka
za pri¢vrséivanje (SI. 8.M).

4. Postavite konektor za punjenje u radni polozaj (SI. 8.A).
Uverite se da je konektor za punjenje horizontalan.
Postavite zastitni poklopac (SI. 8.C).

5. Prikljuiti jedinicu za napajanje na bazu za punjenje i
zavrnuti konektor.

6. Prikljuciti utika¢ za struju u elektri¢nu uti€nicu.

7. Proverite da li, kada robotska kosacica nije u bazi za
punjenje, lampica na bazi za punjenje (SI. 8.N) svetli
(pogledati Par. 3.3).

UPOZORENJE:
Postavite bazu za punjenje najmanje 1 metar

od bilo koje zapaljive povrsine, materijala ili
predmeta. Ne postavljajte bazu za punjenje
na zapaljive povrsine, kao §to su drveni ili
plastiéni podovi.

2.3.2. PUNJENJE ROBOTSKE KOSACICE NAKON
MONTAZE

Pre prve upotrebe proizvoda, puniti baterije najmanje 2

sata (vidi ar. 3.4).

2.4. PRVO POKRETANJE ROBOTSKE KOSACICE

Tokom pocetne instalacije, morate upariti robotsku
kosacicu sa aplikacijom ,STIGA.GO". Pratite ¢arobnjaka u
aplikaciji ,STIGA.GO".

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMIRANJE VIRTUELNIH GRANICA,
PUTANJAPRENOSA|OBLASTIKOJETREBA
IZBEGAVATI

Programiranje virtuelnih granica, putanje prenosa i oblasti
koje treba izbegavati vrSi se koriS§¢enjem odgovarajucih
vodenih procedura koje su prisutne u aplikaciji ,STIGA.GO”.
Procedura zahteva da se robotskom kosacicom upravlja
ruéno hodanjem pored nje u skladu sa opstim kriterijumima
navedenim u Par.2.2.

UPOZORENJE:
Radno podrucjeili putanje koje koristi masina

za svoj prenos moraju biti postavljeni tako da
ne obuhvatajujavne prostore, povrsine koje se
obiéno koriste za parkiranje, za tranzit vozila
ili hodanije ljudi, kako bi se izbeglo nanosenje
Stete ljudima, stvarima ili vozilima.

UPOZORENJE:

Radi sopstvene bezbednosti i kako bi se
izbeglo nanosenije Stete ljudima, zivotinjama
ili stvarima, rukovalac mora prvo da bude
upoznat sa podruc¢jem u kom se robotskom
kosacicom upravlja ruéno.

Tokom ruénog upravljanja robotom, hodati
pazljivo kako ne bi doslo do pada.

UPOZORENJE:

Radno podrucje i uopste podrucja u kojima
robotska kosacica moze da se kre¢e moraju
biti razgraniéena neprohodnom ogradom.

Obezbediti adekvatnu ogradu ili nadgledati
robotsku kosacicu tokom rada.

3. RAD
3.1. RUCNI RAD ROBOTSKE KOSACICE

Robotska kosadica moze da se koristi bez programiranja
radnog vremena. U ovom reZimu, robotska kosacica obavlja
radni ciklus, vraca se na bazu za punjenje i ostaje tamo do
sledeceg ruénog pokretanja.

Za upotrebu masine u ovom rezimu, i dalje je potrebno
programirati virtuelne granice, putanje prenosa i oblasti koje
treba izbegavati (Vidi Par. 2.5)

1. Postaviti robotsku kosacicu na bazu za punjenje ili, u
svakom slu€aju, unutar perimetra montaze.

2. Pritisnuti dugme ,STOP” (SI. 1.A) za otvaranje poklopca
(SI. 1.B) i pristupiti komandnoj konzoli (SI. 1.C).

3. Pritisnuti dugme ,ON/OFF” (SI. 1.E) 5 sekundi kako bi se
robotska kosacica ukljucila.

4. Pritisnuti dugme ,ODABIR REZIMA” (SI. 1.F), sve dok ne
poéne da treperi samo ikonica ,POJEDINACNI CIKLUS
RADA” (SI. 1.L).

5. Pritisnuti dugme ,POTVRDI” (SI. 1.G). lkonica (SI. 1.L)
pocinje da svetli neprestanim svetlom za potvrdivanje
radnje.

6. Zatvoriti poklopac (SI. 1.B). Robotska kosacica ¢e poceti
da radi.



NAPOMENA: ovaj metod mozda nece garantovati
adekvatnu pokrivenost vrta, kako u pogledu potrebnog
vremena, tako i u pogledu ujednacenosti rezultata
koSenja, posebno ako vrt ima nepravilan oblik. Za
postizanje maksimalne efikasnosti robotske kosacice,
preporucuje se programiranje radnog vremena.

3.

2. OPISKOMANDIPRISUTNIHNA ROBOTSKOJ
KOSACICI

Spisak komandi, indikatora i njihove funkcije:

Dugme ,STOP” (SI. 1.A): sluzi za bezbedno zaustavljanje
robotske kosacice.

L,SIGURNOSNI KLJUC” (SI. 1.D): sluzi za bezbedno
isklju¢ivanje robotske kosacice.

Dugme ,ON/OFF” (SI. 1.E): sluzi za uklju€ivanje i
isklju€ivanje robotske kosacice i za resetovanje alarma.
Dugme ,ODABIR REZIMA” (SI. 1.F): sluzi za biranje
rezima rada robotske kosacice i za forsirano vrac¢anje u
bazu za punjenje.

Dugme ,POTVRDI” (SI. 1.G): sluzi za potvrdu podeSenog
rezima rada.

Svetleca ikona ,ZAKAZANI PROGRAM” (SI. 1.1): sluzi za
prikaz podeSavanja zakazanog programa.

Svetleéa ikona ,POJEDINACNI CIKLUS RADA" (SI. 1.L):
sluzizaprikaz podeSavanja pojedina¢nogradnogciklusa.
Svetleca ikona ,POVRATAK NA BAZU” (SI. 1.H): sluzi
za prikaz podeSavanja forsranog povratka na bazu za
punjenje robotske kosacice.

Dugme ,BLUETOOTH?” (SI. 1.M) koristi samo centar za
podrsku za dijagnosti¢ke aktivnosti.

Svetleca ikona ,ALARM” (SI. 1.N): sluzi za prikaz statusa
alarma.

Svetlecaikona ,BATERIJA” (SI. 1.0): sluzi za prikaz nivoa
napunjenosti baterije.

NAPOMENA: Za detaljniji opis gore navedenih komandi,
procitati celokupan priruénik.

3.

3. RAD BAZE ZA PUNJENJE

Baza za punjenje je opremljena svetleéom signalnom
lampicom (SI. 8.N) koja svetli na sledeci nacin:

Signalnalampicaisklju¢ena:bazazapunjenjejeisklju¢ena
ili je robot u bazi.

Signalna lampica svetli neprestano: robotska kosacica
nije povezana sa bazom za punjenje i signal antene se
pravilno prenosi.

Signalna lampica treperi: baza za punjenje nije pravilno
konfigurisanaili postoji kvar u bazi za punjenje. Pogledajte
kompletni priruénik.

3.4. PUNJENJE BATERIJE

Postupak,,PUNJENJE BATERIJE® omoguéava ruénu dopunu
robotske kosacice.

1. Postavitirobotsku kosacicu nabazuzapunjenje (SI.9.R).
Gurnuti robotsku kosacicu na bazu za punjenje dok se
konektor za punjenje ne uklopi (SI. 9.S).

3. Pritisnutidugme ,STOP”(SI.9.A) za otvaranje poklopca

(SI.9.B) i pristupiti komandnoj konzoli (SI. 9.C).

4. Ukljugitirobotsku kosacicu pomoéu dugmeta,,ON/OFF*
(SI.9.E).

5. Svetle¢aikona,BATERIJA®(SI.9.0) treperiu plavoj boji

i robotska kosacica se puni.

Zatvoriti poklopac (SI. 9.B).

Ostaviti robotsku kosacicu da se puni najmanje vreme

navedeno u Par. 2.3.2.

No

NAPOMENA: Punjenje baterije pre odlaganja tokom zime
mora da se izvrsi kao $to je navedeno u Par. 4.3.

NAPOMENA: Baterija robotske kosilice je deo koji moze
da se pokvari i kapacitet punjenja se viemenom smanjuje,
smanjujuci autonomiju rada robotske kosilice bez
ugrozavanja njenog funkcionisanja.

3.5. PODESAVANJE VISINE KOSENJA

Za podesSavanje visine koSenja, pratiti vodenu proceduru u
APLIKACIJI.

UPOZORENJE:
Ne dodirivati reznu glavu tokom podesavanje

visine kosenja.

NAPOMENA: Duzina trave koju kosi robotska kosacica
ne sme biti veéa od 10 mm.

3.6. MODUL KAMERE

Robotska kosacica je opremljena modulom kamere (SI. 1.P)
kako bi se izbegle prepreke u radnom podruéju i poboljSale
performanse navigacije.

Da biste podesili i koristili modul kamere, pratite uputstva u
aplikaciji ,Stiga.GO".

NAPOMENA: Performanse prepoznavanja prepreka i
ivica radnog podrucja zavise od mnogih faktora: oblika
i veliGine objekta, uslova osvetljenja, Cistoc¢e i habanja
sociva, vrste trave, vremenskih uslova itd.

NAPOMENA: Ako je trava previsoka, modul kamere
moze protumaciti vegetaciju kao prepreku. Ako robotska
kosacica nastavi da se zaustavlja ili menja smer zbog
visoke trave, potrebno je smanijiti visinu trave koristeci
tradicionalnu kosilicu.

UPOZORENJE:
Modul kamere mozda nec¢e moci da detektuje
objekte ako su potpuno okruzeniili prekriveni

vegetacijom, na primer u visokoj, gustoj travi.

UPOZORENJE:
Ne gledajte direktno u LED lampicu modula
kamere kako biste izbegli oStecenje vida.



ODRZAVANJE

UPOZORENJE:
Koristiti samo originalne rezervne delove.

UPOZORENJE:
Ne modifikovati, ne menjati, zaobilaziti i ne
uklanjati montirane sigurnosne uredaje.

UPOZORENUJE:

Opasnost od posekotina na rukama.
Koristiti zastitne rukavice kako bi se izbegla
opasnost od posekotina na rukama.

UPOZORENJE:

Opasnost od dospevanja prasine u oéi.
Koristiti zastitne naocare kako bi se izbegla
opasnost od dospevanja prasine u o¢i.

PAZNJA:
Prekomerna upotreba vode moze dovesti do
prodiranja i ostetiti elektricne komponente.

ZABRANA:
Ne koristiti vodene mlazove pod pritiskom.

ZABRANA:

Da ne bi doSlo do nepovratnog osteéenja
elektriénih i elektronskih komponenti, ne
uranjati robotsku kosacicu, delimiéno ili
potpuno, u vodu.

ZABRANA:

Ne prati unutrasnje delove robotske kosacice
da ne bi doSlo do ostecenja elektriénih i
elektronskih komponenti.

ZABRANA:

Ne koristiti rastvaraceilibenzin dane bidoslo
do ostecenja obojenih povrsina i plasti¢énih
komponenti.

ZABRANA:

Za ciSéenje sociva modula kamere koristite
samo meku, blago navlazenu krpu. Nemojte
koristiti Cetke, strugace, abrazivne sundere
ili hemijske rastvarace.
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4.1. PLANIRANO ODRZAVANJE

Za bolje performanse i duzi vek trajanja, obavezno cistiti
proizvod redovno i menjati istroSene delove.

Radnije vrsiti u¢estalo$¢u koja je navedena u tabeli.

UCESTALOST KOMPONENTA |VRSTA RADNJE

Nedeljno Noz
ili nakon svakih 50
sati koSenja

Ocistiti i proveriti
efikasnost noza.
(Vidi Par. 4.2)

Ako je noz savijen od
udarca ili ako je istroSen,
zameniti ga. (Vidi Par. 4.2)

Ocistiti i ukloniti
oksidacije, ako postoje.
(Vidi kompletn priru¢nik)

Kontakti za
punjenje

Modul kamere Ciscenje sociva - (vidi

kompletan priru¢nik)

Meseéno Robotska Izvrsiti iscenje. (Vidi

ili kosacica kompletn priru¢nik)

nakon svakih 100 sati (527272 bunjenie |Proveriti da i ima

kosenja i kablovi za ishabanih ili istrogenih

napajanje delova i, ako je potrebno,

zameniti ih. (Vidi
kompletn priruénik)

Na kraju sezone Baterija Napuniti bateriju

koSenja ili svakih pre odlaganja.

