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Thank you for choosing Mammotion as your garden care lawn mower. This user manual will help you learn
and operate Mammotion robot, a 4-wheel-drive and perimeter-free lawn mower, to cut grass and

maintain your lawn.

This manual is copyrighted by Mammotion company. Without the written permission of the company, any
unit or individual shall not copy, modify, reproduce, transcribe or transmit in any way or for any reason.

This manual is subject to change without notice at any time.

Unless explicitly agreed otherwise, this manual serves solely as a usage guide, and all statements and

information contained herein do not constitute any form of warranty.
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1 Safety Instructions

1.1 General Safety Instructions

Carefully read and understand the user manual before using the robot.

Only individuals who are legally considered adults in their state of residence are recommended to use
the robot.

Only use the equipment recommended by Mammotion with the robot. Any other usage is incorrect.
Never allow children, persons with reduced physical, sensory or mental capabilities or lack of
experience and knowledge or people unfamiliar with these instructions to use the robot, local
restrictions may restrict the age of the operator.

Do not allow children to be in vicinity or play with the robot when it is operating.

Do not use the robot in areas where people are unaware of its presence.

When manually operating the robot with the Mammotion app, do not run. Always walk, watch your
steps on slopes, and maintain balance at all times.

Avoid touching moving hazardous parts, such as the blade disc, until it has completely stopped.

Avoid using the robot when there are people, especially children or animals, in the task area.

If operating the robot in public areas, place warning signs around the task area with the following text:
"Warning! Automatic lawn mower! Keep away from the robot! Supervise children!"

Wear sturdy footwear and long trousers when operating the robot.

To prevent damage to the robot and accidents involving vehicles and individuals, do not set task
areas or channels across public pathways.

Seek medical aid in case of injury or accidents.

Set the robot to OFF and remove the key before clearing blockages, performing maintenance, or

examining the robot. If the robot vibrates abnormally, inspect it for damage before restarting. Do not



use the robot if any parts are defective.

e Do not connect or touch a damaged cable until it is disconnected from the power outlet. If the cable
becomes damaged during operation, disconnect the plug from the power outlet. A worn or damaged
cable increases the risk of electrical shock and should be replaced by service personnel.

o Only use the charging station included in the package to charge the robot. Incorrect use may result in
electric shock, overheating, or corrosive liquid leakage from the battery. In case of electrolyte leakage,
flush with water/neutralizing agent and seek medical aid if the corrosive liquid comes into contact
with your eyes.

® Only use original batteries recommended by Mammotion. The safety of the robot cannot be
guaranteed with non-original batteries. Do not use non-rechargeable batteries.

o Keep extension cords away from moving hazardous parts to avoid damage to the cords which can
lead to contact with live parts.

® The illustrations/screens used in this document are for reference only. Please refer to the actual

products.

1.2 Safety Instructions for Installation

® Avoid installing the charging station in areas where people may trip over it.

e Do notinstall the charging station in areas where there is a risk of standing water.

e Do not install the charging station, including any accessories, within 60 cm/24 in of any combustible
material. Malfunctioning or overheating of the charging station and power supply can pose a fire
hazard.

e Forusersinthe USA/Canada: If installing the power supply outdoors, there is a risk of electric shock.
Only install it in a covered Class A GFCI receptacle (RCD) with a weatherproof enclosure, ensuring that

the attachment plug cap is inserted or removed.

1.3 Safety Instructions for Operation

e Keep your hands and feet away from the rotating blades. Do not place your hands or feet near or



below the robot when itis turned on.

Do not lift or move the robot when it is turned on.

Stop the robot when there are people, especially children or animals, in the task area.

Ensure that there are no objects such as stones, branches, tools, or toys on the lawn. Otherwise, the
blades may be damaged when they come into contact with an object.

Do not put objects on top of the robot, charging station or RTK reference station.

Do not use the robot if the STOP button is not functioning.

Avoid collisions between the robot and people or animals. If a person or animal comes in the path of
the robot, stop it immediately.

Always set the robot to OFF when it is not in operation.

Do not use the robot simultaneously with a pop-up sprinkler. Utilize the Schedule function to ensure
that the robot and pop-up sprinkler do not operate at the same time.

Avoid setting a channel where pop-up sprinklers are installed.

Do not operate the robot in the presence of standing water in the task area, such as during heavy rain

or water pooling.

1.4 Safety Instructions for Maintenance

Power off the robot when performing maintenance.

Disconnect the plug from the charging station before cleaning or performing maintenance on the
charging station.

Do not use a high-pressure washer or solvents to clean the robot.

After washing, ensure that the robot is placed on the ground in its normal orientation, not upside
down.

Do not reverse the robot to wash the chassis. If you do reverse it for cleaning purposes, make sure to
restore it to its proper orientation afterward. This precaution is necessary to prevent water from

leaking into the motor and potentially affecting normal operation.



1.5 Battery Safety

Lithium-ion batteries can explode or cause a fire if disassembled, short-circuited, exposed to water, fire,

or high temperatures. Handle them with care, do not dismantle or open the battery, and avoid any form of

electrical/mechanical abuse. Store them away from direct sunlight.

® Only use the battery charger and power supply provided by the Manufacturer. The use of an
inappropriate charger and power supply can cause electric shocks and/or overheating.

e DO NOT ATTEMPT TO REPAIR OR MODIFY BATTERIES! Repair attempts may result in severe personal
injury, due to explosion or electrical shock. If a leak develops, released electrolytes are corrosive and
toxic.

e This appliance contains batteries that are only replaceable by skilled persons.

1.6 Residual Risks

To avoid injuries, wear protective gloves when replacing the blades.

1.7 Intended Use

Mammotion robots are designed for residential lawn care and are not intended for commercial use.

1.8 Disposal

Dispose of this product in compliance with local electronic waste (WEEE) regulations. Do not dispose of it
with regular household waste. Instead, bring it to an authorized recycling center or collection point to

ensure safe handling and environmentally responsible disposal of electronic components.



2 Introduction

2.1 About Mammotion LUBA mini AWD

The LUBA mini AWD series, herein referred as LUBA or robot, is a 4-wheel-drive robotic lawnmower with
a suspension system that provides better grip through its spring. The robot is equipped with RTK GNSS
navigation and virtual-mapping systems, which allow users to customize their mowing tasks by defining
different mowing areas and schedules in the Mammotion app. Additionally, the robot offers an loT service
and a rain sensor, providing a hands-free and picture-perfect lawn maintenance experience.

The robot is newly equipped with a vision module, 4G module, voice control, anti-theft, etc., which are
explained in the following sections.

The robot includes two types of models:

e Standard version (Model: 800 and 1500) — provides cutting height of 20-65 mm (0.8-2.6 in).

e Hversion (Model: 800H and 1500H) — provides cutting height of 55-100 mm (2.2-4 in).

2.1.1 About Vision Module

The robot is equipped with a vision module that provides vision positioning, vision obstacle detection, and

FPV mode.

e Vision positioning helps to guarantee positioning accuracy when RTK positioning fails due to poor
satellite signals.

e Vision obstacle detection identifies obstacles in the front.

® FPV mode can be used for monitoring as a security camera.

2.1.2 About Positioning

The robot is equipped with a RTK (real-time kinematic) navigation system, a multi-sensor integrated

navigation system, and a vision positioning system, which provide more accurate positioning data.



RTK positioning

RTK is a differential GNSS positioning technology that greatly enhances positioning accuracy to
approximately 5 cm (2 in). The robot accesses four global navigation systems (GPS, GLONASS, BeiDou, and
Galileo) and incorporates supplementary sensors, thus, providing nearly 100 times improved accuracy

than conventional GPS systems.

e The GNSS (GPS, GLONASS, BeiDou, and Galileo) satellites provide initial positioning information to
both the RTK reference station and the robot.

e The RTK reference station continuously receives satellite signals, corrects the positioning errors, and
transmits the corrected data to the robot via wireless communication.

® The robot receives GNSS signals from satellites and error-corrected data from the RTK reference
station, enabling it to achieve high-precision positioning for automated mowing over large areas.

e The antenna on the RTK reference station enables wireless data transmission between the RTK

reference station and the robot, ensuring the robot receives accurate positioning data in real time.

Vision Positioning

The robot primarily uses RTK positioning to locate itself. However, in situations where satellite signals are
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obstructed by obstacles such as eaves or trees during mapping and mowing, The robot can still operate

effectively using the vision positioning.

2.1.3 About Obstacles Detection

The robot supports both visual and ultrasonic obstacle detection. The vision system can identify obstacles
and respond accordingly, while the ultrasonic system is used to detect obstacles in low-light

environments where visual identification is difficult.

2.1.4 About Connectivity

The robot supports three methods of connectivity, namely, Bluetooth, Wi-Fi, and 4G cellular data.
Bluetooth is used to connect the robot with your phone, while Wi-Fi and 4G cellular data are used to

access the internet.

2.1.5 About Lawn Printing Art

By utilizing Al algorithms to tailor the cutting path, cutting height, and angle, the robot can create special

patterns via the Mammotion app. See Create a Pattern for more information.

2.1.6 About Auto-recharge

Auto-recharge function allows the robot to automatically return to charge when the battery is lower than

15%.

2.1.7 About Voice Control

NOTE

The robot now supports voice commands in English, German, and French.

The robot is compatible with both Alexa and Google Home voice control. Once linked, you can easily start
or stop working or recharging using simple voice commands. See Link Your Alexa Account or Link Your

Google Home Account for more information.



2.1.8 About Anti-theft System

Currently, you will receive a push notification through the Mammotion app if your robot exceeds the
defined area. For more details, please see Find My Device.
® Users can track the robot's location by GPS and 4G positioning through the Mammotion app, as long

asitisonline. For more details, please see Find My Device.



2.2 Inthe Box

Ensure the parts can be found in the package according to your option. If any parts are missing or
damaged, contact your local dealer or our after-sales support. Mammotion recommends keeping the

package for future transportation or storage.