Sest meseci ako se (Vidi Par. 4.3)

robotska kosacica ne

koristi

Godisnje ili na kraju | Robotska Izvrsiti servis u

sezone ko$enja kosacica ovla§¢enom centru za
podrsku. (Vidi Par. 4.1)

Za odrzavanje robotske kosilice u dobrom radnom stanju
potrebnoje godisnjeizvrsitiodrzavanje u oviaS¢éenomservisu.

NAPOMENA: svi kvarovi zbog neizvr§avanja godi$njeg
odrzavanja nece biti priznati pod garancijom.

4.2. ZAMENA REZNIH NOZEVA

1. Iskljugiti robotsku kosadicu u bezbednim uslovima (vidi
Par.1.4).

2. Okrenuti robotsku kosadicu naopako, vodeci raéuna se
ne osteti plutajuci poklopac.

3. Odvrnuti vijke za priévrséivanje (SI. 10.E).

4. Zameniti nozeve (Sl. 10.D) i vijke za privrs¢ivanje
(SI.10.E).

5. Zatgnuti vijke za pri¢vr§civanje (SI. 10.E).

4.3. ODRiA\(ANJE BATERIJE TOKOM ZIME |
SKLADISTENJE

1. Napuniti bateriju u skladu sa vodenom procedurom
u APLIKACIJI kojoj moze da se pristupi sa stranice
,Podesavanja“.

2. Ocistiti robotsku kosacicu (Vidi kompletan priruénik)

3. Cuvajte robotsku kosagicu na suvom mestu zatiéenom
odmraza, vodedirac¢unadajeiskljuenaidaje sigurnosni
klju¢ (SI. 11.C) izvaden iz robotske kosacice.

NAPOMENA: Za detaljnije informacije o proceduri
punjenja tokom zime pogledati kompletan priruénik.

NAPOMENA: Podesavanje dopune kroz proceduru u
aplikaciji potrebna je da bi garancija za bateriju vazila.

4.4. ZAMENA BATERIJE

Zamena baterija je iskljugiva odgovornost TEHNICKOG
OSOBLJA kompanije STIGA.

Ako je potrebno zameniti bateriju, kontaktirati centar za
podrsku ili prodavca.

5. TRANSPORT, SKLADISTENJE |
ODLAGANJE

5.1. TRANSPORT

NAPOMENA: Predlazemo upotrebu originalnog
pakovanja za transport na velike udaljenosti.

1. Iskljuditi robotsku kosacicu u bezbednim uslovima (vidi
Par. 1.4).



2. Ocistiti robotsku kosacicu (Vidi kompletan priruénik)
3. Podiéi robotsku kosacicu drzanjem za rucicu (SI. 11.D) i
transportovatije, vodeciracunadase noz drzidalje od tela.

5.2. SKLADISTENJE

Robotska kosacica se mora ¢uvati u horizontalnom polozaju,
na suvom mestu dalje od mraza nakon ¢i§¢enja i punjenja
baterije tokom zime (pogledati Pogl. 4). Tokom dugih perioda
neaktivnosti, iskljuciti bazu za punjenje i satelitsku referentnu
stanicu sa elektriéne mreze.

RESAVANJE PROBLEMA
UPOZORENJE:

6.

A\

5.3. ODLAGANJE

A

. Odloziti pakovanje proizvoda na odrziv naéin u

—_

UPOZORENJE:
Za uklanjanje baterije iz robotske kosacice,
kontaktirati ovlaséeni centar za podrsku.

odgovarajuc¢e kontejnere za sakupljanje ili u posebnim
ovlaséenim centrima za sakupljanje.

. Odloziti robotsku kosadicu u skladu sa zahtevima lokalnog

zakonodavstva.

. Kontaktirati specifi¢na postrojenja za reciklazu i odlaganje

jerje robotska kosadica klasifikovana kao WEEE (otpadna
elektri¢na i elektronska oprema).

. Stare ili koris¢ene baterije odlozite na odrziv nadin u

kontejnere za sakupljanje ili u odgovaraju¢e ovlaséene
sabirne centre.

Zaustaviti robotsku kosaéicu i vratiti je u bezbedne uslove (Vidi Par. 1.4).

Ispod je spisak svih glavnih nepravilnosti koje bi mogle nastati tokom rada.

(Za detaljniji opis, pogledajte kompletan priru¢nik.)

PROBLEM UZROCI

RESENJA

Ostecen rezni disk ili noz

Zameniti oste¢ene komponente (Vidi Par. 4.2).

plasti¢ni fragmenti itd.).

Rezna glava blokirana ostacima (trake, uzad,

Iskljuciti robotsku kosacicu u bezbednim uslovima (Vidi
Par. 1.4). Deblokirati noz.

Anomalne vibracije. Robotska

kosaica emituje buku. predmeti itd.).

Robotska kosacica se ukljuéila u prisustvu
neocekivanih prepreka (pale grane, zaboravljeni

Iskljuciti robotsku kosacicu u bezbednim uslovima (Vidi
Par. 1.4). Ukloniti prepreke i ponovo pokrenuti robotsku
kosacicu.

Elektromotor je u kvaru.

Zameniti motor, obratiti se servisnom centru.

Trava previsoka.

Povedati visinu kosenja (Vidi Par. 3.5).

Napraviti preliminarno koSenje povr§ine normalnom
kosacicom.

Robotskakosacica se ne postavlja
pravilno unutar stanice za punjenije.

Problemi sa antenom baze za punjenje.

Ako problem nastavida postoji, obratiti se servisnom centru.

Sleganje zemljista u blizini baze za punjenje.

Vratiti ispravan polozaj baze za punjenje. (Vidi Par.2.3.1).

Baza za punjenje nije pravilno kalibrisana ili
postoje elektromagnetne smetnje u blizini baze.

Nakon $to se eliminiSe izvor smetnji, kalibrisati bazu za
punjenje putem aplikacije. Pogledajte kompletni priru¢nik.

Lampica baze za punjenje se ne
ukljuéuje kada je robot van baze
za punjenje.

Nema napona napajanija ili postoji kvar na bazi
za punjenje.

Proveriti da li je napajanje pravilno priklju¢eno na uti¢nicu
jedinice za napajanije. Proveriti integritet priklju¢nog kabla
za napajanje.

Lampica baze za punjenje treperi.

Postoji kvar na bazi za punjenje. Pogledajte
kompletni priru¢nik.

Iskljuciti bazu za punjenje i ponovo je ukljuciti nakon
nekoliko minuta. Ako problem nastavi da postoji, obratiti
se servisnom centru.

Baza za punjenje nije pravilno postavljena.

Konfigurisati bazu za punjenje preko aplikacije. Pogledajte
kompletni priruénik.

IkonaUpozorenjasvetlinatastaturi

Oznacava stanje anomalije/kvara.

Konsultovati aplikaciju za viSe informacija ili pogledati
kompletan priruénikl

Robotska kosacica se priviemeno
zaustavlja u radnom podruéju

Signal Slab GPS

Ako problem nastavida postoji, obratitise servisnom centru




SVENSKA - Oversittning av originalinstruktionerna

Hela bruksanvisningen finns tillgénglig pa:
> pa webbplatsen stiga.com

> iappen STIGA.GO, som artillgénglig pa App Store och Google Play

> genom att skanna QR-koden

Download full manual
stiga.com

ANMARKNING: Anvisningarna i den har handboken
galler alla robotgrésklipparna. Om inget annat anges
avser illustrationerna SRSV01-plattformen.

OBS: Denna handbok innehaller grundlaggande
instruktioner, framst relaterade till sékerhet. For korrekt
installation maste den kompletta bruksanvisningen (se
ovan) lasas och féljas noggrant.

1.

SAKERHET

SKYLDIGHET:
Las noga fére anvéandning och
sparaforframtida konsultation.

1

1. SAKRA DRIFTMETODER

Utblldnlng

a. Lasinstruktionernanoggrant, larkanna
kommandona och maskinens korrekta
anvandning.

. Lat aldrig barn, personer med nedsatt
fysisk, sensorisk eller mental férméaga,
eller utan erfarenhet och kdnnedom,
ellerpersonersominte kdnnertilldessa
instruktioneranvanda maskinen.Lokala
regler kan begransa operattrens alder.

. Operatéren elleranvandaren ska héallas
ansvarig forolyckor eller faror som berér
tredje part eller tredje parts utrustning.

Forberedelse

a.

Se till att det automatiska avgranss-
ningsstaketet &r korrekt programmerat
enligt anvisningarna.

. Kontrollera regelbundet omradet dar
maskinen anvands och ta bort stenar,
pinnar, kablar och andra frammande
foremal som kan hindra anvandningen.

. Utfér regelbundet en visuell inspektion

av knivarna, knivbultarna och klippag-

gregatet for att kontrollera att de inte &r

slitna eller skadade. Byt ut slitna eller

skadade knivar och bultar parvis fér att
bibehalla maskinens balans.

d. Varningsskyltar maste placeras runtma-
skinensarbetsomrade, omdenanvandsi
allménnautrymmenelleriutrymmensom
ar 6ppnafoérallmanheten.Signalernaska
ha féljande text: "Varning! Automatisk
grésklippare! Hall dig pa avstand fran
maskinen! Overvaka barn!

1.1.1. FUNKTIONSSATT

Allméan information

a. Anvandinte maskinen medtrasiga skydd
eller om sakerhetsanordningar inte ar
installerade, till exempel utan skydd.

b. Lagg inte hander eller fétter nara eller
under deroterande delarna.Hall dig alltid
borta fran tdmningsdppningen.

c. Rérintevid maskinensrérligadelarinnan
de har stannat helt.

d. Anvand alltid robusta skor ochlangbyxor
nar du anvander maskinen.

e. Lyftellertransporterainte grasklipparen
nar motorn ar igang.

f. Ta bort inaktiveringsenheten fran en-
heten:

- Innan du tar bort ett hinder

- Innan du kontrollerar, rengér eller utfor
arbeten pa maskinen

- Ommaskinentraffas av ettframmande
féremal, kontrollera om maskinen &r
skadad

- Om maskinen bérjar vibrera onormalt,
kontrolleraom den ar skadad innan du
startar om den.

g. Lat inte maskinen vara pa utan uppsikt
i narvaro av husdjur, barn eller andra
personer i narheten.




Underhall och férvaring

a. Dra at alla muttrar, bultar och skruvar
ordentligt fér séker maskinanvandning.

b. Kontrollerarobotgrasklipparen oftamed
avseende pa slitage eller férsamring.

c. Av sakerhetsskal ar det nédvandigt att
byta ut slitna eller skadade delar.

d. Se till att knivarna endast byts ut med
lampliga reservdelar.

e. Se till att batterierna laddas med ratt
laddare som rekommenderas av tillver-
karen. En felaktig anvandning kan leda
till elektriska stoétar, Gverhettning eller
lackage av fratande vatska fran batteriet.

f. Videlektrolytlackage, tvattamed vatten/
neutraliseringsmedel och kontakta laka-
re vid kontakt med 6gonen.

g. Maskinunderhall maste utférasienlighet
med tillverkarens instruktioner.

Kvarstaende risker

- Aven om produkten uppfyller alla sédker-
hetskrav kan det finnas ytterligare risker
pa grund av felaktig installation och/
eller ofdrutsdgbara situationer. Det ar
darfoér nédvandigt att halla det omrade
dar produkten anvands fritt fran foremal,
ménniskor och djur. Informera alla per-
sonersomkan hatilltrade, aventillfalligt,
tillarbetsomradet om de méjligafarorna.

- Vid askvader med risk for blixtnedslag
ochvidrisk for daliga vaderférhallanden
rekommenderar vi att du inte anvander
produkten och att du kopplar bort all
kringutrustning fran strémférsorjningen.
For att anvanda produkten, ateranslut
kringutrustningentill stromférsérjningen
enligt instruktionerna i handboken.

1.2. PRODUKTBESKRIVNING

Robotgrasklipparen (fig.2.A) ar utformad och konstruerad for
automatisk grasklippning i av tradgardsgrasmattor nar som
helst under dagen eller pa natten.

Enligt de olika egenskaperna pa ytan som ska klippas kan
robotgrasklipparen programmeras for att arbeta pa flera
omraden som avgransas av en virtuell grans och ar anslutna
med virtuella forflyttningsvagar.

Under driften klipper robotgrasklipparen inom omradet som
begransasavenvirtuellgrans (fig.2.B). Narrobotgrésklipparen
ar nara den virtuella gransen (fig. 2.B) eller stoter pa ett
hinder (fig. 2.C) andrar den sin bana enligt den valda
navigeringsstrategin.

Robotgrasklipparen klipper hela den avgransade grasmattan
automatiskt.

Produkten fungerar via satellitsignal och tar emot
satellitkorrigeringsdatafran STIGA Cloud.Robotgrésklipparens
driftsteknik bygger pa datakommunikation mellan STIGA:s
moln och sjélva roboten. En mobil enhet (smartphone) krévs
ocksa for att anvanda produkten.

Robotgrasklipparen ar utrustad med en kameramodul (fig.
1.P) fér att undvika eventuella hinder i arbetsomrédet och
férbattra navigationsprestandan.

Vilken som helst annan anvandning anses som farlig och
orsakar kroppsskador och/eller materialskador. Féljande &r
felaktig anvandning (som exempel men inte begransat till):
att transportera ménniskor, barn eller djur pa maskinen; att
aka med pa grasklipparen; att anvanda grasklipparen for att
dra eller skjuta pa laster; att anvéanda maskinen for att skara
vegetation som inte ar gréasbevuxen.

ANMARKNING: Fér att robotgrasklipparen ska kunna
anvandas maste det finnas en anslutning till ett mobilt
natverk pa installationsplatsen. Kontrollera i férvag att
mobiltdckningen artillracklig pa stiga.comellerviaappen.
Natverksleverantéren kan &ndras narsom helstienlighet
med kommersiella avtal.

ANMARKNING: Fér att fungera tar robotgrésklipparen
emot satellitkorrigeringsdata som 6verférs via STIGA
Cloud. Satellitkorrigeringssignalen &r tillganglig i manga
lander.Kontrolleraiférvag att satellitkorrigeringssignalen
finns painstallationsplatsen pa stiga.comeller viaappen.
Om satellitkorrigeringssignalen inte ar tillganglig pa
installationsplatsen maste en satellitreferensstation
installeras, som finns som tillbehér (se den kompletta
handboken).

1.3. SYMBOLER OCH SKYLTAR

VARNING:
Las anvéndarens instruktioner innan du
bérjar anvdnda produkten.

VARNING:

Risk for utflygande féremal mot kroppen.
Hall sakerhetsavstand till maskinen under
driften.

VARNING:

For aldrig in hander eller fotter i utrymmet
dar klippaggregatet sitter.

Ta bort inaktiveringsanordningen innan du
arbetar pamaskinenellerinnandulyfterden.

up[ZRER>




VARNING:

For aldrig in hander eller fotter i utrymmet
dér klippaggregatet sitter.

Satt dig inte pa maskinen.

A
FORBUD:
Se till att det inte finns nagra personer
(sarskilt barn, dldre eller funktionshindra-

de) och husdjur i arbetsomradet medan
maskinen ar i drift.

Hall barn, husdjur och évriga personer pa
ett sékert avstand nér maskinen &r igang.
FORBUD:

Anvand inte hogtryckstvattar pa maskinen
for att rengora eller tvitta den.

batteri (robotgrésklippare) eller via sérskild
stromforsorjningsenhet (laddningsstation).

Anvéand originalt nidtaggregat med de
specifikationer som star pa markskylten.

: Apparat med isolationsklass lll, drivs med
D0C
I

Symbol for likstromsforsorjning.

Skyddsklass mot intrdngning av fasta
amnen och vatten.

Avfall fran elektrisk och elektronisk
utrustning, som ska levereras till Iimpliga
anlaggningar for atervinning och
bortskaffande.

Ljudeffektnivd som garanteras

1.4. STOPPA OCH STANGA AV X
ROBOTGRASKLIPPAREN PA ETT SAKERT
SATT

SKYLDIGHET:

Stéang alltid av robotgrasklipparen under
sékra férhallanden fore rengoring, transport
eller underhall.

1. Tryck pé "STOPP"-knappen (fig. 1.A) for att stoppa
robotgrasklipparen i sakra férhallanden och 6ppna
skyddskapan (fig. 1.B).

2. Tryck paavstéangningsknappen (fig. 1.E) inagrasekunder
och vanta tills lysdioden pa samma knapp slocknar.

3. Narlysdiodenharslocknat(fig.1.E)tarduutsékerhetsnyckeln
(fig. 1.D) for att stdnga av robotgrasklipparen under sékra
férhallanden.

4. Stang skyddskapan (fig. 1.B).

5. Robotgrasklipparen stoppas eller stdngs av under sékra
férhallanden.

2. INSTALLATION

VARNING:
A Installerade sakerhetsanordningar far inte

andras, kringgas eller tas bort.

ANMARKNING: Kontakta STIGA:s aterférséljare for mer
information om produktens installation.

INSTALLATIONSKOMPONENTER
(STANDARDUTRUSTNINGEN KAN VARIERA
BEROENDE PA MODELL) (Fig. 3)

(A) Laddningsstation, (B) Nataggregattill laddningsstationen,
(D) Skruvar for fastséattning av laddningsstationen, (H) Mobil
enhet (ingar ej).

2.1. KONTROLL AV INSTALLATIONSKRAVEN
2.1.1. KONTROLL AV TRADGARDEN:

e Kontrollera tradgardens tillstand fér att se om det finns
virtuella grénser, hinder och omraden som ska uteslutas.
e Jamnatill marken s& att inga pélar bildas till f6ljd av regn.

2.1.2. KONTROLL AV INSTALLATIONEN AV
LADDNINGSSTATIONEN OCH NATAGGREGATET:

ELEKTRISK FARA:
Det ar nodvandigt att ha tillgang till ett
stromuttag som uppfyller géllande lagar i
anvandningslandet.

ELEKTRISK FARA:

Apparaten ska skyddas med en differential-
brytare (RCD - Residual Current Device) med
brytstrom pa hégst 30 mA.

ELEKTRISK FARA:

Anslutinte nataggregatettill ett stromuttagom
kontaktdonet eller kabeln &r skadad.

Anslut inte och ror inte vid en skadad kabel
innan den har kopplats bort fran stromfér-
sérjningen.

En skadad kabel kan komma i kontakt med
spéanningssatta delar.

> B B

1. Foérbered en plan yta vid grasmattans kant fér att placera
laddningsbasen.Laddningsbasenmaste installeras paen
plats som kan nas av satellitsignalen, helst i ett omrade
av tradgarden dar himlen ar helt synlig.

2. Pa omradet framfér laddningsbasen ska det finnas
remsa som ar minst 2 m bred och 3 m lang utan hinder.

ANMARKNING: Himlen anses vara fullt synlig nar den
ar klar i en vinkel pa minst 120 grader i alla riktningar.

VARNING:
Nétkabeln, ndtaggregatet, forlangningskabeln

ochallaandraelektriska kablar sominte hortill
produkten maste forbli utanfér klippomradet
foratthalladembortafran farligarorligadelar
och fér att undvika skador pa kablarna som
kan leda till kontakt med stromférande delar.




3. Forbered installationsomradet for stromforsorjningsen-
heten sa att den under inga vaderférhallanden hamnar
tackt av vatten. Installeras helst i ett slutet utrymme dar
den skyddas mot vader och vind, i ett lage som inte &r
lattillgéngligt for obehdriga.

2.1.3. KONTROLLER FOR FASTSTALLANDE AV
VIRTUELLA GRANSER:

1. Kontrollera att den maximala lutningen av arbetsomradet
ar mindre an eller lika med 45 % eller 50 %, beroende
pa modell (se avs. TEKNISKA DATA). For att definiera
de virtuella granserna, folj de regler som visas i fig. 4.

VARNING:
Roboten kan klippa ytor med en maximal
lutning pa 45 % eller 50% beroende pa

modellen.
Om de hér instruktionerna inte iakttas, kan
hjulen sliraoch hamnautanfor arbetsomradet

VARNING:
Omraden med haogre lutningar &n de tillatna
vardena far inte klippas. Placera darefter

den virtuella grdnsen innan lutningen for att
uteslutaklippning avdendelen avgrasmattan.

2. Kontrollera hela arbetsytan: beddm hinder och omraden
som ska uteslutas fran arbetsomradet som maste
programmeras som ett omrade som ska undvikas.

2.2. KRITERIER FOR AVGRANSNING
AV ARBETSOMRADEN OCH
FORFLYTTNINGSVAGAR

1. Om det finns en trottoar eller uppfart pa samma niva som
grasmattan kan den virtuella gransen sammanfalla med
trottoarkanten (fig. 5.A).

2. Omdetfinns ensimbassang, endammellerenutgravning
maste den virtuella gransen planeras pa ett avstand av
minst 1 meter.Ombasséngen, dammenellerutgravningen
ligger i slutet av en sluttning maste den virtuella gransen
programmeras pa ettavstand av minst 1,5 meter (fig. 5.B).

3. Nar det galler trad med utskjutande rotter maste den
virtuellagransen programmeras sa attrobotgrasklipparen
inte kan aka 6ver ojamna ytor (fig. 5.C).

4. Den virtuella gransen maste programmeras sa att
robotgréasklipparen haller sig minst 30 cm fran omraden
med grus eller krossad sten (fig. 5.D).

5. For sluttande omraden ska du folja anvisningarna i
avs.2.1.3.

6. Nar det géller kontinuerliga konstruktionselement (murar,
staket, hackar etc.) med en hojd pa éver 50 cm maste
den virtuella gransen planeras pa ett avstand av minst
40 cm (fig. 5.E).

7. | alla andra fall maste den virtuella gransen respektera
ett minsta avstand pa 30 cm mellan robotgréasklipparen
och hindret (fig. 5.F).

8. Om hindren &r mindre &n 150 cm fran varandra ska de
avgransas som ett enda hinder med iakttagande av de
avstand som anges ovan (fig. 5.G).

OBS:
A Arbetsomradet och i allmédnhet de omraden

dér robotgrasklipparen kan navigera maste
avgridnsas av ett stingsel som inte kan
overskridas.

2.2.1. SMALA PASSAGER

1

2.

. Nér det géller smala passager maste avstandet mellan
tva virtuella grénser vara Z =2 m (fig. 6.A).
Videnpassage daravstandetmellande virtuellagranserna
skulle vara <2 m, skulle den del av omradet som ligger
bortom det tranga omradet (fig. 6.A) inte kunna nas
automatiskt av robotgrasklipparen. | detta fall maste tva
separata virtuella klippzoner programmeras (fig. 6.B)
och koppla samman dem med en virtuell forflyttningsvég
(fig. 6.C). Se den kompletta handboken.

2.2.2. FORFLYTTNINGSVAGAR

Tradgardsomraden mellan vilka det finns omraden som
inte ska klippas ska férbindas med varandra med hjalp av
forflyttningsvégar. Forflyttningsvagar maste respektera den
maximala lutningsgrénsen pa 20 %.

1

. Vélj den enklaste forflyttningsvagen bland de méjliga
passagerna, som ger storst avstand till eventuella hinder
och som inte korsar omraden som normalt anvéands for
parkering, fordonstransport eller dar det finns mycket
manniskor.

. Forflyttningsvégarna omfattar en mandverzon som
strécker sig 1 m till héger och 1 m till vanster om den
registrerade banan (fig. 7.A). Foljande minimiavstand
mellan mandverzonen och de olika tradgardselementen
maste respekteras: 30 cm fran hinder som avgrénsas
av virtuella omkretsar eller zoner som inte ska klippas
(fig. 7.B), 30 cm fran fasta obegrénsade hinder eller
kontinuerliga konstruktionselement (fig. 7.C), 1 m fran
allmanna vagar (fig. 7.D), 1 m fran basséanger (fig. 7.E),
1 m fran gangvégar (fig. 7.F), 1 m fran stup eller branta
sluttningar (fig. 7.G).

. Vid smala passager dar ovanstaende avstand inte kan
respekteras maste passagen avgransas med hinder som
inte kan gas 6ver, om sadana inte redan finns.

ANMARKNING: Férflyttningsvagar som registreras
i smala passager kan ha otillrdcklig mottagning av
satellitsignaler, vilket paverkar robotgréasklipparens
precision under drift.

2.

> B

3. INSTALLATION AV KOMPONENTER

ELEKTRISK FARA:
Anviand endast batteriladdaren och mataren
som levereras av tillverkaren. Felaktig an-
vandning kan orsaka elektriska stétar och/
eller éverhettning.