2.2.1 LUBA mini AWD Installation Kit

LUBA mini AWD x1 Vision Module x1 Security Key x1
1K1
HEN
Blade x6 (for spare use) Screw x6 (for spare use)

2.2.2 Charging Station Installation Kit

Charging Station Base x1 Rain Shade

Charging Station Power Supply x1 Stake x4



2.2.3 RTK Installation Kit

RTK Reference Station x1

Ground Stake x1

Expansion Bolt x4

2.2.4 Tool Kit

Allen Key 8mm (0.3 in) x1

Cable Peg x4

Radio Antenna x1

RTK Reference Station
Extension Cable (5M) x1

Brush x1

Screwdriver (Phillips
bit+T20 hex bit) x1
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Mounting Pole x2

RTK Reference Station Power
Supply x1

Cord Tie x4



2.3 Symbols on the Product

These symbols can be found on the product. Study them carefully.

Symbol Description

& Warning.

“_.;l:ll Read the user manual before operating the product.

c € This product complies with the applicable EU Directives.

Made in China | This product is manufactured in China.

=y It is not permitted to dispose of this product as normal household waste.
A4, Ensure that the product is recycled in accordance with local legal
== requirements.

:D-:I_C Use a detachable supply unit TS-A060-2802151.

TS-A060-2802151

:

Use a detachable supply unit TS-A012-1201002.
TS-A012-1201002

; This item can be recycled.
—

Keep the pack of this product dry.

The pack of this product should not be covered.
-i Prohibit flipping.
| I | This product is fragile.
i g | The pack of this product/the product should not be tread.
xl Class lll appliance.
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Description

Keep hands or feet away from movable blades.

Do notride on the product.

Keep a safe distance from your product when operating.

WARNING - Do not touch rotating blade.

WARNING - Read the user instructions before operating the product.

WARNING - Keep a safe distance from the machine when operating.

WARNING - Remove the disabling device before working on or lifting the
machine.

WARNING - Do not ride on the machine. Never put your hands or feet close to
or under the product.

-12 -



2.4 Product Overview

2.41 LUBA mini AWD

1. Emergency Stop Button 2. Control Center
3. SidelLED 4. Handle

5. Rain Sensor 6. Vision Module
7. 8.

Auxiliary Light Bumper
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Omni Wheel
Cutting Disc

. Removable Battery

. Charging Pad

10. Rear Wheel
12. Cutting Blade

14. Infrared Receiver
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Control Center

STAHT %
Button/Icon Name Description
ﬁ Home Button ® Press ﬁ then press START to return to the charging
dlli station.

Grass Button y
® Press 44, then press START to continue working/unlock

the robot.
START  StartButton ® Double-press é fully lower the cutting disc for
cleaning.
) O
Power Button Long press the button to turn on/off the robot.

If any unexpected problems arise, press the button to stop the
Emergency Stop Button
robot immediately.
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2.4.2 Charging Station and RTK Reference Station

| LT
| AR

1. RTK Reference Station LED Indicator
3. Radio Antenna

5. Charging Pin

-16 -

Knob — turn to fix the RTK reference station
Charging Station LED Indicator

Infrared Transmitter



2.4.3 LED Codes

Robot

Indicator

Side LED

Positioning
Indicator

Status

Solid red

Breathing red

Slow blinking red

Fast blinking red

Off

Solid green

Blinking red
Blinking blue

Solid blue

Description

The robot is functioning properly.

OTA upgrade in progress.

The robot is being charged.

Emergency Stop Button activated.

Low battery.

The robot got stuck.

Security key not properly installed.

The robot has been lifted/tilted/flipped over.

The robot system malfunction.

The robot system upgrade failed.

The robot is turned off.
The robot is sleeping.
The side LED is turned off in the app.

The robot is in manual control mode but is currently

inactive.

The positioning is working well.

The positioning system malfunction.
The positioning system is initializing.

The robot is powered on successfully.
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Charging Station

Color Description

Blinking green The robot is docked at the charging station.

Solid green The robot is not at the charging station.
Solid red The charging station malfunction.

Off No power supply.

RTK Reference Station

Color Description

Blinking blue The reference station is being upgraded.

Blinking green The reference station is initializing.

Solid green The positioning mode is set to Antenna over Datalink and is functioning well.

Solid blue The positioning mode is set to Antenna over Internet and is functioning well.
® Thelocal time is between 18:00 and 8:00.

o e No power supply.

Solid red The RTK reference station malfunction.
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3 Installation

3.1 Preparation

® Read and understand the safety instructions prior to installation.
e Useoriginal parts and installation materials.
e Sketch your lawn and mark up obstacles. This will make it easier to examine where to place the

charging station and RTK reference station, and to set the virtual boundaries.

3.2 Choosing a Location for RTK Reference Station

To optimize the performance of the RTK system, the RTK reference station must be in an open area to
receive satellite signals. You can install the RTK reference station on flat, open ground or on an
unobstructed wall or roof. In general, if your lawn is L-shaped (A), you can place the RTK reference station
on a wall or roof or on the ground; if your lawn is O-shaped (C) or U-shaped (B), or if you have multiple

lawns (D), we recommend that you place the RTK reference station on a wall or roof.
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The location requirements are as follows:

e The RTK reference station should be oriented vertically, as shown below:

Place the RTK reference station on a flat, open ground or on an unobstructed wall or roof. Make sure
[ J

there are no eaves or trees that may obstruct the satellite signals.

Maintain a distance of at least 3 meters (10 feet) between the RTK reference station and any wall or
tree.

=Em (0 1t.)
-

=X [0 F1.]
- &
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3.3 Choosing a Location for Charging Station

® Place the charging station on a flat ground.

e DO NOT install the charging station at the corner of an L-shaped building or on a narrow path between
two structures.

e The charging area (1x1 m/3x3 ft. in front of the charging station) should be free of obstacles or other
items.

® The base plate of the charging station must not be bent or tilted.

® ® = ®

e Position the charging station to face the lawn.

X
p —_

e |[fthe charging station is placed outside the lawn, create a channel to connect it to the lawn.

| 7
NOTE
@ If the charging station is installed on a concrete surface, please secure it with expansion
bolts.
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3.4 Install

3.4.1 Install the Vision Module

1. Remove the cover.

2. Connectthe vision module wires, matching the corresponding three wires by both color and shape.

3. Properly organize the wires, then secure the vision module in place and tighten the screws using a
hex-bit screwdriver.

4. Peel off the vision module sticker.
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3.4.2 Install the Charging Station

1. Assemble the charging station.

2. Select an open spot to install the charging
station, ensuring its front area is clear of
obstacles.

3. Secure the charging station in place using
the 4 stakes and the 8 mm (0.3 in) Allen

key.

4. Connect the charging station cable (the
longer one) with the charging station
power supply.
5. Plug the charging station power supply
into the wall socket.
6. Place the robot on the charging station to
begin charging. () 16
NOTE

@ Charge the robot for initial use
to activate it.
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3.4.3 Install the RTK Reference Station

The RTK reference station can be installed either on the lawn or mounted on a wall. Select the optimal

installation method based on the layout of your lawn.

Floor Mount

1. Assemble the two mounting poles.

2. Fix the radio antenna to the RTK reference P LUl

station.

3. Mount the RTK reference station on the
mounting pole.
4, Attach the ground stake to the mounting

base.

Wip T
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Thrust the mounting pole firmly into the
lawn near the charging station.

Adjust the knob to ensure the RTK
reference station is positioned upright and

stable.

Connect the RTK reference station cable
with the charging station cable (the shorter
one).

Use the cord tie and cable peg to neatly

secure the cables.

-25-
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Wall Mount

1. According to the width of your eaves,

choose either the longer or shorter poles.

al. Assemble the two mounting poles if you

have wide eaves.

a2. Detach the mounting pole base and
long pole first, then assemble the short

pole with the base.

2. Fixtheradio antenna tothe RTK reference

station.
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Attach the RTK reference station to the i

mounting pole.

Adjust the knob to ensure the RTK [
reference station is positioned upright and

stable.

i e
-l

Drill four holes (10 x 40mm/0.4 x 1.6 in) at
the appropriate position and install the
expansion bolts into the holes.

Attach the RTK reference station on the
wall using the four bolts (M8 x 50) and

secure the bolts firmly.

Connect the RTK reference station
extension cable (5m) to the RTK cable and
the power supply.

Plug the power supply into a wall socket.

Use the core tie to fix the cable on the pole.
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4 Operation

@ NOTE
The screens are for reference only. Please refer to actual user interfaces.

4.1 Preparation

® Read and understand safety instructions before operation.
e The charging station and RTK reference station have been properly installed.
® Ensure the robot has already docked on the charging station.

® Ensure there is a stable network and keep your phone Bluetooth on.

4.2 Download Mammotion App

The robot is designed to work with the Mammotion app, please download the free Mammotion app first.
You can scan the QR code below to get it from the Android or Apple app stores, or search for Mammotion

in these stores.

After installing the app, please sign up and log in. During use, the app may ask you for Bluetooth, Location,
and local network access when necessary. For optimal use, it is recommended to allow the above access.
For more information, please refer to our Privacy Agreement. Go to Mammotion app > Me > About
Mammotion > Privacy Agreement.

~

If you want to log in with a third-party account, tap ~ or ' on the login page to continue. Mammotion

app now supports logging in with Google and Apple accounts.

-28-



4.3 Add Your Product

NOTE
@ e Make sure the distance between your phone and the robot is less than 3 m (10 ft.).
® You can skip the Wi-Fi setup if you are using 4G cellular data. It is advisable to also

establish a connection to a Wi-Fi network for optimal performance.

4.3.1 Add Devices

1. Tap +toadd your robot or RTK reference station.
Select Add.
Follow the onscreen guidelines to set up the device.

Follow the onscreen instructions to connect the device and set network successfully.

o or AN

Follow the onscreen instructions to activate the built-in SIM card.

il
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=
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e iy
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P
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4.3.2 Add New RTK Reference Station after Replacing

If your RTK reference station is replaced, please follow the below steps to add the new one.

1. Tap Settings > Positioning Mode > Antenna over Datalink.

= @ ":.m,. QY I — )

BT SN

D - D -

Pk it Errwng Mot

Bepari )b Gwid Darahne

p — oy 'x.—.-'“- ﬁ L= s A

2. Enter the new LoRa number. The LoRa number is indicated on the nameplate of the RTK reference

station. Tap OK to proceed.
3. Verify that the LoRa number matches the one on the nameplate and the RTK Connection shows

‘Connected’. Your setup is now successful.
L —_— b W —_— My

BTe Fainng Crargs
(o BN & AT ”
e e e ] i
Canuad i BT e e ewd
M P .