OBS:

Fara for skarsar pa handerna.

Anviand skyddshandskar for att undvika fara
for skarning av handerna.

OBS:

Fara for att fa fint damm i gonen.

Anvénd skyddsglaségon férattundvikarisken
att fa fint damm i 6gonen.



ELEKTRISK FARA:

Anslut stromférsérjningen foérst nar alla
installationsprocesser ar klara. Stdng av
huvudstrommen om sa behévs under
installationen.

2.3.1. INSTALLATION AV LADDNINGSBASEN

Laddningsbasen kaninstalleras pa arbetsomradets kanteller
i ettomrade som ar anslutettill det genom en forflyttningsvag.

1. Kontrollera installationskraven som anges i avs. 2.1.2.

2. Omdetbehovs, forbered marken sa att laddningsbasens
yta (fig. 8.L) ligger pA samma nivd som grasmattan.
Marken maste vara helt plan och kompakt for att undvika
deformation av laddningsbasens yta.

3. Fast laddningsbasen (fig. 8.L) vid marken med
fastskruvarna (fig. 8.M).

4. Placera laddningskontakten i arbetslage (Fig. 8.A). Se
till att laddningskontakten &r i horisontellt Iage. Installera
skyddslocket (Fig. 8.C).

5. Anslut nataggregatet till laddningsbasen och skruva fast
kontakten.

6. Anslut nataggregatets kontakt till eluttaget.

7. Nar robotgrasklipparen inte ar i laddningsbasen, lyser
indikatorlampan pa laddningsbasen (fig. 8.N) lyser (se
avs. 3.3).

OBS:

A Installera laddningsstationen minst en meter
fran alla ytor, material eller foremal som ar
bréannbaraeller lattantéandliga.Installeraunder
inga omsténdigheter laddningsstationen pa

ytor av brandfarligt material, som tragolv
eller plastgolv.

2.3.2. LADDNING AV ROBOTGRASKLIPPAREN EFTER
INSTALLATION

Innan du anvander produkten for forsta gangen ska du
ladda batterierna i minst tva timmar (se avs.. 3.4).

2.4. FORSTA AKTIVERING AV
ROBOTGRASKLIPPAREN

Vid den forsta installationen maste du koppla
robotgrésklipparen med appen "STIGA.GO”. Félj guiden i
appen “STIGA.GO”

‘ Install Stiga.GO App

2.5. PROGRAMMERING AV VIRTUELLA

GRAI:ISER, FORFLYTTNINGSVAGAR OCH
OMRADEN SOM SKA UNDVIKAS

Programmeringen av virtuella grénser, forflyttningsvagar och
omréden som ska undvikas gors med hjalp av respektive
guideriappen "STIGA.GO". Férfarandet innebér att man kor
robotgrasklipparen manuellt genom att ga bredvid den enligt
de allmanna kriterierna som star i avs. 2.2.

OBS:

Det arbetsomrade eller de vagar som ma-
skinen anvander for sin forflyttning ska vara
instédlida sa att de inte omfattar offentliga
omraden, omraden som vanligtvis anvands
for parkering, fordonstransporteller paverkas
av folkméangder, fér att undvika skador pa
personer, egendom eller olyckor med fordon.
OBS:

For din sékerhet och fér att undvika skador
pa personer, djur eller egendom maste
operatoren forst kdnna till det omrade dar
robotgréasklipparen styrs manuelit.

Nar du kér roboten ska du ga forsiktigt for
att undvika fall.

OBS:

Arbetsomradet och i allménhet de omraden
dér robotgrésklipparen kan navigera maste

3.

avgransas av ett stingsel som inte kan
overskridas.

Gor staketet lampligt eller 6vervaka robot-
gréasklipparen under driften.

FUNKTIONSSATT

3.1. MANUELL ANVANDNING AV

ROBOTGRASKLIPPAREN

Robotgrasklipparen kan anvéndas utan programmering av
arbetstiderna. | det har laget utfér robotgrasklipparen en
arbetscykel, atergar till laddningsbasen och férblir dar tills
nésta manuella start.

Forattanvanda maskinen i dettalége &r det dock nédvandigt
att programmera virtuella granser, forflyttningsvagar och
omraden som ska undvikas (se avs. 2.5)

1.

2.

Placerarobotgrasklipparen paladdningsbasenellerivilket
fall som helst inom installationens omkrets.

Tryck pa "STOPP"-knappen (fig. 1.A) foér att ppna kapan
(fig. 1.B) och anvéand styrkonsolen (fig. 1.C).

. Tryck pa "ON/OFF"-knappen (fig. 1.E) i fem sekunder for

att sla pa robotgrasklipparen.

. Tryck pa knappen "VAL AV LAGE” (fig. 1.F), tills ikonen

"ENSTAKA ARBETSCYKEL” blinkar (fig. 1.L).

. Tryck pa knappen”’BEKRAFTA’ (fig. 1.G). Ikonen (fig. 1.L)

tdnds med fast sken for att bekréfta atgarden.

. Sténg kéapan (fig. 1.B). Robotgrasklipparen borjar arbeta.



ANMARKNING: detta lage garanterar kanske inte
tillrdcklig tackning av trddgarden, bade nér det galler tid
som kravs och vad géller klippresultatets enhetlighet,
sérskilt om tradgarden har en oregelbunden form. For
att uppna maximal effektivitet for robotgrasklipparen
rekommenderas det att arbetstiderna programmeras.

3.2. BESKRIVNING AV REGLAGEN SOM FINNS

Li

PA ROBOTGRASKLIPPAREN

sta dver kommandon, indikatorer och deras funktion:
"STOPP"-knapp (fig. 1.A):anvénds férrobotgrasklipparens
séakerhetsstopp.
"SAKERHETSNYCKELN" (fig. 1.D): anvands fér
sékerhetsavsténgning av robotgrasklipparen.
"ON/OFF"-knapp (fig. 1.E): anvands for att sla pa och
stédnga av robotgrasklipparen och kvittera larmen.
Knappen "VAL AV LAGE” (fig. 1.F): anvéands for att
valja robotgrasklipparens driftidge och fér att forcera en
atergang till laddningsbasen.
Knappen "BEKRAFTELSE” (fig. 1.G): anvands fér att
bekrafta det instéllda driftlaget.
Ljusikon "SCHEMALAGT PROGRAM” (fig. 1.1): anvands
for att visa det schemalagda programmets instéllning.
Ljusikon "ENSTAKA ARBETSCYKEL” (fig. 1.L): anvands
for att visa instéllningen av den enstaka arbetscykeln.
Ljusikon "ATERGANG TILL BASEN?” (fig. 1.H): anvands
for att visa instéliningen av forcerad atergang till
robotgrésklipparens laddningsbas.
Knappen "BLUETOOTH?” (fig. 1.M): anvands endast av
servicecentret fér diagnostiska andamal.
Ljusikon”’LARM” (fig. 1.N):anvands for att visa larmstatus.
Ljusikon "BATTERI” (fig. 1.0): anvénds fér att visa
batteriladdningen.

ANMARKNING: Fér en mer detaljerad beskrivning av
reglagen som listas ovan, se den kompletta handboken.

3.3. ANVANDNING AV LADDNINGSBASEN

Laddningsbasen arférsedd med en lysindikator (fig.8.N) som

tai

nds sa som anges nedan:
Kontrollampan &r slackt:laddningsbasen arinte strémsatt
eller roboten &r i basen.
Indikator medfastljus:robotgrésklipparen arinte ansluten
till laddningsbasen och antennsignalen éverférs korrekt.
Blinkande kontrollampa: laddningsbasen éar inte
konfigurerad pa ratt satt eller det finns ett fel i
laddningsbasen. Se den kompletta handboken.

3.4. BATTERILADDNING

M
ro

ed proceduren "BATTERILADDNING" kan du ladda
botgrasklipparen manuellt.

1. Placerarobotgrasklipparen paladdningsbasen (fig.9.R).

2. Skjut robotgrasklipparen pa laddningsbasen tills ladd-

ningskontakten ar inkopplad (fig. 9.S).

3. Tryckpa"STOPP"-knappen (fig.9.A)forattdppnakapan

(fig. 9.B) och anvand styrkonsolen (fig. 9.C).

4. Sla pa robotgrasklipparen med "ON/OFF"-knappen
(fig. 9.E).

5. Lysikonen "BATTERI" (fig. 9.0) blinkar bl& nar robot-
grasklipparen laddas.

6. Stéang képan (fig. 9.B).

7. Latrobotgrasklipparen laddas atminstone den tid som
visasiavs.2.3.2.

ANMARKNING: Batteriladdningen fére vinterfdrvaring
maste utforas enligt vad som anges i avs. 4.3.

ANMARKNING: Robotgrasklipparens batteri&renfarskvara
ochladdningskapaciteten minskar medtiden, vilket minskar
robotgréasklipparens arbetsomrade utan att aventyra dess
funktion.

3.5. REGLERING AV KLIPPHOJDEN

For att justera klipphdjden féljer du guiden i appen.

OBS:
Ror inte klippaggregatet nédr du justerar
klipphdjden.

ANMARKNING: Léangden fér gréset som klipps av
robotgrasklipparen far inte 6verstiga 10 mm.

3.6. KAMERAMODUL

Robotgréasklipparen arutrustad med en kameramodul (fig.1.P)
forattundvika eventuella hinderiarbetsomradet och forbéattra
navigationsprestandan.

Férinstallning ochanvandning avkameramodulen, fljguiden
i appen "Stiga.GO”.

ANMARKNING: Prestandan nar det géller att kénna
igen hinder och arbetsomradets kanter beror pa manga
faktorer: foremalets form och storlek, ljusférhallanden,
linsens renhet och slitage, typ av grasmatta, vaderfor-
héllanden osv.

ANMARKNING: Om grasmattans héjd ar for stor kan
kameramodulen tolka vegetationen som ett hinder. Om
robotgrasklipparenfortséatter attstanna eller andrariktning
pagrund av hégt gras maste du minska grasets héjd med
en traditionell grasklippare.

OBS:
A Kameramodulen kanske inte kan upptécka

foremal om de &r helt omgivna eller tackta
av vegetation, till exempel hégt och tétt grés.

OBS:
Titta inte direkt pa LED-belysningen pa
kameramodulen for att undvika synskador.




UNDERHALL

OBS:
Anvénd endast originalreservdelar.

OBS:
Installerade sédkerhetsanordningar far inte
andras, kringgas eller tas bort.

OBS:

Fara for skdrsar pa handerna.

Anvand skyddshandskar for att undvika fara
for skarning av hdnderna.

OBS:

Fara for att fa fint damm i 6gonen.

Anviand skyddsglaségon fér att undvika
risken att fa fint damm i 6gonen.

VARNING:

Att anvdnda fér mycket vatten kan orsaka
skadliga infiltreringar i de elektriska
komponenterna.

FORBUD:
Anvénd inte vattenstralar under tryck.

FORBUD:

Fér att inte irreversibelt skada elektriska
och elektroniska komponenter, sdnkinte ner
robotgrésklipparen i vatten, helt eller delvis.

FORBUD:

Tvétta inte invidndiga delar av robotgréasklip-
paren for att undvika skador pa elektriska
och elektroniska komponenter.

FORBUD:

Anvéandintel6sningsmedel eller bensin for att
inte skada lackerade ytor och komponenter
av plast.

FORBUD:

Anvdnd endast en mjuk, latt fuktad trasa
for att rengéra kameramodulens lins.
Anviand under inga omstéandigheter borstar,
skrapor, slipande svampar eller kemiska
I6sningsmedel.

QOB BB PBPET

4.1. PROGRAMMERAT UNDERHALL

Se till att rengdra produkten regelbundet och byta ut slitna
delar for battre anvandning och langre livslangd.

Utfor ingreppen med den frekvens som anges i tabellen.

Manadsvis
eller
var 100:e driftstimma

Robotgrasklippare

Gorrent.(Sedenkompletta
handboken)

Laddningsbas och

Kontrollera slitage eller

songen eller var sjatte
méanad om robotgrés-
klippareninte anvands

stromkabel férsamringen och byt ut
dem vid behov. (Se den
kompletta handboken)
| slutet av klippsa-|Batteri Utfor batteriladdningen

innan du lagger undan
batteriet for férvaring. (Se
avs. 4.3)

Arlig eller i slutet av
gréasklippningsséa-
songen

Robotgrasklippare

Utfor servicetillfallet vid en
auktoriserad serviceverk-
stad. (Se avs. 4.1)

FREKVENS KOMPONENT TYP AV INGREPP
Varje vecka Blad Gor rent och kontrollera
eller bladets effektivitet. (Se
var 50:e driftstimma avs. 4.2)

Bladet ska bytas ut om det

arbojts pa grund av en stot
eller om det ar slitet. (Se
avs. 4.2)

Laddningskon-|Rengér och ta bort even-

takter tuella oxidationer. (Se den
kompletta handboken)
Kameramodul Rengor linsen - (Se kom-

plett handbok)

Det ar nédvandigt att géra underhallsservice arligen vid ett
auktoriserat servicecenter for att halla robotgrasklipparen

i gott skick.

ANMARKNING:eventuellafel pa grund av underlatenhet
att genomféra den arliga servicen kommer inte att
erkénnas under garantin.

4.2. BYTE AV KLIPPNINGSBLAD

1. Stang av robotgrésklipparen under sakra forhallanden

(se avs. 1.4).

2. Vand robotgrasklipparen upp och ner, var noga med att
inte skada det flotterande skyddet.

3. Lossa fastskruvarna (fig. 10.E).

4. Byt ut klippningsbladen (fig. 10.D) och fastskruvarna

(fig. 10.E).

5. Dra at fastskruvarna (fig. 10.E).

4.3. U_NDERHALL OCH LAGRING AV BATTERIET
FOR VINTERN

1. Ladda batteriet enligt vagledningen i appen, som ar
tillgénglig fran sidan "Instéllningar".

2. Rengorrobotgrasklipparen (se denkomplettahandboken)

3. Forvara robotgrasklipparen pa en torr och frostfri plats
och se till att den ar avstéangd och att sakerhetsnyckeln
(Fig. 11.C) tas ut ur robotgrasklipparen.

ANMARKNING: Fér mer detaljerade uppgifter, se den
kompletta handboken.

ANMARKNING: Registrering av laddningen via appens
procedur krévs for att batteriets garanti ska vara giltig.

4.4. BATTERIBYTE
Batteribytet far endast utgéras av STIGAS TEKNISKA
SERVICEPERSONAL.
Kontakta ett servicecenter eller din aterforsaljare om batteriet

behdver bytas ut.

5.

BORTSKAFFANDE
5.1. TRANSPORT

TRANSPORT, LAGRING OCH

ANMARKNING: Vi rekommenderar anvandning av
originalemballaget for transport dver langre avstand.

1. Stang av robotgrasklipparen under sékra férhallanden

(se avs. 1.4).



2. Rengérrobotgréasklipparen (se denkomplettahandboken)

5.3. BORTSKAFFANDE

3. Lyftrobotgrésklipparenidetsérskildahandtaget (fig.11.D)

och bar den, var noga med att halla klippbladet borta

fran kroppen.
5.2. FORVARING

Robotgrasklipparen méste férvaras horisontellt p& en torr 4
och frostfri plats efter rengéring och batteriladdning for
vinterférvaring av batteriet (se kap. 4). Under langa perioder
nar robotgrésklipparen inte anvands ska du koppla bort

laddningsbasen fran elnatet.

FELSOKNING
OBS:

6.

A\

OBS:
Kontakta ett auktoriserat servicecenter for
uttagning av batteriet ur robotgrasklipparen.

A

. Emballaget ska bortskaffas pa ett hallbart satt i forutsedda
uppsamlingsbehallare eller hos auktoriserade insam-

lingscentraler.

2. Kassera robotgrasklipparen i enlighet med lokala lag-
enliga krav.

3. Kontakta en lamplig atervinnings- och bortskaffningsan-

laggning eftersom robotgrasklipparen klassificeras som
WEEE (Waste Electrical and Electronic Equipment).

. Anvéndaren ska obligatoriskt bortskaffa batterierna pa ett
hallbart séatt i sarskilda uppsamlingsbehallare eller hos

auktoriserade insamlingscentraler.

Stoppa robotgréasklipparen under sékra villkor (se avs. 1.4).

Nedan finns en lista 6ver huvudsakliga fel som kan uppsta under arbetsfasen.
(For en mer detaljerad beskrivning, se den kompletta handboken).

FEL

ORSAKER

ATGARDER

Skadad skiva eller klippblad

Byt ut skadade komponenter (se avs. 4.2).

Klippaggregatet &r blockerat av materialrester
(band, rep, plastbitar osv.)

Stang av robotgrasklipparen under sakra férhallanden (se
avs. 1.4). Frigér klippbladet.

Onormala vibrationer. Robotgras-
klipparen ar bullrig.

Robotgrasklipparen startade med oférutsedda
hinder (nedfallna grenar, féremal som glémts,
0sV.).

Stang av robotgrasklipparen under sékra férhallanden
(se avs. 1.4). Avlagsna hindren och starta om robot-
grasklipparen.

Funktionsfel pa elmotorn.

Kontakta en serviceverkstad for att byta motor.

For hégt gras.

Oka klipphéjden (se avs. 3.5).

Gorentestklippningiomradetmed ennormal grésklippare.

Problem med laddningsbasens antenn.

Kontakta en serviceverkstad om problemet kvarstar.

Robotgrasklipparen stélls inte in

Jorden ger efter i narheten av laddningsbasen.

Aterstall korrekt placering av laddningsbasen. (Se
avs.2.3.1).

riktigt i laddningsstationen

Laddningsbasen har inte kalibrerats korrekt,
eller sa finns det elektromagnetiska stérningar
i narheten av basen.

Nar du har eliminerat stérningskallorna kalibrerar du
laddningsbasen via appen. Se den kompletta handboken.

Laddningsbaslampan ténds inte
nar roboten &r utanfér laddnings-
basen.

Matningsspénning saknas eller ett fel har upp-
statt i laddningsbasen.

Kontrollera att kopplingen till ndtaggregatets stréman-
slutning &r korrekt. Kontrollera integriteten hos anslut-
ningskabeln.

Laddningsbasensindikatorblinkar.

Det finns ett fel i laddningsbasen. Se den kom-
pletta handboken.

Koppla bort laddningsbasen och sétt pa den igen efter
nagra minuter. Kontakta en serviceverkstad om proble-
met kvarstar.

Laddningsstationen &rinte korrektkonfigurerad.

Konfigurera laddningsbasen via appen. Se den kompletta
handboken.

Varningsikonen lyser pa tang-
entbordet

Indikerar avvikelser/felférhallanden.

Se appen for mer information eller se den kompletta
handboken

Robotgrasklipparen stannar tillfal-

ligt i arbetsomradet

Lag GPS-signal

Kontakta en serviceverkstad om problemet kvarstar




TURKCE - Orijinal Talimatlarin Cevirisi

> stiga.com Web sitesinde

> Kare (QR) kodu taratarak

Eksiksiz Kullanim Kilavuzunu suralarda bulabilirsiniz:

> App Store ve Google Play'de yer alan STIGA GO Uygulamasinda

Download full manual
stiga.com

NOT: Bu kilavuzda verilen talimatlar tim otonom ¢im
bigme robotu modelleri icin gegerlidir. Belirtiimedikge
resimlerde SRSVO1 platformu temel alinmistir.

NOT:Bukilavuz, dzellikle giivenlikle ilgilitemel talimatlari
icermektedir. Dogru bir kurulum yapmak icin, kullanim
kilavuzununtamami (yukariya bakin) okunmali ve dikkatle
takip edilmelidir.

1. EMNIYET

ZORUNLULUK:
Kullanmadan once dikkatle
okuyun ve ileride bagvurmak
Uzere saklayin.

1.1. EMNIYETLI CALISMA
UYGULAMALARI

Egitim

a. Talimatlari dikkatle okuyun, kumandalar
ile makinenin nasildogru kullanilacagini
ogrenin.

b. Cocuklarin, bedensel, duyusal veya
zihinsel kapasitesi dusik ya da dene-
yim ve bilgiden yoksun kisilerin veya
bu talimatlara asina olmayan kisilerin
makineyi kullanmalarina izin vermeyin.
Yerel yonetmelikler operatérin yasina
iliskin sinirlama getirebilir.

c¢. Uclincu taraflan veya tguncu tarafla-
rn ekipmanlarini iceren kazalar veya
tehlikelerden operatér veya kullanici
sorumlu tutulur.

Hazirhik

a. Otomatik cepecevre sinirlama sistemi-
nin talimatlarda belirtildigi gibi dogru
sekilde programlandigindan emin olun.

b. Makinenin kullanilacagi alani periyodik
olarakinceleyinvetaglar, sopalar, kablo-
lar ve calismasina engel olabilecek tim
diger yabanci cisimleri kaldirin.

c. Bigaklar, bicak civatalari ve kesim gru-
bunu dizenli araliklarla gbzle kontrol
ederek, yipranmadiklarindan veya

hasar gérmediklerinden emin olun.
Yipranan veya hasar gore bicak ve civa-
talar ¢ift halinde degistirerek makinenin
dengesini koruyun.

. Kamu alanlarinda veya halka acik alan-

larda kullaniliyorsa, makinenin calisma
alaninin gevresine uyari isaretleri yer-
lestiriimelidir. Bu isaretlerde asagidaki
metinyeralmalidir:“Dikkat! Otomatik ¢im
bicme makinesi! Makinedenuzak durun!
Cocuklar gbézetim altinda bulundurun!”.

1.1.1. CALISMASI
Genel bilgiler

a. Muhafazalari kusurlu olan veya emniyet

cihazlari mevcut olmayan érnegin koru-
masiz kalmis makineleri calistirmayin.

b. Déner pargalarin yaninaveyaaltinaelle-

rinizi veya ayaklarinizi sokmayin. Daima
tahliye agzindan uzak durun.

c. Tamamendurmadan makinenin hareketli

parcalarina dokunmayin.

d. Makine ¢alisirken daima emniyetli ayak-

kabilar ve uzun pantolon giyin.

e. Motorcalisirken makineyi asla kaldirma-

yin veya baska bir yere tagimayin.

f. Su durumlarda devre digi birakma ciha-

zini Uniteden ¢ikarin:

- Bir engeli kaldirmadan 6nce;

-Makineyi kontrol etmeden,
temizlemeden veya makineye
mudahale etmeden Once;

-Yabanci bir cisme carptiginda,
makinede hasarolup olmadiginikontrol
etmek icin;

- Makine anormal sekilde titresmeye
baslarsa, yeniden baglatmadan 6nce
muhtemel hasarlari kontrol etmekicin.

g. Yakinlardaevcil hayvanlar, cocuklarveya

baska kisiler varken makineyi caligir
halde gézetimsiz birakmayin.




Bakim ve saklama

a. Makinenin dizgln c¢alismasi igin tim
somun, civata ve vidalari iyice sikin.

b. Cim bicme robotunu sik sik yipranma
veya bozulma durumlari acgisindan
kontrol edin.

c. Emniyetleilgilisorunlardayiprananveya
hasra géren parcalarin degistiriimesi
gerekir.

d. Bigaklarin yalnizca uygun yedek parca-
larla degistirildiklerinden emin olun.

e. Uretici tarafindan tavsiye edilen dogru
batarya sarj cihazini kullanarak batar-
yalarin sarj edildiklerinden emin olun.
Dogru olmayan sekilde kullaniimasi
elektrik carpmalarina, asiri 1Isinmaya
veya bataryadan korozyona ugratici sivi
kacagi olmasina neden olur.

f. Elektrolit kagagi s6z konusu oldugunda
su/nétralize edici madde ile yikayin
ve gbzlerle temasi halinde bir hekime
danigin.

g. Makinenin bakimi treticinintalimatlarina
uygun sekilde yapiimalidir.

Artlk Riskler
- Uriintiim giivenlik gerekliliklerine uygun-
dur,ancak kurulumunyanls yapilmasive/
veya dngorilemeyendurumlarnedeniyle
ek riskler mevcut olabilir. Bu nedenle,
Urinun calistinldigr alani nesnelerden,
insanlardan ve hayvanlardan uzak
tutmak ve ¢alisma alanina ara sira da
olsa erigebilecek herkesi olasi tehlikeler
konusunda bilgilendirmek gerekir.

- Yildirnm riski olan gék guraltdld firtinali
havalarda ve genel olarak kétu hava
kosullan beklendiginde, Grinin kul-
lanilmamasi ve tim c¢evre birimlerin
guc kaynagiyla baglantisinin kesilmesi
Onerilir. Urand kullanmak igin, cevre
birimlerikilavuzdakitalimatlara gére glic
kaynagina yeniden baglayin.