NOTE
Replacing the RTK reference station will require you to remap your lawn if a map has been

created.
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4.4 Activate SIM Card

If you didn't activate the SIM card during the device binding process, you can do so by tapping the Status
Bar on the Home page:

1. Tap the Status Bar on the Home page.

2. Tap the 4G status button.

3. Tap Activate and wait for the activation to complete successfully.

= N ([

&

N (= )

4G

\_ ) G J \ J

4.5 Update Firmware

For optimal experience, ensure your robot and RTK reference station are updated to the latest firmware

version.

Irl"

Dwwics

o)

» Toupdate the firmware
1. Go to Settings > Device information > Robot version to
update the firmware.
2. Ensurethe robotis connected to a stable network.
During the update, please avoid exiting the app, performing other

operations, or turning off the robot.
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4.6 CreateaMap
4.6.1 Map out the Task Area
Before mapping

Before mapping, it is important to be aware of key considerations.
® Remove debris, piles of leaves, toys, wires, stones, and other obstacles from the lawn. Make sure no

children or animals are on the lawn.
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Map your lawn

1. Make sure the robot is powered on and your phone Bluetooth is on. Your phone will connect to the

robot automatically with a Bluetooth connection.

2. Tap Create a Map to start.

N

Lresild & rEmp

3. Select Manual Mapping or Auto Mapping

to continue.

Manual Mapping

1. Control the robot to a proper starting point

of the perimeter and tap * to start & Y
mapping.
® Move the virtual joystick up or i . .
down to control the robot's forward or
backward movement. RS -__-_@!'J J
e Move the virtual joystick = left or

right to turn the robot left or right.
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2. Guide the robot along the perimeter. Keep
the controller within 1.5 meters (4.9 feet) of
the robot to maintain a stable Bluetooth i

connection. LS i B

a) If the perimeter meets an obstacle o=
such as a wall, fence, ditch, or uneven T
pathway, maintain a distance of at
least 15 cm (6 in) from the perimeter

while guiding the robot.

b) If the perimeter meets a level, even o T
pathway, it is recommended to quide
the robot on the pathway for more

efficient cutting.

a’

3. Tap Discard and Exit to clear all unsaved

data and remap during the mapping

process if needed.
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4. Control the robot back to the starting point

and tap Save to finish mapping. - =Y
&
Tips
- 7
Auto Mapping
NOTE

® Remove any obstacles before starting auto mapping.
® Keep your phone active and do not switch to other apps.
@ e Follow the robot during the mapping process.
e Ensure the Bluetooth connection between the robot and your phone remains
uninterrupted.

e Please do not use Auto Mapping in scenes with steps, cliffs, ponds, or similar obstacles.

The Auto Mapping feature uses the robot's vision -
camera to detect the physical perimeter of the lawn. /
When the camera identifies a clear perimeter, Auto '

Mapping is activated, allowing the robot to

I
i
.3
i

autonomously map the lawn’s perimeters.

Tap Auto Mapping to initiate this feature.
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If the robot malfunctions, tap the Stop button and

then manually control it to continue mapping. |

NOTE

e \When mapping, the system will estimate the area. Please ensure that the area is not more

than the upper limit (See Technical Specifications for more information), or the task area
mapping will fail.

Drive the robot out of the task area or no-go zone first if a new area is created.
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4.6.2 Map out a No-go Zone

No-go zones are created for pools, flowerbeds, trees, roots, ditches, and any other obstructions present in

the lawn. The robot will avoid mowing inside these designated areas.

' ™
1. Tap Create > No-go zone on the Map page. | - : @']
. -
Ii-i"
a

2. Guide the robot around the perimeter of a no-go

zone, then tap ® o start mapping.

3. Control the robot along the perimeter of the no-

go zone and back to the start point to complete

mapping the no-go zone. A,
L P
'@ =
&
Tips
4. Tap Save to finish the setting. b
b >
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4.6.3 Map out a Channel

The channel is intended to connect various task areas or link the task area with the charging station.

1. Tap Create > Channel on the Map page.

2. Control the robot into a task area. Tap LT

start mapping.

3. Manually control the robot from a task area to

another task area or to the charging station.

NOTE

©

The channel should be wider

than 1m (3.3 feet).
The channel should be free
from significant bumps.

4. Tap Save to finish the setting.
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4.6.4 Create a Pattern

The pattern is designed to personalize your lawn-
cutting experience, and after it's added, the grass on
the patterned area will be preserved while cutting to

maintain its design. See the available patterns in the

app.

1. Tap Create > Pattern on the Map page.

2. Choose the pattern that you want to create.

3. Dragandzoom in/out the pattern to adjust its

location and size.
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-4
e
4. Tap Finish to finish the setup.
T )

b &
After creating a pattern, you can choose to enable or i Hesfdtng )
disable it at any time. When enabled, the grass in the ;: 1 E
patterned area will be preserved during mowing to ot . ?
maintain its design, or mowed when disabled. Tap - &;

Edit > =#= to open the pop-up.

NOTE

e FEach task area can have a maximum of 10 patterns, with a total limit of 50 patterns

@ overall.

® The pattern should not be placed too close to the task area perimeter, no-go zone, or

charging station. Maintain a minimum distance equal to the width of the robot.
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4.6.5 Edit Your Map

Rename the area

Mammotion allows you to create multiple areas. For easy management, you can rename the area.

é ™y
a
!
1. Tap Edit >=ssto open the popup. g
»

N

Ill"
2. Tap Rename to set a name for the area.

L 7
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Modify the area

If changes occur in your lawn after mapping, such as planting a tree near the perimeter, the appearance

of a hole, or weak positioning signals, you can adjust the mapped area without needing to delete it entirely.

1. Tap Edit >s#sto open the popup.

2. Tap Modify to re-draw the perimeter.

1 ™
- 4
*
o min :ﬁm vy
M
4 g g
L8
\ V4

Delete the area/no-go zone/channel/pattern

To delete an area, no-go zone, channel, dumping
spot, or pattern, tap Edit> 1. Deleting an area will

also remove all items within it.
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Multiple task areas with overlapping

If you have several lawns that overlap, the shared section will be assigned to the task area that was

created first. No channel is necessary for two task areas with overlapping sections.

' Y
freal
Brea ? agEnachy
Arcsl
L A

RTK reference station cannot be moved once your lawn mapping is finished

(o o
Do not move the RTK reference station after the
map is created or the resulting task area will
diverge from the designated task area.
In the event of an RTK reference station Settings
relocation, reinstall it in its original position, or go
to Settings @ > Robot settings > Delete map to

Dalate Map

delete the current map and remap the area.

ll\. S ..-l"'ll
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4.7 Mow

Preparation

If any unexpected problems arise, please press the STOP button and secure the robot. The STOP

button holds top priority among all commands.

e |[f the lift sensor is activated, the robot will come to a halt. Please press the Grass button followed by
the START button to unlock it.

® Please mow the task area no more than once a day as doing so may be harmful to your lawn.

® Ensure the robot is at the charging station or within the task area before mowing. If not, manually

move or guide the robot to the charging station or task area.

= L -
i ) Y [ k f)

lh'-

L

) )

e Ensure a channel is created between task areas or between a task area and the charging station.

Without it, the robot will not be able to automatically return for charging when the battery is low.

|

=5 o
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4.7.1 Start mowing

If you prefer not to set parameters, simply tap

'on

the Home page to quickly start mowing.

If you prefer to customize settings before working:

1.

2
3
4,
5
6

Tap the robot image to enter the Map page.

Tap Mow ® {0 access the task page.

Select the area that you want to mow.

Tap E to configure the parameters.

Tap Save to apply the settings.

Tap Start to commence mowing, or tap Save to

create a task schedule.
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Task settings

Frequency

You can set the working frequency here.

< Now — The robot will commence work promptly upon configuration.

<~ Weekly — The robot will repeat the task every week based on your preferences.

< Periodicity — specify non-working days. For example, if you input 3 days, the robot will operate once

every 4 days as per your settings.
Cutting height
You can adjust the cutting height via the app.
Task speed
You can adjust the working speed of the robot here.
Cutting path angle (°)

e Optimal

Take the most efficient path recommended by the algorithm as the 0-degree direction.

Hefore setting Alter setiing
e Random

The working direction will change each time the robot starts a new task.
e Customize

The adjustment angle range is 0 to 180°.
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Cutting path mode

1. Zigzag path Qe

The robot will mow in straight and single rows.

i 4
2. Chess board path 1

The robot will work in straight rows both

horizontally and vertically.

You can adjust the crossing angle between EEE

vertical and horizontal cutting paths. > 4

Perimeter mowing

When enabled, the robot will work along the perimeter. When disabled, the robot will avoid working at the

perimeter.

No-go zone perimeter mowing

The robot will mow the no-go zone perimeters two

circles when enabled.

Start progress

The robot will start working from the set percentage.
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Obstacle avoidance

< Off \H
The robot will attempt to reach every spot of . '.
the selected areas. When encountering an Pl : '“x
obstacle, it will gently bump into it and then \

navigate around, ensuring a cleaner trim along

walls and obstacles.

< Standard
The robot will proactively avoid obstacles to Pe=t : 5,
prevent collisions, which reduces damage and \

improves efficiency.

=

< Sensitive
The robot will proactively avoid obstacles and b,
non-grassy areas, reducing the risk of falling ,xb: TR
or leaving the lawn. However, some dried-out \
patches may be missed and could also block

the returning path.

When the robot enters an area where RTK signals are weak while mowing

If the robot enters an area where RTK signals are weak while mowing, the multi-sensor fusion positioning
system will assist it in continuing to operate through the vision module. The vision navigation can last for
300 meters (984 feet). The robot should return to an area covered by RTK signals before the vision

navigation reaches its limit, otherwise, it will come to a stop.
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4.8 Task Schedule

With the Schedule function, you can set a reqular task and the robot will automatically do its work

according to your setting.

4.8.1 Setaschedule

1. Tap Add on the Home page or tap Tasks on the
Map page to enter the Task page.

Select the area that you want to mow.

Tap E} to configure the parameters.

Tap Save to apply the settings.

q s NN

Tap Start to commence working, or tap Save to o @

create a task schedule.