1.2. URUNUN ACIKLAMASI

Cim bicme robotu (Res. 2.A) giindlz veya gece herhangi bir
saatte bahce cimlerini otomatik olarak bicmekigintasarlanmig
ve Uretilmistir.

Bicilecek ylzeyin cesitli 6zelliklerine gére ¢im bigme robotu

sanal bir sinirla gevrelenmis ve sanal bir gecis giizergahiyla
birbirlerine baglanmis birden ¢ok bélgede calisacak sekilde
programlanabilir.

Calisirken ¢im bigme robotu sanal sinirla cevrelenmis alanin
icinde bigcme islemini yapar (Res. 2.B). Cim bigme robotu
bir sanal sininn (Res. 2.B) yakininda bulundugunda veya
bir engelle (Res. 2.C) karsilastiginda, tercih edilen gezinti
stratejisine gore glizergahini degistirir.

Cim bicme robotu, gevrelenmis cayirda otomatik ve tam
bigme islemi yapar.

Uriin, uydu sinyalleriyle galisir ve uydu diizeltme sinyallerini
STIGA Bulutundan alir. Gim bigme robotunun calisma
teknolojisi STIGA Bulutu ile robot arasindaki veri iletigimini
temel alir. Uriinii kullanmak igin ayrica bir mobil cihaz (akill
telefon) gerekmektedir.

Cim bigme robotu, calisma alaninda mevcut olabilecek
engellerden kaginmak ve gezinti performansini iyilestirmek
amaclyla bir kamera modiiliyle (Res. 1.P) donatilmigtir.

Her tarlu farkli kullanim tehlikeli olabilir ve kisilere ve/veya
esyalara hasar verebilir. Uygunsuz kullanim (6rnek olacak
ancakbunlarlasinirlikalmayacak sekilde) sunlariigerir: Kisiler,
cocuklar veya hayvanlarin tasinmasi; makinenin (zerine
binip gezme; makineyi yilk gekmek veya itmek igin kullanma;
makineyi ¢im disindaki tipte bitkileri bicmek icin kullanma.

NOT: Gim bigme robotunun galismasi igin kurulumun
yapildigi yerde bir hiicresel ag baglantisinin bulunmasi
zorunludur. Hicresel ag kapsama alaninin yeterli
olup olmadigini stiga.com adresinden veya Uygulama
Uzerinden 6nceden kontrol edin. A§ baglantisi saglayici,
ticarianlasmalara gore herhangi birzamanda degisebilir.

NOT: Dizgiin ¢alismasi icin ¢im bigme robotu STIGA
Bulutu araciliiyla iletilen uydu diizeltme verilerini alir.
Uydu dizeltme sinyali pek ¢ok llkede mevcuttur. Uydu
diizeltme sinyalinin bulundugunuz yerde olup olmadigini
stiga.comadresindenveyauygulama Gizerinden 6nceden
kontrol edin. Uydu diizeltme sinyali kurulumun yapildigi
yerde yoksa, aksesuarolarak mevcutolan Uydu Referans
Istasyonu kurmak gerekir (Eksiksiz Kilavuza bagvurun).

1.3. ISARETLER VE PLAKALAR

I_?iKKAT:
Uriinii caligtirmadan énce kullanici talimat-
larini okuyun.

DIKKAT:

Bedene dogru esya firlamasi tehlikesi
mevcuttur.

Calisirken makineden emniyetli bir mesa-
fede durun.

DIKKAT:

Kesim diizeninin yuvasinin icine ellerinizi
ve ayaklarinizi sokmayin.

Makineye miidahale etmeden veya maki-
neyi kaldirmadan énce devre digi birakma
cihazini kaldirin.

=




DIKKAT:

Kesim diizeninin yuvasinin igine ellerinizi
ve ayaklarinizi sokmayin.

Makinenin {izerine tirmanmayin.

A
YASAK:
Makine calisirken ¢alisma alaninda insan-
larin (6zellikle de c¢ocuklar, yashlar veya

engelliler) ve evcil hayvanlarin bulunma-
diklarindan emin olun.

Makine calisirken cocuklar, evcil hayvanlar
vediger kisileriemniyetli bir mesafede tutun.

YASAK:
@ Temizlemek veya yikamak icin makine

tzerinde yiiksek basin¢li temizleme maki-
nelerini kullanmayin.

Yalitim sinifi 1l olan cihaz, batarya (Cim
@ Bicme Robotu) veya 6zel gli¢ kaynag tinitesi
D

(Sarj Unitesi) ile cahisir.

Plakadaki teknik 6zelliklere sahip orijinal
guc kaynagini kullanin.

Dogru akim giic kaynagi sembolii.

Kati madde ve su girisine karsi koruma
derecesi.

Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman, geri
donisiim ve bertaraf icin uygun tesislere
teslim edilecektir.

Garanti edilen ses giicii seviyesi

1.4. CiMm BIGME ROBOTUNU EMNIYETLI
SARTLARDA DURDURMA VE KAPATMA

ZORUNLULUK:

Herhangi bir temizlik, nakliye veya bakim
islemi yapmadan dnce ¢im bicme robotunu
daima emniyetli duruma gelecek sekilde
kapatin.

1. Gim bigme robotunu givenli sartlarda durdurmak igin
“STOP (DURDUR)”diigmesine (Res. 1.A) basinve koruma
kapagini (Res. 1.B) agin.

2. Kapatma digmesini (Res. 1.E) birkag saniye basili tutun
ve ayni dugmedeki led lambasinin sénmesini bekleyin.

3. Yalnizca led lamba (Res. 1.E) s6ndikten sonra ¢im
bicme robotunu giivenli sartlarda kapatmak icin emniyet
anahtarini (Res. 1.D) ¢ikarin.

4. Koruma kapagini kapatin (Res. 1.B).

5. Gim bigme robotu emniyetli durumda durdurulmus ve
kapatilmistir.

2. KURULUM

DIiKKAT:
Kurulu emniyet cihazlarinda tadilat,
kurcalama, devre digi birakma, iptal etme

gibi islemler yapmayin.

NOT: Uriiniin kurulumuyla ilgili bagka agiklamalari almak
icin STIGA saticisiyla iletisime gegin.
KURULUM iCIN BILESENLER (STANDART DONANIM
MODELE GORE DEGISEBILIR) (Res. 3)
(A) Sarj Uinitesi, (B) Sarj Gnitesi gu¢ kaynagi (D) Sarj Gnitesi
sabitleme vidalari, (H) Mobil cihaz (dahil degildir).

2.1. KURULUM iCiN GEREKENLERIN
KONTROLU

2.1.1. BAHGENIN KONTROLU:

e Sanal sinirlarin, engellerin ve disarida birakilacak
bélgelerin algilanmasi i¢in bahc¢enin durumunu kontrol
edin.

e Yagislarin ardindan géllenen kisimlarin olusmamasi igin
araziyi tesviye edin.

2.1.2. SARJUNITESIVE GUG KAYNAGININ KURULUMU
iCIN KONTROLLER:

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Bulundugunuz lilkede bu konuda yiiriirliikte
olan yasalara uygun bir elektrik prizinin hazir
edilmesi gerekmektedir.

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Kullanilan devre 30 mA degerini agmayan
aktivasyon akimina sahip bir kacak akim
salteriyle (RCD) korunmalidir.

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Fis veya kablo hasarliysa, giic kaynagini
elektrik prizine baglamayin.

Hasarl bir kabloyu baglamayin veya besleme
baglantisini ayirmadan kabloya dokunmayin.
Hasarh bir kablo gerilim altindaki parcalara
temas edebilir.

> BB

1. Gayinn kenarinda sarj Unitesini yerlestirmek igin
dizeltilmis bir alan hazirlayin. Sarj Ginitesi, uydu sinyalinin
ulasabilecegdi bir yere, tercihen bahcenin gékyuzinin
tamamen gorllebildigi bir alanina kurulmalidir.

2. Sarj Gnitesinin altinda bulunan alan engel icermeyecek
sekilde en az 2 m geniglige ve en az 3 m uzunluga
sahip olmalidir.

NOT: Tim yoénlerde en az 120 derecelik bir agiyla
tamamen serbest sekilde gérindiginde gékylzinin
tamamen goriinebilir oldugu kabul edilir.

DIKKAT:
Hareket halindeki tehlikeli parcalardan uzak

tutmak ve gerilim yukli parcalarla temas
edebilecek kablolarin zarar gdérmelerini
onlemek icin gilic kablosu, giic kaynagi,
uzatma veya Uriine ait olmayan her tiirli
bagka elektrik kablosu kesim alaninindiginda
tutulmalidir.




3. Havasartlarine olursaolsun higbirdurumdasuylaislanmig
olmayacagi sekilde gl¢ kaynadinin kurulum bdlgesini
hazirlayin.Tercihenkapalive havasartlarina karsi korunakli
bir bdimeninigine, izinsiz kisilerin kolay erisemeyecekleri
bir yere yerlestirin.

2.1.3. SANAL SINIRLARIN TANILANMASI iGiN
KONTROLLER:

1. Caligma alanindaki azami egimin modele bagli olarak
%45 veya %50 ya da alti olmasi gerekir (bkz. TEKNIK
VERILER). Sanal sinirlan tanimlarken Res. 4'te belirtilen
kurallara uygun hareket edin.

DIKKAT:
Robot, azamiegimi modele bagliolarak en cok
%45 veya %50 olan ylizeylerde ¢im bicebilir.

Talimatlara uygun hareket edilmemesihalinde
robot kayabilir ve caligma alaninin disina
cikabilir.

DIKKAT:

izin verilenden daha yiiksek egime sahip
alanlarda ¢cim bicmeiglemiyapilamaz.Cayirin
o boélgesini kesim isleminin disinda tutarak,

sanal siniri egimin dncesine yerlestirin.

2. Tum c¢alisma yuzeyini kontrol edin: Engeller ve uzak
durulacak bélge olarak programlanmasi gereken ¢alisma
alaninin disindaki bolgeleri dederlendirin.

2.2. CALISMA ALANLARINI VE GEGIi$
GUZERGAHLARINI SINIRLANDIRMA
OLGUTLERI

1. Seviyesi cayirdan ylksek bir déseme veya yirime yolu
s0z konusu oldugunda, sanal sinir désemenin kenariyla
cakisabilir (Res. 5.A).

2. Bir havuz, gélet veya cukur s6z konusu oldugunda,
sanal sinir en az 1 metre mesafede olacak sekilde
programlanmalidir. Havuz, gélet veya gukur bir egimin
sonundayeraliyorsa, sanalsinirenaz 1,5 metre mesafede
olacak sekilde programlanmalidir (Res. 5.B).

3. Kokleri gikintiyapan agaglar séz konusu oldugunda sanal
sinir, cim bicme robotunun baglantisi kesilmis ylizeylerden
gecisinindnlenecedi sekilde programlanmalidir (Res.5.C).

4. Sanal sinir, gakilll veya tash bolgelerden en az 30 cm
mesafede olacak sekilde programlanmalidir (Res. 5.D).

5. Egimli bélgelerde Par. 2.1.3'te belirtilenlere uygun
hareket edin.

6. Yuksekligi50cm'denfazlaolankesintisizyapisal elemanlar
(bahce duvarlari, girintiler, gitler, vb.) s6z konusu oldugunda
sanal sinirbunlardan enaz 40 cm uzaklikta olacak sekilde
programlanmalidir (Res. 5.E).

7. Tim diger durumlarda sanal sinir, ¢im bigme robotu
ile engel arasinda en az 30 cm mesafe olacak sekilde
programlanmalidir (Res. 5.F).

8. Birbirlerinden 150 cm'den daha duslik uzaklikta bulunan
engel sinirlari oldugunda, yukarida belirtilen mesafelere
uyarak bunlaritem birengel olarak sinirlandirin (Res.5.G).

UYARI:
A Calisma alani ve genel olarak ¢im bicme
robotunun dolasabilecegi alan o6tesine

gecilemeyen bir citle sinirlandiriimalidir.

2.2.1. DAR GEGITLER

1

2.

. Dargegitler s6z konusu oldugundaikisanal sinirarasindaki
mesafe Z 22 m olmalidir (Res. 6.A).

Sanal sinirlar arasindaki mesafenin <2m olacagi bir
gegcit s6z konusu oldugunda, robot ¢im bicme makinesi
alanin dar gegidin 6tesindeki kismina (Res. 6.A) otomatik
olarak ulasmaz. Bu durumda, iki ayri sanal kesim bélgesi
(Res. 6.B) programlamak ve bunlari bir sanal gecis
guzergahi (Res. 6.C) ile baglamak gerekir. Eksiksiz
Kilavuza basvurun.

2.2.2. GEGiS GUZERGAHLARI

Bahcenin bigilmeyecek alanlarin yer aldigi bolgeleri
gecis glzergahlariyla birbirlerine baglanmalidir. Aktarma
guizergahlar %20'lik maksimum egim sinirina uymaldir.

1

. Olasi gegisler arasinda muhtemel engellere en uzak
mesafeyi korumaya olanak taniyan ve normal olarak
park, tasit gecisi veyainsan hareketine ayrilmis bélgelerle
cakismayan en hizli gegis guizergahini belirleyin.

. Gegis guzergahi, kat edilen yolun 1 m sagina ve 1 m
soluna uzanan bir manevra bélgesi icerir (Res. 7.A). Ma-
nevraalaniile gesitlibahce elemanlari arasinda asagidaki
minimum mesafelere uyulmalidir: Sanal gergeveler veya
kesilmemis bdlgeler ile sinirlanan engellerden 30 cm
(Res. 7.B), sabit, sinirlandinimamis engellerden veya
strekli yapi elemanlarindan 30 cm (Res. 7.C), kamuya
acik yollardan 1m (Res. 7.D), havuzlardan 1m (Res. 7.E),
yaya yollarindan 1m (Res. 7.F), ugurumlardan veya dik
yamaglardan 1m (Res. 7.G).

. Yukaridakimesafelere uyulamayan dar gegitler s6z konusu
oldugunda, halihazirda mevcut degilse, gegit agilamayan
bariyerlerle sinirlandinimalidir.

NOT: Dar gegitlerin iginde kaydedilen gecis glizergahlari
uydusinyalininyetersizalinmasinaneden olabilirve buda
¢im bigme robotunun galisma dogrulugunu etkileyebilir.

2.

3. BILESENLERIN KURULUMU

ELEKTRIK TEHLIKESI:
A Yalnizca Uretici tarafindan tedarik edilen ba-

tarya sarj cihazini ve gii¢ kaynagini kullanin.
Uygunsuz kullanim elektrik ¢carpmasina ve/
veya asiri Isinmaya neden olabilir.

UYARI:

Ellerde kesilme tehlikesi.

Ellerde kesilme tehlikesini 6nlemek icin
koruyucu eldiven takin.

UYARI:
A Gozlere toz kagma tehlikesi.
Gozlere toz kagma tehlikesini énlemek icin

koruyucu gozliik takin.



ELEKTRIK TEHLIKESI:
Elektrik beslemesini yalnizca tim kurulum
islemlerini tamamladiktan sonra baglayin.

Gerekirse, kurulum sirasinda genel elektrik
beslemesini devre digi birakin.

2.3.1. SARJ UNITESININ KURULMASI

Sarj Unitesi caligma alaninda veya bir gegis guizergahiyla
baglanabilen bir bélgeye kurulabilir.

1. Par. 2.1.2'de belirtilen kurulum gereksinimlerini kontrol
edin.

2. Gerekirse, sarj tinitesinin (Res. 8.L) yiizeyinin ¢ayirla ayni
seviyede olacagi sekilde hazirlayin; arazitam olarak diizve
kompakt olmal, sarj Gnitesinin dlizleminde deformasyon
olusmasi énlenmelidir.

3. Sarj Unitesini (Res. 8.L) tespit vidalariyla (Res. 8.M)
zemine sabitleyin.

4. Sarjkonektoriint calismakonumunayerlestirin (Res.8.A).
Sarjkonektériinlinyatay konumda oldugundan eminolun.
Koruma kapagini (Res.8.C) takin.

5. Glg¢ kaynagini sarj Unitesine baglayin ve konektori
vidalayin.

6. Gugc kaynaginin fisini elektrik prizine takin.

7. Cim bicme robotu sarj tinitesinde degilken sarj Gnitesinin
fisinin (Res.8.N) acik oldugundan eminolun (bkz.Bél.3.3).

UYARI:
Sarj linitesini her tiirlii yanici veya tutusabilen

yluzey, malzeme veya esyadan en az 1
metre uzaga kurun. Hangi durumda olursa
olsun sarj Unitesini 6rnegin ahsap veya
plastik malzemeden désemeler gibi yanici
malzemeden yapilmis yiizeylerin lizerine
kurmayin.

2.3.2. KURULUMDAN SONRA GiMBICME ROBOTUNUN
SARJ EDILMESI
Urtindi ilk defa kullanmadan énce bataryalarini en az 2 saat
sarj edin (bkz. Par. 3.4).
2.4. QiM_ BiQM_E . ROB_OTUNUN iLK DEFA
ETKINLESTIRILMESI

ilk kurulumdan nce gim bigme robotunu “STIGA.GO”
uygulamasiyla eslestirin. “STIGA.GO” uygulamasinda
sihirbazi takip edin.

‘ Install Stiga.GO App

2 Available on the
S App Store

[elagigell]
> Google Play

2.5. SANAL SINIRLAR, GECiS GUZERGAHLARI
VE UZAK DURULACAK BOLGELERIN
PROGRAMLANMASI

Sanal sinirlar, gecis glizergahlari ve uzak durulacak bélgeleri
programlama islemi “STIGA.GO” uygulamasinda bulunan
rehberli prosedirle gerceklestirilir. Bu prosedur ¢im bicme
robotunun yaninda yurimek suretiyle manuel olarak
Par. 2.2'deki dlgutlere gore yonlendiriimesini gerektirir.

UYARI:

Kigilerin ve esyalarin zarar gérmesini veya
tasitlarla kazaya karismasini énlemek icin
makinenin calisma alani veya gecisi icin
kullanilan gizergahlar kamu alanlarina,
normalde park, tasit gecisi veya insan
hareketine ayrilmig yerleri icermeyecek
sekilde ayarlanmalari gerekir.

UYARI:

Kendi giivenliginiz ve baska kisiler, hayvanlar
veya esyalarin zarar gérmesini 6nlemek icin
c¢im bicme robotunun calisacagi manuel
rehberle caligtirilacagi alani 6nceden bilmeniz
gerekir.
Robotarehberlikederkendiismeyecek sekilde
dikkatle yuriiyiin.

UYARI:

Calisma alani ve genel olarak ¢im bicme
robotunun dolagsabilecegi alan 6tesine
gecilemeyen bir citle sinirlandiriimahdir.
Calismasi sirasinda ¢im bigme robotuna
uygun bir ¢it cekin veya godzetim altinda
bulundurun.

3.  CALISMASI

3.1.CiM BICME ROBOTUNUN ELLE
CALISTIRILMASI

Cim bigme robotu acgiklanan programlama yapiimadan da
kullanilabilir. Bumodda ¢gim bigme robotu bir galigma gevrimini
gerceklestirir, sarj initesine déner ve bir daha elle ¢alistirlana
kadar orada kalrr.

Makineyi bu modda kullanmak i¢in sanal sinirlar, gegis
glizergahlan ve uzak durulacak boélgeleri programlama
isleminin yapilmasi gerekir (bkz. Par. 2.5)

1. Gim bigme robotunu sarj Gnitesine veya kurulum yapilan
alanin igine yerlestirin.

2. Kapagi (Res. 1.B) acmak ve kumanda konsoluna
(Res. 1.C) ulagmak icin “STOP (DURDUR)” (Res. 1.A)
digmesine basin.

3. Gim bigcme robotunu agmak i¢in “ON/OFF (ACMA/
KAPATMA)” digmesine (Res. 1.E) 5 saniye basin.

4. Yalnizca tek bir “TEK GALISMA CEVRIMI” (Res. 1.F)
simgesi yanip sénene kadar “MOD SECIMI” diigmesine
(Res.1.L) basin.

5. “ONAY” digmesine (Res. 1.G) basin. Simge (Res. 1.L)
islemin onaylandigini bildirmek i¢in sabit yanar.

6. Kapag kapatin (Res. 1.B). Cim bigme robotu ¢alismaya
bagslayacaktir.



NOT: Bu modda, ézellikle de bahge diizenli bir bigime
sahip degilse, gerekzaman, gerekse esit birkesimsonucu
elde etme agisindan bahgenin yeterince kapsanmasi
saglanamayabilir. Gim bigme robotunda en yiksek
verime ulasmak igin ¢alisma saatlerini programlamaniz
tavsiye edilir.

3.

2. Cim BICME ROBOTUNDA MEVCUT
KOMUTLARIN AGIKLAMASI

Komut ve géstergeler ile bunlarin agiklamalarinin listesi:

“STOP (DURDUR)” dugmesi (Res. 1.A): Cim bigcme
robotunun emniyetli sekilde durdurulmasini saglar.
“EMNIYET ANAHTAR” (Res. 1.D): Gim bigme robotunun
emniyetli sekilde kapatiimasini saglar.

“ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” digmesi (Res. 1.E):
Cim bicme robotunun agilip kapatiimasini ve alarmlarin
sifilanmasini saglar.

“MOD SECIM” diigmesi (Res. 1.F): Gim bigme robotunun
calisma modunu se¢gmeye ve sarj Unitesine dénmeye
zorlamaya olanak tanir.

“ONAY”dugmesi (Res. 1.G): Ayarlanan ¢alisma modunun
onaylanmasini saglar.

“PLANLI PROGRAM” 1sikli simgesi (Res. 1.1): Planh
program ayarinin gériintiilenmesini saglar.

“TEK GALISMA CEVRIMI” igikli simgesi (Res. 1.L): Tek
calisma gevrimi ayarinin gérintiilenmesini saglar.
“UNITEYE DON”diigmesi (Res. 1.H): Gim bigme robotunu
sarj unitesine ddnmeye zorlamaayarinin gériintilenmesini
saglar.

“BLUETOOTH”dUgmesi (Res.1.M): Arizatespitifaaliyetleri
icin yalnizca servis merkezi tarafindan kullanilir.
“ALARM” 1gikli simgesi (Res. 1.N): Alarm durumlarinin
gorintllenmesini saglar.

“BATARYA” 1sikli simgesi (Res. 1.0): Bataryanin sarjinin
gorintllenmesini saglar.

NOT: Yukarida listelenen komutlarin daha ayrintili
aciklamasi icin Eksiksiz Kilavuza bagvurun.

3.

3. SARJ UNITESININ CALISMASI

Sarj Unitesinde, agagdida belirtildigi gibi yanan bir ikaz lambasi
(Res 8.N) mevcuttur:

3.

ikaz lambasi séner: Sarj tinitesinde glic yok veya robot
(initede.

ikaz lambasi sabit yanar: Gim bigme robotu dogru sekilde
sarj Unitesine bagli ve anten sinyali dogru sekilde iletiliyor.
Ikaz lambasi yanip séner: Sarj Unitesi dodru
yapilandirlmamig veya sarj Unitesinde bir ariza var.
Eksiksiz Kilavuza basvurun.

4. BATARYANIN SARJ EDILMESI

“BATARYANIN SARJ EDILMESI” prosediirii, ¢cim bicme
robotunun elle sarj edilmesine olanak tanir.

1. Gim bigme robotunu sarj nitesinin Uzerine yerlestirin
(Res. 9.R).

2. Cimbigme robotunu sarj tinitesinin (izerinde sarj konek-

térline oturana kadar kaydirin (Res. 9.S).

3. Kapagi (Res.9.B) agmak ve kumanda konsoluna (Res.

9.C) ulagmak icin “STOP (DURDUR)” (Res. 9.A) dug-
mesine basin.

4. “ON/OFF (ACMA/KAPATMA) tusuna (Res.9.E) basarak
¢im bicme robotunu agin.

5. “BATARYA’sikli simgesi (Res. 9.0) mavi renkte yanip

séner ve ¢im bigme robotu sarj edilir.

Kapag kapatin (Res. 9.B).

Cim bigme robotunu en az Par. 2.3.2'te belirtilen suire

kadar sarjda birakin.

No

NOT: Bataryanin kigin depoya kaldinimadan énceki sarji
Par. 4.3'te belirtilenlere gére yapiimaldir.

NOT: Gimbigcme robotunun bataryasi bozulabilir bir pargadir
ve sarjkapasitesizamanlaazalir, bu da ¢cim bigme robotunun
calismasini tehlikeye atmadan calisma siresini kisaltir.

3.5. KESIM YUKSEKLIiGi AYARI

Kesim yiiksekligini ayarlamak icin uygulamadaki rehberli
proseduri uygulayin.