NOTE
@ ® Thetask schedule adding is temporarily disabled when the robot is working.
® A schedule can be set after a task area has been created.

o See Task settings for detailed information on parameters.
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4.8.2 Edit aschedule

Tap Tasks on the Map page to access the schedule list. Tap **° on the schedule you set to open the

drop-down menu.

e Enable — toggle the button to off to inactivate the schedule if needed.

® Rename — tap to change the name of the schedule.

e Edit — tap to change the schedule.

® Runnow — tap to run this schedule immediately.

e Copy — tap to create a new schedule with the same settings while keeping the original schedule, then
choose one to edit.

® Delete — tap to delete the schedule.

If the exclamation mark appears, it indicates that the task schedule cannot be performed due to

errors. Tap the exclamation mark for more details.
g — )

Tazha Esaitls a
Handihe
& |
N
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a
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4.9 Manual Mowing

If you prefer to mow your lawn manually, the Manual Mowing feature is available for your use.

To ensure your safety, please use the Manual Mowing function with care and observe the following:
e Minors are not permitted to use this function;

® Please always supervise your children, pets, and important belongings to prevent accidents;

® Take extra care when using the manual lawn mower function to avoid injury.

4.9.1 Activate manual mowing

1. Tap the robotimage to enter the Map page.
On the Map page, select Manual.

Tap Manual mowing, then drag the button to the right to start the cutting disc.

s oo N

Maneuver forwards/backward or turn left/right to start working.

NOTE
® The cutting disc will automatically stop after 5 seconds of inactivity.

e [Dragtotheright as prompted by the app to start the cutting disc after each stop.

4 i\
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4.10 Activate FPV Mode

FPV Mode (First-Person View Mode) provides an immersive way to control and monitor your robot. By
activating this mode, the robot's onboard camera streams live video, allowing you to see directly from the
robot's perspective for enhanced control and navigation.

Additionally, FPV mode can turn your robot into a mobile security camera, providing real-time video
surveillance and enabling you to monitor various locations remotely from the robot's viewpoint.

» To activate FPV mode

T — )

e When the robot is working, tap the FPV icon on the

working page. @7

i P

e Onthe Manual Mowing page, tap the FPV icon.

e 0Onthe Landscape Map page, tap the FPV icon.
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4.11 View Status

Tap the Status Bar to view the device status.

 — N\ — )
&y
., AN A
Icon Name Description
* Bluetooth Indicates the Bluetooth signal.
‘:f"‘ Wi-Fi Connectivity Indicates the connected Wi-Fi signal strength.
rl| I 4G Connectivity Indicates the cellular signal strength.
e Battery Level Indicates the remaining battery level.
@}' “  Positioning Indicates the positioning status.
@ Vision Module Status  Indicates the vision module status.

e Positioning status — shows the strength of satellite positioning.
< Fix — fine positioning status with an accuracy of less than 10 cm (4 in), up to 2 cm (1 in) with a
good open-sky area.
< Float — poor positioning status with an accuracy of about 50-200 cm (20-79 in).
< Single — bad positioning status with a meter-level accuracy.
<> None — no positioning status.
*Only Fix status enables automatic mowing.
e Satellites — refers to the total number of satellites received by the robot and RTK reference station.

< Rstands for the number of satellites received by the robot.
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<> Bstands for the number of satellites received by RTK reference station.

< C stands for the number of co-viewing satellites received by both the robot and RTK reference
station.

< Lland L2 respectively indicate the satellites operating at L1and L2 frequencies.

Signal quality

< Rstands for satellite signal strength of the robot.

<> B stands for satellite signal strength of RTK reference station.

*The accuracy of positioning is affected by the quality of the satellite signal and the number of Co-

Viewing satellites. Objects such as trees, leaves, walls, and fences can weaken the signal and lead to

positioning errors. Despite the detection of more than 20 satellites by both the robot and RTK

reference station, the signal quality can still be deemed as Weak or Bad.

Positioning mode — offers three positioning modes.

RTK connection — indicates the connection status of RTK reference station.

Vision positioning status — shows the strength of vision positioning.

< Fine — vision positioning is optimal.

< Bad — vision positioning is poor.

< Initialization — vision module is initializing.

<> None — no vision positioning available.

Brightness — shows the strength of ambient light.

<~ Fine — ample brightness for vision positioning.

< Dark — insufficient brightness; vision positioning cannot operate.
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4.11.1 Switch positioning mode

NetRTK

The NetRTK feature allows the robot to operate without the need for an RTK reference station. This

feature enhances flexibility and reduces setup complexity, making it easier to deploy the robot in a wider

range of locations.
NOTE

@ e The NetRTK feature is currently unavailable in some regions. Please contact our after-

sales support for more information.

® Ensure the 4G network or Wi-Fi network is strong and stable for optimal performance.

Enable NetRTK
. — )
1. Tap the Status Bar to access the status
information page.
. ~
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2. Tap Positioning Mode.

3. Select NetRTK.

4. Return to the status information page and verify
that the positioning mode displays 'NetRTK', the
RTK positioning status shows 'Fix’, and the RTK
connection status shows 'Connected'. Your

setup is now complete.

-56 -
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Antenna over Internet

Antenna over Internet utilizes the internet for data communication between the RTK reference station and

the robot. It significantly expands the range of RTK applications, enabling operation over large

geographical areas.
IMPORTANT
e Antenna over Internet relies on a stable 4G network. It is crucial to ensure that the
T y robot maintains a reliable 4G connection.

® Please ensure that both the robot and RTK reference station are bound to the same
N _,/I account.

® For optimal operation, it is recommended to update both the robot and RTK reference

station firmware to the latest versions.

Enable Antenna over Internet

Fr E— -‘\\l
1. Verify the 4G icon on the Status bar to
illuminate, indicating successful activation of
the SIM card. Tap the Status Bar to access the
status information page.
L Ly

-57-



2. Tap Positioning Mode. =-*---fn--r§

3. Select Antenna over Internet and tap the RTK

Posltirmeng Mods
reference station to configure your network. o ——

nn.mmw.n..n@ %

Cancpd

. A N

4., Wait for a green check mark to appear, then

return to the status information page. Verify Pty

that the RTK positioning status displays 'Fix' Pt | ——
G| L ELLE] ﬁ AE L]
'“'“r"'

and the RTK connection shows 'Connected'.

Your setup is now complete.
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Antenna over Datalink

Antenna over Datalink involves data communication between the RTK reference station and the robot

using radio antennas.

Enable Antenna over Datalink

 o— )
1. Tap the Status Bar to access the status
information page.
L
2. Tap Positioning Mode. ~-------,---r®j
L .
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Select Antenna over Datalink, and ensure the
displayed LoRa number matches the one on the
Poaltioning Mode

RTK reference station's nameplate. If not, input

the correct one. Tap OK to proceed. Amtenna cver Datalink

Return to the status information page and verify

that the positioning mode displays 'Antenna

Feg o rmar

over Datalink'’, the RTK positioning status

B ma iy re a2
Coroarimd

shows 'Fix', and the RTK connection status
shows 'Connected’. Your setup is now

complete.
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What to do when the robot's positioning is not Fix

B Satellites (B): L1<20,L2<20

B Satellites (C): L1<20,L2<20

B Positioning status: Float

Measures:

Place the RTK reference station in an area with unobstructed views of the sky, without any physical

obstructions within at least 5 m/16 ft. Alternatively, position the RTK reference station on a wall or roof.

B Signal quality (B): Bad or Weak

B Positioning status: Float

Measures:

Place the RTK reference station in an area with unobstructed views of the sky, without any physical

obstructions within at least 5 m/16 ft. Alternatively, position the RTK reference station on a wall or roof.

B Satellite (B): L1:0, L2:0

B Satellite (C): L1:0,L2:0

B Positioning status: Single

Measures:

v' Ensure the power supply to the RTK reference station is functioning normally.

v Verify that the indicator on the RTK reference station remains a constant green between the hours
of 8:00-18:00 local time.

v' Check for any defects within the RTK reference station, such as water leaks.

v Confirm that the radio antenna has been installed.

v" Re-pair the RTK reference station and the robot to see if it can be fixed.

v'If you replace the RTK reference station, pair the new station with the robot on the Mammotion app.
For more details, please see Add New RTK Reference Station after Replacing.

B Satellites (R) <25

B Satellites (C): L1<20,L2<20

B Positioning status: Float

Measures:

Check if the area where the robot is situated, particularly when the robot is being charged, has tall

trees/walls/metal barriers, etc.
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B Signal quality (R): Bad or Weak

B Positioning status: Float

Measures:

v' Check if the robot's current location is fully or partially covered.

v If the robot is positioned on the charging station, relocate it to a less obstructed area.

v'If the robot is located on the perimeter/corner of the task area, adjust the perimeter/corner to
ensure it is not covered.

v' If The robot is located within the task area and has lost its positioning due to obstacles such as
trees, iron tables or chairs, mark those obstacles as no-go zones.

B Satellites (R): 0

B Satellites (C): L1:0, L2:0

B Positioning status: None

Measures:

Check whether the robot is inside or if its rear is covered with metal. If the robot is faulty, please contact

our after-sales team at https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us

B Satellites (B): L1:0, L2:0

B Satellites (C): L1:0, L2:0

B Positioning status: Float

B Signal quality (B): None

Measures:

v' Check if the RTK reference station has powered off.

v If the robot is too far from the RTK reference station, narrow the distance between the RTK
reference station and the robot and retry.

v Verify if there are any malfunctions with the antenna, RTK reference station, or the robot receiver. If

S0, please contact our after-sales team at

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us
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4.12 Settings

Tap @to enter the Settings page.

lleare u

GErsinge

4.12.1 Device settings

Device Information

¢
¢
<>

Device Name — change the name of the robot.

Model — indicates the product model name.

Sharing Management — tap to view your sharing history and share your device with your
family.

Robot Version — check the firmware version of the robot.

Firmware Release Notes — shows a log of updates and changes made to the device's
firmware.

Network Settings — set the robot network.

Upload Logs — tap to send your issues and logs to Mammotion to target. You can attach a
maximum of b images and 1 video.

Factory Reset — tap to perform factory reset. All the logs and Wi-Fi passwords will be clear.
Maintenance — shows the information on total mileage, mowing duration, battery cycle, and
activation time.

Warranty — shows the warranty duration and details.