UYARI:
Kesim yiiksekliginin ayarlanmasi sirasinda

cihaza dokunmayin.

NOT: Gim bigme robotu tarafindan bigilen ¢im kisminin
yiiksekligi 10 mm'yi agsmamalidir.

3.6. KAMERA MODULU

Cim bigme robotu, caligma alaninda mevcut olabilecek
engellerden kaginmak ve gezinti performansini iyilestirmek
amaciyla bir kamera modiiltyle (Res. 1.P) donatiimistir.
Kamera modulliniin ayarlari ve nasil kullanilacagr konusunda
“Stiga.GO” uygulamasinda sihirbazi takip edin.

NOT: Engelleri ve galisma alaninin sinirlarini tanima
performansi pek ¢ok etmene bagldir: nesnenin sekli
ve boyutlar, aydinlatma durumu, lenslerin temizligi
ve yipranma durumlari, bitki tabakasinin tird, hava
sartlari, vb.

NOT: Bitki tabakasinin yiksekligi cok fazlaysa, kamera
modUli bitkileri engel olarak yorumlayabilir. Gim bigme
robotu ¢imin yUksekligi nedeniyle strekli durmaya veya
yon degistirmeye devam ediyorsa, geleneksel bir ¢im
bigme makinesi kullanarak ¢imin yliksekligini azaltmak
gerekir

UYARI

{f: Ornegin yiiksek ve yogun ¢im oldugu
durumlardaki gibi engel bitkilerle sariimig
veya ortiilmiisse, kamera modili nesneleri
algilayamayabilir.

UYARI:
Gorisle ilgili hasarlari 6nlemek icin kamera

modiiliniin LED aydinlatma cihazina
dogrudan bakmayin.



BAKIM

UYARI:
Sadece orijinal yedek parcalar kullanin.

UYARI:

Kurulu emniyet cihazlarinda tadilat, kurca-
lama, devre digi birakma, iptal etme gibi
islemler yapmayin.

UYARI:

Ellerde kesilme tehlikesi.

Ellerde kesilme tehlikesini énlemek icin
koruyucu eldiven takin.

UYARI:

Gozlere toz kagma tehlikesi.

Gozlere toz kagma tehlikesini 6nlemek igin
koruyucu gézliik takin.

DIKKAT:
Asin su kullanmak zarar gérecekleri sekilde
elektrikli bilesenlere su sizmasina neden
olabilir.

YASAK:
Basingli su jetleri kullanmayin.

YASAK:

Elektrikli ve elektronik bilesenlere geri d6-
niisli olmayan sekilde zarar vermemek i¢in,
¢im bicme robotunu kismen veya tamamen
suya daldirmayin.

YASAK:

Elektrikli ve elektronik bilesenlere zarar ver-
memekicin ¢cim bicmerobotununi¢c aksamini
yikamayin.

YASAK:

Boyal yiizeylere ve plastik aksama zarar
vermemek icin ¢oéziicliler veya benzin kul-
lanmayin.

YASAK:

Kamera modiiliiniin lensini temizlemek
icin yalnizca hafifce 1slatilmis yumusak bir
bez kullanin. Hangi durumda olursa olsun,
fircalar, kaziyicilar, asindirici siingerler veya
kimyasal ¢oéziiciler kullanmayin.

Q0 kPP PR

4.1. PROGRAMLI BAKIM

Dahaiyive dahauzunsure ¢galigmasiicin Grinundizenliolarak
temizlendiginden ve yipranan pargalarin degistirildiginden
emin olun.

islemleri tabloda belirtilen siklikta yapin.

SIKLIK BILESEN ISLEM TIPI

Haftalik Bigak Bigagi temizleyin ve ve-
yada rimini kontrol edin. (bkz.
her 50 saatlik kesim Par.4.2)

sonrasinda

Bigak bir darbe sonucu bi-
kilmugsse veya asinmigsa,
degistirin. (bkz. Par. 4.2)

Sarj kontaklar Temizleyin, muhtemel ok-
sitlenmelerigiderin. (Eksik-

siz Kilavuza Bakin)

Kamera modulii | Lensitemizleyin- (Eksiksiz

Kilavuza Bakin)

Aylik Cim bigme robotu | Temizlik yapin.

yada (Eksiksiz Kilavuza Bakin)
her 100 saatlik kesim 21 initesi ve giic|Yipranma ve bozulmalar
sonrasinda

kablolari kontrol edin, gerekirse
degistirin. (Eksiksiz Kila-

vuza Bakin)

Bigme mevsimi so-|Batarya
nundaveya ¢imbicme
robotu kullaniimiyorsa
¢ ayda bir

Bataryayidepoyakaldirma-
dan 6nce sarj edin.
(bkz. Par. 4.3)

Yillik veya Bigme mev- | Cim bigcme robotu | Yetkili servis merkezinde
simi sonunda kapsamli bakim uygulayin.
(bkz. Par. 4.1)

Cim bigme robotunu iyi ¢alisir durumda tutmak igin yilda bir
yetkili servis merkezinde kapsamli bakim yapilmasi gerekir.

NOT:Yillikkapsamlibakimyapilmamasindan kaynaklanan
muhtemel arizalar garanti kapsaminda degildir.

4.2. KESIM BICAKLARININ DEGISTIRILMESI

1. Gim bigcme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz.
Par.1.4).

2. Yuzer haldeki ortici kapaga zarar vermemeye dikkat
ederek ¢im bigme robotunu bas asagi gevirin.

3. Tespit vidalarini (Res. 10.E) sokun.

4. Kesimbicaklarini(Res.10.D) vetespitvidalarini (Res.10.E)
degistirin.

5. Tespit vidalarini (Res. 10.E) sikin.

4.3. BATARYANIN KISLIK BAKIMI VE DEPOYA

KALDIRMA

1. “Ayarlar” sayfasindan erisebilecegini Uygulamadaki
rehberli prosediire gére bataryayi sarj edin.

2. Cim bigme robotunu sarj edin (Eksiksiz Kilavuza Bakin)

3. Cim bigme robotunu kuru ve donmaya karsi korunakl bir
yerde saklayin, kapatildigindan ve emniyet anahtarinin
(Res. 11.C) ¢im bigme robotundan ¢ikarildigindan emin
olun.

NOT: Kisa yonelik sarj prosediryle ilgili daha ayrintili
bilgi igin Eksiksiz Kilavuza bagvurun.

NOT: Uygulamadaki prosedirl kullanarak sarj kaydi
yapmak, bataryanin garantisinin gegerli kalmasi igin
gereklidir.

4.4. BATARYANIN DEGi$TiRiLMESi

Batarya yalnizca STIGA TEKNIK SERVIS PERSONELI
tarafindan degistirilebilir.

Bataryanin degistirilmesi gerekirse, bir servis merkezine veya
saticiniza bagvurun.

5. TASIMA, DEPOYA KALDIRMA VE
BERTARAF

5.1. TASIMA

NOT: Uzun mesafelerde tasima yapmak i¢in orijinal
ambalajinin kullaniimasi tavsiye edilir.

1. Cim bigme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz.
Par.1.4).



2. Gim bigme robotunu sarj edin (Eksiksiz Kilavuza Bakin)

3. Cim bigme robotunu 6zel kulpundan (Res. 11.D) tutarak
kaldirin ve kesim bicagini bedeninizden uzak tutmaya

dikkat ederek tagiyin.

5.2. DEPOYA KALDIRMA

Cim bicme robotu, temizlik ve bataryada kis sarji uygulamasi
yapildiktan sonra, kuru ve donmaya karsi korunakli bir yerde,
yatay konumda saklanmaldir (bkz. Bol. 4). Atil bekleyecegdi
sure boyunca sarj Unitesinin elektrik sebekesiyle olan

baglantisini kesin.

6.

A\

UYARI:

SORUNLARIN GiDERILMESI

5.3. BERTARAF

UYARI:
Cimbicmerobotundan bataryayi cikarmakicin
yetkili servis merkezine basvurun.

A

1. Urtiniin ambalajini mevcut toplama konteynerlerinde
surdurulebilir sekilde veya toplama yetkisine sahip ¢zel
merkezlerde bertaraf edin.

. Cim bicme robotunu yerel yasa ve yodnetmeliklerin
gereklerine uygun sekilde bertaraf edin.

. Cim bigme robotu AEEE (Atik Elektrikli ve Elektronik
Ekipman) olarak siniflandirildigindan, geri déniisim e
bertarafi konusunda 6zel kuruluslara bagvurun.

. Eskiyen veya tlikenen bataryalari mevcut toplama
konteynerlerinde surdurlebilir sekilde veya toplama
yetkisine sahip 6zel merkezlerde bertaraf edin.

Cim bigcme robotunu durdurun ve emniyetli duruma getirin (bkz. Par. 1.4).

Calisma sirasinda ortaya ¢ikabilecek basglica sorunlarin listesi asagida verilmistir.
(Her birine yonelik daha ayrintili agiklama igin eksiksiz kilavuza bagvurun).

SORUN

NEDENLER

COZUMLER

Anormaltitresim.Cimbicme robotu
gurdltula calisiyor.

Kesim bigaklari veya diski hasarli

Hasarli bilesenleri degistirin (bkz. Par. 4.2).

Kesimdiizeniartiklarla (bantlar, kordonlar, plastik

pargalari, vb.) kilittenmis.

Cim bigcme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz.
Par. 1.4). Kesim bigagini kurtarin.

Cim bigcme robotu engeller (diismis dallar, unu-
tulmus esyalar, vb.) varken calistinimis.

Cim bigme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz.
Par. 1.4). Engelleri kaldirin ve ¢im bicme robotunu yeni-
den baglatin.

Elektrik motoru anzal.

Motoru degistirin, bir servis merkezine basvurun.

Cim ¢ok uzun.

Kesim yuksekligini arttirin (bkz. Par. 3.5).

Normal bir ¢im bigme makinesiyle alanda hazirlik amagh
kesim yapin.

Cim bigme robotu sarj istasyonu-
nuniginedogru sekilde yerlesmiyor.

Sarj Unitesinin anteniyle ilgili sorunlar.

Sorundevam ederse, bir servis merkeziyle iletisime gegin.

Sarj Unitesinin yakinlarinda zemin gégmis.

Sarj Unitesini yeniden dogru sekilde yerlestirin. (bkz.
Par.2.3.1).

SarjUnitesi dogrukalibre edilmemis veya initenin
yakinlarinda elektromanyetik parazitler var.

Parazitkaynagini giderdikten sonrasarj initesini uygulama
araciligiyla kalibre edin. Eksiksiz Kilavuza bagvurun.

Robot sarj Unitesinden digari ¢ikti-
ginda sarj Unitesinin ikaz lambasi
yanmiyor.

Besleme gerilimi yok veya sarj nitesinde bir

ariza var.

Gic kaynaginin elektrik prizine dogru sekilde baglandigin-
dan emin olun. Gu¢ kaynagi bagdlanti kablosunun saglam
oldugunu kontrol edin.

Sarj Unitesinin ikaz lambasi yanip
soénlyor

Sarj Uinitesinde bir ariza var. Eksiksiz Kilavuza

bagvurun.

Sarj Uinitesinin glictinii kesip, birkag dakika sonra yeniden
baglayin. Sorun devam ederse, bir servis merkeziyle
iletisime gegin.

Sarj linitesi dogru yapilandirimamis.

Sarj Unitesini uygulama Gzerinden yapilandirin. Eksiksiz
Kilavuza basvurun.

Tus takiminda Warning (Uyari)
simgesi yaniyor.

Bir Sorun/Ariza durumunu bildirir.

Dahafazlabilgialmakigin uygulamaya bakin veya Eksiksiz
Kilavuza bagvurun.

Cimbicmerobotu calismaalaninda
gegici olarak duruyor

GPS sinyali zayif

Sorun devam ederse, bir servis merkeziyle iletisime gegin
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/TIGA

STIGA LTD (UK Importer)

6 Stansted Courtyard, Parsonage Road,
Takeley, Bishop's Stortford, Essex,
England, CM22 6PU,

United Kingdom

STIGA S.p.A.

Via del Lavoro, 6

31033 Castelfranco Veneto (TV)
Italy

stiga.com

A DEPOSER A DEPOSER
Cet appareil, EN MAGASIN EN DECHETERIE

ses accessoires,

piles et cordons
se recyclent

Points de collecte sur www.quefairedemesdechets.fr
Privilégiez la réparation ou le don de votre appareil !

171501856/0