Unbind — tap to unbind the current robot. A set of the robot can only be associated with one
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account and cannot be operated until it is bound. If you wish to transfer ownership of the

robot, you must unbind it before proceeding.
o Network Settings — set robot network.
o Task Record — shows the historical tasks which were completed and uncompleted.
e Upload Logs — tap to send your issues and logs to Mammotion to target. You can attach a maximum

of bimages and 1video.

4.12.2 Robot settings

< Manual Operation— tap to enter manual operation mode.
< No mowing on rainy days — when you enable this function, the robot will not mow if it rains.
<> Turnaround mode — provides two ways to turnaround: Zero turn and Multi-point turn.

Zero Turn Multi-point Turn

|

i na
< Recharge mode — provides two ways to charge: Direct and Follow the perimeter. Direct means that
the robot takes the shortest route to return to the charging station; Follow the perimeter means that

the robot drives down the perimeter to the charging station.

Direct Follow the Perimeter
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< Wildlife Safe Mode — tailored to minimize the risk to wildlife at night.

<>

Side LED — tap to turn on/off the side indicator of the robot.

<>

Auto Lighting — when enabled, the robot's auxiliary light will automatically activate in low ambient
light conditions to enhance obstacle avoidance through the vision module.

Non-working Periods — tap to set non-working period.

Positioning Mode — tap to switch positioning mode or reset RTK paring code.

Delete Map — tap to delete the existing map.

SR

Relocate Charging Station — tap to relocate the charging station. See Relocate the charging station
for additional information.

< Voice Settings — tap to switch male and female voice.

Wildlife Safe Mode

Nighttime Safety Speed

When enabled, the robot’'s maximum speed in automatic mode at night is limited to below 0.3 m/s.

S mata

No Nighttime Task

When enabled, the robot will not perform any tasks at night. Active tasks will also pause and the robot will

return to the charging station.
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Relocate the charging station

NOTE

Please use the Relocate Charging Station feature while the robot is charging.

Generally, the charging station should be relocated if

The charging station is moved.

The charging station is replaced.

The docking path has a significant incline.

The recharge process consistently fails.

Install the charging station in a proper place.

Place the robot on the charging station and ensure the positioning status is
fine.

Select Settings @> Relocate charging station.

4.12.3 Recharge

4 R
[ardicm o
Sebiinge

o

S @j.ﬁ‘

@ NOTE

When performing the recharge function, the robot must be in the task area.

To perform recharge

» Tap 2] on the map page in Mammotion app, or

» Press the button ﬁ on the robot, then press - to guide the robot to the charging station.

-66 -



4.13 Service Page

g — Y e Help — tap to access our customer service.
Bruicn e Store — tap to go to Mammotion mall.
=] e Academy —tap to access user instructions.
Supnort e Tutorial Videos — tap to access tutorial videos.

® User Manual — tap to access the user manual.
e Winter Maintenance — tap to access the winter maintenance
details.

® FAQ — shows common questions and answers.

A fevies ? W, e About Us — tap to access more information about
Mammotion.
4.14 Me Page

e Device Management and Sharing — tap to

share your devices.

e Find My Device — tap to track your device. rd — ™

e Alexa — tap to link your Alexa account.

Py Dewics

e Google Home — tap to link your Google Home

account.

Conmee! in (iE=r Plafinrme

e Guide — toggle to on/off to show/hide
guidelines.
[EHT

e Language — switch language.

o Upload Logs — submit your issues and logs to

Mammotion to target. N fuves s m

e About Mammotion — tap to view the app
version, User Agreement, and Privacy

Agreement.
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4.14.1 Share Your Device

Sharing your device allows the recipient to control and access device information, but they cannot share

it further or use its anti-theft feature.

1. Go tothe Me page and tap Device
management and sharing.
2. Selectyour own device to share.

3. Tap Share with people to go on.

4. Select Share via account or Share via QR
code to share your device.
e Share via account
a. Tap Share via account.
b. Enter the account number that you

want to share, then tap Share.

c. In the recipients Mammotion app,

tap Agree in the popup.

e Sharevia QR code
a. Tap Share via OR code and a code
will appear.
b. Use the recipients Mammotion app
to scan the QR code and tap Agree in

the popup.
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4.14.2 Stop Sharing Your Device

For owner

1. Go tothe Me page and tap Device
management and sharing.
2. Selectthe device that you have shared.

3. Tap Sharing management to continue.

4. Select the corresponding sharing history and
tap Delete.
5. Tap Confirm to revoke the recipient's access

to the device.

For recipient

1. Go to the Me page and tap Device management
and sharing.

2. Selectthe device that has been shared with you.

i
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3. Tap Delete.
4. Tap Confirm to stop using the device. This

action will not affect the owner's data.

4.14.3 Find My Device

In the case that your robot or RTK reference station
that has been bound with the Mammotion app is
missing, go to Me > Find my Device page to track

your device.

Tap the device to enter the next page where you can
enable/disable  Location  Notifications and

Location Recorder.

® Location Notifications — You will receive a
push notification when the robot is more than
50 meters (164 feet) away from the task area

after enabling it.

® Location Recorder — Record the location

history of the robot after enabling it.
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4.14.4 Link Your Alexa Account

NOTE

e Prior to starting a job using voice control, it is necessary to have created at least one task

@ beforehand.

® |n cases where more than 2 sets of robots are linked to the same Mammotion account, the

voice command will be directed to the most recently bound robot by default.

f- — -‘\'

1. Gotothe Me page and tap on Alexa.
2. Select Luba 2 (Mammotion Robot) to proceed. Al
3. Tap Link Alexa to go to the authorization page.
4. Finally, tap Link to complete the operation. Connect tn Dser Platinrms
Muu%
Gulde
- -
L - T

Once the linking is successful, you can control the robot with voice commands. Here are some examples
for starting, pausing, stopping, recharging, and checking the status:

Start working

-Alexa, ask Mammotion robot to start working

-Alexa, ask Mammotion robot to start task xx (xx means the name of the task you set)

Pause working

-Alexa, ask Mammotion robot to pause

-Alexa, ask Mammotion robot to hold on

Continue working

-Alexa, ask Mammotion robot to continue
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Stop working

-Alexa, ask Mammotion robot to stop working
Return to the charging station

-Alexa, ask Mammotion robot to recharge
-Alexa, ask Mammotion robot go home
Check status

-Alexa, ask Mammotion robot status
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4.14.5 Link Your Google Home Account

NOTE
Prior to starting a job using voice control, it is necessary to have created at least one task

beforehand.

f — -"'~|

My Derwice

1. Gotothe Me page and tap on Google Home.

Canwel ih DSy Plationms

2. Tap Link Google Home to go to the authorization

Goagke Home
page.
Guids

3. Follow the instructions to complete the setup.

Nl 'l' =

After linking succeeds, you can control the robot using voice commands, try the following commands:
Start working

-Hey Google, start mowing

-Hey Google, start the LUBA now

-Hey Google, let the LUBA start running
-Hey Google, make the LUBA start running
Pause working

-Hey Google, pause mowing

-Hey Google, pause the LUBA now

-Hey Google, let the LUBA pause

-Hey Google, make the LUBA pause
Continue working

-Hey Google, continue mowing
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-Hey Google, let the LUBA continue
-Hey Google, make the LUBA continue
Stop working

-Hey Google, stop mowing

-Hey Google, stop the LUBA

-Hey Google, let the LUBA stop

-Hey Google, make the LUBA stop
Recharge LUBA

-Hey Google, dock the LUBA

-Hey Google, let the LUBA go home
-Hey Google, make the LUBA go home
Check status

-Hey Google, is the LUBA running?
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5 Maintenance

To maintain optimal mowing performance and extend the lifespan of your robot, Mammotion advises
performing reqgular inspections and maintenance weekly. For safety and effectiveness, always wear
protective clothing such as trousers and work shoes; avoid wearing open sandals or going barefoot

during maintenance.

5.1 Cleaning

WARNING
e Ensurethe robotis completely powered off before beginning any cleaning work.
& e Always power off the robot before turning it upside down.
e When turning the robot upside down, handle it with care to avoid damaging the vision

module.

5.1.1 Clean Robot

Housing

Use a soft brush or a damp cloth to clean the robot's housing. Avoid using alcohol, gasoline, acetone, or

other corrosive or volatile solvents, as they may damage the robot's appearance and internal components.

Bottom

Wear protective gloves while cleaning the chassis and cutting discs. Use a brush to remove debris. Check
for blade damage and ensure that the blades and cutting discs can rotate freely. DO NOT use sharp

objects to clean the bottom.
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Front wheels (Omni wheels)

Clean the front wheels using a brush or water hose. Remove the mud if any.

Rear wheels

Reqularly clean the rear wheels with a brush or water hose if they become too dirty.

Vision camera

Wipe the vision camera lens with a microfiber cloth to remove any stains. A clean lens is crucial for the

performance of the vision module.

Rear part

Reqularly clean the rear charging pads and infrared receiver with a cloth to remove grass clippings and

dirt. Keeping these parts clean ensures proper charging and prevents recharging failures.

5.1.2 Clean Charging Station

Use a brush and cloth to clean the infrared transmitter and the charging pin.

5.1.3 Clean RTK Reference Station

Wipe the RTK reference station with a cloth to remove any accumulated dirt.
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5.2 Maintenance for Cutting Blades and Motor

WARNING
® Always wear protective gloves when inspecting, cleaning, or replacing the cutting blade.

® DO NOT use an electrical screwdriver to tighten or loosen the cutting disc. Always use the
& correct screws and original blades approved by Mammotion.

® Replace all cutting blades and their screws simultaneously to ensure a safe and effective
cutting system.

e DO NOT reuse the screws, which may cause serious injury.

® To ensure optimal performance during long-term storage, keep the hub motor shaft dry and clean.
Regular maintenance of the motor shaft helps prevent dirt and moisture buildup, which can affect the
motor's function. The motor has an expected lifespan of 1500 hours of operation.

o Blades are considered wear parts and should be replaced if they become severely worn. It is
recommended to replace the cutting blades every 3 months or after 150 hours of use. For thicker
grass, more frequent blade replacement may be necessary.

® Wet grassis more likely to stick to the blades and bottom of the robot, which can impair performance
and lead to the need for more frequent cleaning. For optimal performance and long-term lawn health,

itis recommended to avoid mowing during heavy rain or when the grass is excessively wet.
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How to replace a cutting blade

1.  Turn off the robot.

2. Place the robot on a soft, clean surface, ensuring it is in an upside-down position. Please take care
not to press on the vision module.

3. Remove the old cutting blades with a Phillips screwdriver.

4. |Install the new cutting blades (B) using the included screws (A). Ensure that the blades can rotate

freely and are securely installed.
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5.3 Battery Maintenance

® Maintain the battery fully charged before long-term storage to prevent over-discharge.
e (harge fully every 90 days, even if itis not in use.

® Ensurethe charging ports on the robot are clean and dry before storing or charging.

5.4 Winter Storage

To ensure your robot is in optimal condition for the next mowing season, store the robot, charging station,
and RTK reference station properly. If the ambient temperature drops below -20°C (-4°F) during winter,

keep the robot, RTK reference station, and charging station indoors.

5.4.1 Store Robot

e Control the robot off the charging station, ensuring the robot has been fully charged.

e Power off the robot.

e (Clean The robot (the housing, wheels, chassis, vision module, etc.) with a damp cloth or soft brush.
You can wash the robot if necessary. DO NOT turn the robot upside down to clean its chassis with
water.

® | eavetherobottogetdry. DONOT turn it upside down during this process.

e Apply anti-corrosion lubricant to the charging pads. DO NOT apply the chemicals to any other parts of
the robot, especially metal contact areas, except for the connectors.

® Store the robotindoors.
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5.4.2 Store Charging Station

® [Disconnect the power supply.

® Remove the rain shade if needed.
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® Remove the stakes.

e Usea brush and cloth to clean the charging station thoroughly.

® Remove the charging station and the power supply.

In the next mowing season, reinstall the charging station, then relocate it (See Relocate the charging
station for more information) and remap a channel between the charging station and the task area

using the Mammotion app.

b.4.3 Store RTK Reference Station

If the ambient temperature is above -20°C (-4°F) in winter:

e Unplug the RTK reference station.

e Twine the RTK reference station cable around the station and tighten the protective cap.

e (overthe RTK reference station with a plastic bag or cover.

If you follow these steps and do not move the RTK reference station, you will not need to delete the map
and remap for the next mowing season.

If the ambient temperature is below -20°C (-4°F) in winter:

If the RTK reference station is installed on the ground, follow the steps below:

® [elete the map in the Mammotion app.
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e Unplug the RTK reference station.

e Remove the RTK reference station from the mounting pole.

® Remove the antenna.

® Useacloth to clean the RTK reference station.

® Remove the mounting pole.

In the next season, reinstall the RTK reference station and remap in the Mammotion app.
If the RTK reference station is installed on the wall/roof, follow the steps below:

e Unplug the RTK reference station.

® Remove the RTK reference station from the wall mounting pole.

® Remove the antenna.

® Useacloth to clean the RTK reference station.

In the next mowing season, reinstall the RTK reference station in its original position. There is no need

to delete the map and remap as the location of the RTK reference station remains unchanged.
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B Product Specifications

6.1 Technical Specifications

Table 6-1Standard Version Specifications

Standard Version (Cutting Height: 20-65 mm/0.8-2.6 in)

LUBA mini AWD
Specifications
1500 800
Recommended Mowing Area 1,500 m*(0.4 acre) 800 m?(0.2 acre)
Max. Mowing Area 1,800 m?(0.44 acre) 1,000 m?(0.25 acre)
Max. multi-zone
20
Management
Engine All-wheel Drive (AWD)
Max. Climbing Ability 80% (38°6)
Vertical Obstacle Passing
.. 50 mm (2 in)
Ability
Cutting Width 200 mm (7.8 in)
Cutting Height Adjustment 20-65mm (0.8-2.6in)
Charging Time 200 min 160 min
Mowing Time per Charge 165 min 120 min
Auto-recharge YES
GPS Theft Tracking YES
Geo-fence Alarm YES
Vision Geo-fence YES
Lift Sensor YES
Tilt Sensor YES
Charging Station CHG4300
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Standard Version (Cutting Height: 20-65 mm/0.8-2.6 in)

RTK Reference Station
RTK Signal Coverage

Positioning & Navigation
Obstacle Avoidance
Voice Control

Vision Monitoring
Connectivity

A weighted sound power

A weighted sound pressure
Waterproof
Rain Detection

Net Weight
Size (L x W x H)

RTK310
Net: 5 km (3.1 miles)
Datalink: 100 m (328 feet)
UltraSense Al Vision & RTK
UltraSense Al Vision & Physical Bumper
Alexa & Google Home
YES
4G & Bluetooth & Wi-Fi
Lwa=64dB, Kwa=3dB
Lpa=56dB, Kra=3dB
Robot: IPX6
Charging Station: IPX6
RTK Reference Station: IPX6
YES
15 kg (33 Ibs.)
584 x 430 x 282 mm (23 x 17 x 11in)

Table 6-2 H Version Specifications

H Version (Cutting Height: 55-100 mm/2.2-4 in)

Specifications

Recommended Mowing Area
Max. Mowing Area

Max. multi-zone
Management

Engine

Max. Climbing Ability

Vertical Obstacle Passing Ability

Cutting Width
Cutting Height Adjustment
Charging Time

LUBA mini AWD
1500H 800H
1,500 m?(0.4 acre) 800 m?(0.2 acre)
1,800 m?(0.44 acre) 1,000 m?(0.25 acre)
20

All-wheel Drive (AWD)
80% (38.6°)
80 mm (3.1in)
200 mm (7.8 in)
55-100 mm (2.2-4in)
200 min 160 min
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H Version (Cutting Height: 55-100 mm/2.2-4 in)

Mowing Time per Charge 165 min 120 min
Auto-recharge YES

GPS Theft Tracking YES

Geo-Alarm YES

Vision GeoFence YES

Charging Station CHG4301

RTK Reference Station RTK310

Net: 5 km (3.1 miles)

RTK Signal Coverage )
Datalink: 100 m (328 feet)

Positioning & Navigation UltraSense Al Vision & RTK
Obstacle Avoidance UltraSense Al Vision & Physical Bumper
Voice Control Alexa & Google Home
Vision Monitoring YES
Connectivity 4G & Bluetooth & Wi-Fi
A weighted sound power Lwa=66dB, Kwa=3dB
A weighted sound pressure Lpa=58dB, Kpa=3dB

LUBA Machine: IPX6
Waterproof Charging Station: IPX6

RTK Station: IPX6

Rain Detection YES
Weight 15 kg (33 Ibs.)
Size (Lx W x H) 584 x 430 x 282 mm (23 x 17 x 11in)

Table 6-3 LUBA mini AWD Onboard Operating Bands Specifications (EU)

Operating Frequency Maximum Transmitter Power
LORA 863.1.-869.85MHz <13.98dBm
Bluetooth 2400-2483.5MHz <20dBm
2400-2483.5MHz <20dBm
Wi-Fi 5500-5700MHz <20dBm
5745-5825MHz <13.98dBm
GSMS00 880-915MHz(Tx); 925-960MHz (Rx) 35dBm
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GSM1800 1710-1785MHz(Tx); 1805-1880MHz 32dBm

WCDMA Band | 1920-1980MHz(Tx); 2110-2170MHz (Rx) 25dBm
WCDMA Band VIl 880-915MHz(Tx); 925-960MHz (Rx) 25dBm
LTE Band1 1920-1980MHz(Tx); 2110-2170MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 3 1710-1785MHz(Tx); 1805-1880MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 7 2500-2570MHz(Tx); 2620-2690MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 8 880-915MHz(Tx); 925-960MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 20 832-862MHz(Tx), 791-821MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 28 703-748MHz(Tx); 758-803MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 38 2570-2620MHz(Tx); 2570-2620MHz (Rx)  25dBm
LTE Band 40 2300-2400MHz(Tx); 2300-2400MHz (Rx) 25dBm
GNSS 1559-1610MHz N/A

Table 6-4 RTK Reference Station Operating Bands Specifications (EU)

Operating Frequency Maximum Transmitter Power
LORA 863.1.-869.85MHz <13.98dBm

Bluetooth 2400-2483.5MHz <20dBm

Wi-Fi 2400-2483.5MHz <20dBm

GNSS 1559-1610MHz N/A
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Table 6-5 Battery Specifications

Specifications
800 800H 1500 1500H
TS-A060-2802151
Battery charger Input: 100-240V~, 50/60Hz, 2.5A
Output: 28Vdc, 2.15A, 60W
Battery pack 21.6Vdc, 4.5Ah 21.6Vdc, 6.1Ah
The temperature range for charging is 4-45 °C / 39-113 °F.

Parameters

WARNING: For the purposes of recharging the battery, only use the detachable supply unit provided

with this appliance.
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6.2 Fault Codes

The app notification displays common fault codes along with their causes and troubleshooting steps.

Here lists the most common issues.

Fault Codes

316

318

323

325

326

328

1005

1300

Causes

The left cutting disc motor is

overheating.

The sensor for the left cutting disc

motor has failed.

The right cutting disc motor is

overloaded.

The right cutting disc motor fails to

start.

The right cutting disc motor is

overheating.

The sensor for the right cutting disc

motor has failed.

Low battery

The positioning status is poor.
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Solutions

The machine will return to normal once the
motor has cooled down. This process may
take several minutes.

Restart the robot. If the issue persists after a
few times of restart, contact the after-sale
team.

Check if the cutting disc is jammed and clear
it if necessary. Alternatively, raise the cutting
height.

Check whether the cutting disc is jammed. If
not, restart the robot. If the issue persists
after a few times of restart, contact the after-
sale team.

Restart the robot. If the issue persists after a
few times of restart, contact the after-sale
team.

Restart the robot. If the issue persists after a
few times of restart, contact the after-sale
team.

The robot will continue working after the
battery is charged to 80%.

Await the robot's repositioning.



Fault Codes

1301

1420

2713

2726

2727

Causes

The charging station has been
moved.

Timeout occurred while retrieving

wheel speed data.

Charging has been stopped due to

low battery voltage.

The battery is overcharged.

The battery is over discharged.
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Solutions

Relocate the charging station.

Restart the robot. If the issue persists,
contact the after-sale team.

Restart the robot. If the issue persists after a
few times of restart, contact the after-sale
team.

Stop charging immediately. If overcharging
occurs frequently, contact the after-sale
team.

Recharge the robot.



7 Warranty

Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd warrants that this product will be free from material and

workmanship defects under normal use in accordance with the product materials published by

Mammotion during the warranty period. The published product materials include but not limited to user

manual, quick start guide, maintenance, specifications, disclaimer, in-app notifications, etc. The warranty

period varies among different products and parts. Check the table below:

Component Warranty
Host and Core
Battery 3 Years

Spare parts (Charging station, RTK reference station)

If the product does not function as warranted during the warranty period, please contact Mammotion

customer service for instructions.

For products purchased from a local dealer, kindly reach out to the dealer first.

Users must present a valid proof of purchase, receipt, or order number (for Mammotion Direct Sales).
The Serial Number of the product is crucial for initiating warranty service.

Mammotion will make every effort to address concerns through phone calls, email, or online chat.

In some cases, Mammotion may advise you to download or install specific software updates.

If issues persist, you may need to send the product to Mammotion for further assessment or to a local
Mammotion-appointed service center.

The warranty period for the product commences from the original date of purchase indicated on the
sales receipt or invoice.

For pre-ordered products, the warranty period begins from the shipping date from the local

warehouse.
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Mammotion will need users to arrange the shipment by themselves if users would like to send the
products to local service center or Mammotion factory for further diagnosis. Mammotion will repair or
replace and send back to users at no cost if the problem falls under the warranty. If not, Mammotion

or designated service center may charge a fee accordingly.

Here puts some examples of faults that warranty will not cover:

Failure to follow the instructions outlined in the user manual.

If the product arrives damaged during shipment and is not rejected upon delivery, or if no official
documentation confirming the damages is provided by the shipping company. Inability to provide
evidence of damage occurring during transit.

Product malfunction due to accidents, misuse, abuse, natural disasters like floods, fires, earthquakes,
exposure to food or liquid spills, incorrect electrical charging, or other external factors.

Damage resulting from using the product in ways not permitted or intended as specified by
Mammotion.

Modification of the product or its components that significantly alters functionality or capabilities
without obtaining written permission from Mammotion.

Loss, damage, or unauthorized access to your data.

Signs of tampering or alteration on product labels, serial numbers, etc.

Failure to provide a valid proof of purchase from Mammotion, such as a receipt or invoice, or if there

are suspicions of forgery or tampering with the documentation.
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8 Compliance

FCC Compliance Statements
This device complies with Part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to the following two conditions: (1)
this device may not cause harmful interference, and (2) this device must accept any interference received,

including interference that may cause undesired operation.

Caution: Changes or modifications not expressly approved by the party responsible for compliance could

void the user's authority to operate the equipment.

Note: This equipment has been tested and found to comply with the limits for a Class B digital device,
pursuant to Part 15 of the FCC Rules. These limits are designed to provide reasonable protection against
harmful interference in a residential installation. This equipment generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and used in accordance with the instructions, may cause harmful
interference to radio communications. However, there is no guarantee that interference will not occurina
particular installation.

If this equipment does cause harmful interference to radio or television reception, which can be
determined by turning the equipment off and on, the user is encouraged to try to correct the interference
by one or more of the following measures:

-- Reorient or relocate the receiving antenna.

-- Increase the separation between the equipment and receiver.

-- Connect the equipment into an outlet on a circuit different from that to which the receiver is connected.

-- Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.
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ISED Compliance Statements

This device contains licence-exempt transmitter(s)/receiver(s) that comply with Innovation, Science and
Economic Development Canada's licence-exempt RSS(s). Operation is subject to the following two
conditions:

(1) This device may not cause interference.

(2) This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation
of the device.

This equipment complies with IC RSS-102 radiation exposure limits set forth for an uncontrolled

environment.

L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR
d'Innovation,

Sciences et Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes:

(1) L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

(2) L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en
compromettre le fonctionnement.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non controlé.

RF Exposure Compliance

This equipment complies with FCC/IC RSS-102 radiation exposure limits set forth for an uncontrolled
environment. This transmitter must not be co-located or operating in conjunction with any other antenna
or transmitter. This equipment should be installed and operated with minimum distance 20 cm between
the radiator and your body.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un
environnement non controlé.

Cet émetteur ne doit pas étre colocalisé ou fonctionner en conjonction avec une autre antenne ou un
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autre emetteur. Cet équipement doit étre installé et utilisé avec une distance minimale de 20 cm entre le

radiateur et votre corps.

RTK Reference Station

This radio transmitter [IC: 32325-RTK310] has been approved by Innovation, Science and Economic
Development Canada to operate with the antenna types listed below, with the maximum permissible gain
indicated. Antenna types not included in this list that have a gain greater than the maximum gain

indicated for any type listed are strictly prohibited for use with this device.

Cet émetteur de radio [IC: 32325-RTK310] a été approuvé par innovation, sciences et développement
économique Canada pour l'utilisation des types d'antennes énumeérés ci - dessous avec les gains
maximaux admissibles indiqués. Les types d'antennes qui ne sont pas inclus dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal de l'un des types énumérés sont strictement interdits pour une
utilisation avec cet appareil.

Dipole Antenna 3.26dBi, 50Q

-93 -



Simplified EU Declaration of Conformity
Hereby, Shenzhen Mammotion Innovation Co., Limited declares that the radio equipment type
[Model:800/800H/1500/1500H] is in compliance with Directive 2014/53/EU.
The full text of the EU declaration of conformity is available at the following internet address:

https://mammotion.com/pages/eu-declaration-of-conformity.
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Vielen Dank, dass Sie sich fur Mammotion als lhren Rasenmaher zur Gartenpflege entschieden haben.
Dieses Benutzerhandbuch hilft lhnen, den Mammotion-Roboter, einen Rasenmaher mit 4-Rad-Antrieb

und ohne Umgrenzungskabel, zu erlernen und zu bedienen, um Ihren Rasen zu mahen und zu pflegen.

Dieses Handbuch ist urheberrechtlich geschitzt durch die Firma Mammotion. Ohne unsere schriftliche
Genehmigung darf dieses Handbuch in keiner Weise und aus keinem Grund kopiert, verandert,
vervielfaltigt, umgeschrieben oder Ubertragen werden. Dieses Handbuch kann jederzeit ohne

Voranklndigung geandert werden.

Sofern nicht ausdrucklich anders vereinbart, dient dieses Handbuch ausschlieBlich als
Bedienungsanleitung, und alle hierin enthaltenen Daten und Informationen stellen keine Form der

Garantie dar.

Revisionsiibersicht

Datum Version Beschreibung

01/2025 V1.0 Erste Version
1. Abschnitt 2.1.8 aktualisiert
2. Abschnitt 2.2.3 aktualisiert
3. Abschnitt 4.3.2 hinzugefugt
4. Abschnitt 4.7.1 hinzugeflgt
5. Abschnitt 5.2 aktualisiert
6. Abschnitt 6.1aktualisiert

02/2025 V2.0
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1 Sicherheitshinweise

1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

Lesen Sie das Benutzerhandbuch aufmerksam durch, bevor Sie den Mahroboter verwenden.

Wir empfehlen, die Nutzung des Roboters nur Personen zu gestatten, die in ihrem Wohnsitzstaat als
volljahrig gelten.

Verwenden Sie nur die von Mammotion empfohlene Ausristung mit dem Mahroboter. Jede andere
Verwendung ist unsachgemas.

Erlauben Sie niemals Kindern, Personen mit eingeschrankten korperlichen, sensorischen oder
geistigen Fahigkeiten oder mangelnder Erfahrung und Kenntnissen oder Personen, die mit diesen
Anweisungen nicht vertraut sind, das Produkt zu benutzen; ortliche Einschrankungen konnen das
Alter des Bedieners einschranken.

Erlauben Sie Kindern nicht, sich in der Nahe des Mahroboters aufzuhalten oder mit ihm zu spielen,
wenn er in Betrieb ist.

Verwenden Sie den Mahroboter nicht in Bereichen, in denen sich Personen seiner Anwesenheit nicht
bewusst sind.

Laufen Sie nicht, wenn Sie den Mahroboter manuell mit der Mammotion-App bedienen. Gehen Sie
immer langsam, achten Sie auf Ihre Schritte an Hangen und halten Sie jederzeit das Gleichgewicht.
Vermeiden Sie, bewegliche, gefahrliche Teile, wie z. B. die Mahscheibe, zu berlhren, bevor sie
vollstandig zum Stillstand gekommen ist.

Verwenden Sie den Mahroboter nicht, wenn sich Personen, insbesondere Kinder oder Tiere, im

Arbeitsbereich aufhalten.



Wenn Sie den Mahroboter in O6ffentlichen Bereichen einsetzen, stellen Sie Warnschilder mit
folgendem Text um den Arbeitsbereich herum auf: ,Warnung! Automatischer Rasenmaher! Halten Sie
sich vom Mahroboter fern! Kinder missen beaufsichtigt werden!”

Tragen Sie bei der Bedienung des Mahroboters festes Schuhwerk und lange Hosen.

Um Schaden am Mahroboter und Unfalle mit Fahrzeugen und Personen zu vermeiden, stellen Sie
keine Arbeitsbereiche oder Pfade Uber 6ffentliche Wege ein.

Suchen Sie bei Verletzungen oder Unfallen arztliche Hilfe auf.

Schalten Sie den Mahroboter AUS und ziehen Sie den Schlissel ab, bevor Sie Blockierungen auflésen,
Wartungsarbeiten durchfuhren oder den Mahroboter untersuchen. Wenn der Mahroboter
ungewohnlich vibriert, Uberprifen Sie ihn auf Schaden, bevor Sie ihn wieder in Betrieb nehmen.
Verwenden Sie den Mahroboter nicht, wenn Teile defekt sind.

SchlieBen Sie ein beschadigtes Kabel nicht an und berlhren Sie es nicht, bevor es nicht vom
Stromnetz getrennt wurde. Wenn das Kabel wahrend des Betriebs beschadigt wird, ziehen Sie den
Netzstecker. Ein verschlissenes oder beschadigtes Kabel erhdht die Stromschlaggefahr und muss
von Fachpersonal ausgetauscht werden.

Verwenden Sie zum Aufladen des Mahroboters nur die mitgelieferte Ladestation. Bei unsachgemaBer
Verwendung besteht die Gefahr von Stromschlag, Uberhitzung oder Austreten von &tzender
FlUssigkeit aus dem Akku. Falls Elektrolyt auslauft, spulen Sie mit Wasser/Neutralisierungsmittel und
suchen Sie einen Arzt auf, falls die atzende FlUssigkeit mit Ihren Augen in Berihrung gekommen ist.
Verwenden Sie nur die von Mammotion empfohlenen Originalakkus. Die Sicherheit des Mahroboters
kann bei Verwendung fremder Akkus nicht gewahrleistet werden. Verwenden Sie keine
gewohnlichen Batterien.

Halten Sie Verlangerungskabel von sich bewegenden gefahrlichen Teilen fern, um Schaden an den
Kabeln zu vermeiden, die zum Kontakt mit stromfuhrenden Teilen fihren kénnen.

Die in diesem Dokument verwendeten Abbildungen/Mends dienen nur als Referenz. Bitte beziehen

Sie sich auf die tatsachlichen Produkte.



1.2 Sicherheitshinweise zur Installation

® Installieren Sie die Ladestation nicht in Bereichen, in denen Personen Uber sie stolpern kénnen.

e |Installieren Sie die Ladestation nicht in Bereichen, in denen die Gefahr von stehendem Wasser
besteht.

e |Installieren Sie die Ladestation einschlieBlich des Zubehors nicht in einem Abstand von 60 cm zu
brennbaren Materialien. Eine Fehlfunktion oder Uberhitzung der Ladestation und des Netzteils kann
zu einem Brand fuhren.

e FUr Benutzer in den USA/Kanada: Bei der Installation des Netzteils im Freien besteht die Gefahr eines
Stromschlags. Installieren Sie es nur in einer abgedeckten GFCI-Steckdose (RCD) der Klasse A mit
wetterfestem Gehause und achten Sie darauf, dass die Kappe des Anschlusssteckers eingesetzt oder

entfernt wird.

1.3 Sicherheitshinweise zum Betrieb

e Halten Sie Ihre Hande und FUBe von den rotierenden Messern fern. Halten Sie lhre Hande und FiBe
nichtin die Nahe oder unter den Mahroboter, wenn er eingeschaltet ist.

® Heben oder bewegen Sie den Mahroboter nicht, wenn er eingeschaltet ist.

® Stoppen Sie den Mahroboter, wenn sich Personen, insbesondere Kinder oder Tiere, im Arbeitsbereich
aufhalten.

e Achten Sie darauf, dass sich keine Gegenstinde wie Steine, Aste, Werkzeuge oder Spielzeug auf dem
Rasen befinden. Anderenfalls konnen die Messer beschadigt werden, wenn sie mit einem Gegenstand
in Berihrung kommen.

® [egen Sie keine Gegenstande auf den Mahroboter, die Ladestation oder die RTK-Referenzstation.

e Verwenden Sie den Mahroboter nicht, wenn die STOPP-Taste nicht funktioniert.

e Vermeiden Sie Kollisionen zwischen dem Mahroboter und Personen oder Tieren. Wenn eine Person
oder ein Tier in den Weg des Mahroboters kommt, halten Sie das Produkt sofort an.

® Schalten Sie den Mahroboter immer AUS, wenn er nicht in Betrieb ist.



Verwenden Sie den Mahroboter nicht gleichzeitig mit einem Versenkregner. Verwenden Sie die
Zeitplanfunktion, damit der Mahroboter und der Versenkregner nicht zur gleichen Zeit in Betrieb sind.
Vermeiden Sie das Anlegen eines Kanals in Bereichen, in denen Versenkregner installiert sind.

Betreiben Sie den Mahroboter nicht, wenn im Arbeitsbereich stehendes Wasser vorhanden ist, wie z.

B. Wasserpfutzen nach starkem Regen.

1.4 Sicherheitshinweise zur Wartung

Schalten Sie den Roboter aus, wenn Sie Wartungsarbeiten durchfthren.

Ziehen Sie den Netzstecker der Ladestation, bevor Sie die Ladestation reinigen oder
Wartungsarbeiten durchfihren.

Verwenden Sie zur Reinigung des Roboters keinen Hochdruckreiniger oder Losungsmittel.

Achten Sie darauf, dass der Roboter nach dem Reinigen in seiner normalen Ausrichtung auf den
Boden gestellt wird, nicht verkehrt herum.

Drehen Sie den Roboter nicht um, um das Chassis zu reinigen. Wenn Sie ihn zu Reinigungszwecken
umdrehen, mussen Sie ihn anschlieBend wieder in die richtige Ausrichtung bringen. Diese
VorsichtsmaBBnahme ist notwendig, um zu verhindern, dass Wasser in den Motor eindringt und

maoglicherweise den normalen Betrieb beeintrachtigt.

1.5 Akku-Sicherheit

Lithium-lonen-Akkus konnen explodieren oder einen Brand verursachen, wenn sie demontiert,

kurzgeschlossen oder Wasser, Feuer oder hohen Temperaturen ausgesetzt werden. Gehen Sie vorsichtig

mit ihnen um, demontieren und offnen Sie den Akku nicht, und vermeiden Sie jede Form von

elektrischem/mechanischem Missbrauch. Schitzen Sie den Akku vor direkter Sonneneinstrahlung.

Verwenden Sie nur das vom Hersteller gelieferte Ladegerat und Netzteil. Die Verwendung eines
ungeeigneten Ladegerats und einer ungeeigneten Stromversorgung kann zu Stromschlag und/oder

Uberhitzung fiihren.



e VERSUCHEN SIE NICHT, AKKUS ZU REPARIEREN ODER ZU VERANDERN! Reparaturversuche kénnen
zu schweren Verletzungen durch Explosion oder Stromschlag fihren. Wenn ein Leck entsteht, sind
die freigesetzten Elektrolyte atzend und giftig.

® [Dieses Produkt enthalt einen Akku, der nur von Fachleuten ausgetauscht werden darf.

1.6 Restrisiken

Um Verletzungen zu vermeiden, tragen Sie beim Auswechseln der Messer Schutzhandschuhe.

1.7 BestimmungsgemiBe Verwendung

Mammotion-Roboter sind zur Rasenpflege in Privathaushalten konzipiert und nicht flr den

kommerziellen Gebrauch bestimmt.

1.8 Entsorgung

Entsorgen Sie dieses Produkt gemaB den &rtlichen Vorschriften fiir Elektroschrott (WEEE). Entsorgen Sie
es nicht mit dem Hausmdull. Bringen Sie es stattdessen zu einem autorisierten Recyclingzentrum oder
einer Sammelstelle, um eine sichere Handhabung und eine umweltvertragliche Entsorgung von

elektronischen Bauteilen zu gewahrleisten.



2 Einfihrung

2.1 Mammotion LUBA mini AWD

Die LUBA mini AWD-Serie, nachstehend LUBA oder Roboter genannt, ist ein Mahroboter mit 4-Rad-
Antrieb und einem Federungssystem, das durch seine Federung fur bessere Griffigkeit sorgt. Der Roboter
ist mit einem RTK-GNSS-Navigationssystem und einem virtuellen Kartierungssystem ausgestattet, das es
Ihnen ermaglicht, lhre Mahaufgaben individuell zu gestalten, indem Sie in der Mammotion-App
verschiedene Mahbereiche und Zeitplane festlegen. Dartber hinaus bietet der Roboter einen loT- Dienst
und einen Regensensor, der eine freihandige und bildschéne Rasenpflege ermdglicht.

Der Roboter ist jetzt mit einem Bildverarbeitungsmodul, einem 4G-Modul, Sprachsteuerung,
Diebstahlschutz usw. ausgestattet, die in den folgenden Abschnitten erlautert werden.

Der Roboter umfasst zwei Modelltypen:

e Standardversion (Modelle: 800 und 1500) - mit einer Schnitthéhe von 20 - 65 mm.

e H-Version (Modelle: 800H und 1500H) - mit einer Schnitthéhe von 55 - 100 mm.

2.1.1 Bildverarbeitungsmodul

Der Roboter ist mit einem Bildverarbeitungsmodul ausgestattet, das Sichtortung, Hinderniserkennung

und FPV-Modus bietet.

® [Die Sichtortung hilft, die Genauigkeit der Ortung zu gewahrleisten, wenn die RTK- Ortung aufgrund
von schlechten Satellitensignalen ausfallt.

e [Die Hinderniserkennung identifiziert Hindernisse vorn.

e Der FPV-Modus kann zur Uberwachung als Sicherheitskamera verwendet werden.



2.1.2 Ortung

Der Roboter ist mit einem RTK-Navigationssystem (Real-Time Kinematic - Echtzeit-Kinematik), einem
integrierten Multisensor-Navigationssystem und Sichtortung ausgestattet, die genauere Positionsdaten

liefern.

RTK-Positionierung

RTK ist eine differenzielle GNSS-0rtungstechnologie, die die Genauigkeit der Ortung auf etwa 5 cm erhoht.
Der Roboter greift auf vier globale Navigationssysteme (GPS, GLONASS, BeiDou und Galileo) zu und verfligt
Uber zusatzliche Sensoren, sodass er eine fast 100 Mal groBere Genauigkeit als herkommliche GPS-

Systeme bietet.

& -] s
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Troposphére
- } ‘H -~ B
| 1 1'-_-—
ik i = i B
:_' . e _I_.
Roboter RTK-Referenzstation und Gebaude

Ladestation

1. Umihre Arbeit zu verrichten, empfangt die RTK-Referenzstation Satellitensignale und bendtigt daher
eine Umgebung ohne Hindernisse und eine freie Sicht auf den Himmel.

2. Der Roboter arbeitet ahnlich und bendétigt freie Sicht zum Himmel, um Satellitensignale zu
empfangen.

3. Datenubertragung von der RTK-Referenzstation zum Roboter ist moglich. Das bedeutet nicht, dass
man von jedem Punkt des Rasens aus standig freie Sicht zur RTK-Referenzstation haben muss.

Solange der Ubertragungsweg nicht vollstdndig blockiert ist, kdnnen die Daten per Funk {ibertragen
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werden.

Sichtortung

Der Roboter nutzt in erster Linie die RTK-0Ortung, um sich selbst zu lokalisieren. In Situationen, in denen
die Satellitensignale durch Hindernisse wie Dachvorspringe oder Baume wahrend der Kartierung und

des Mahens behindert werden, arbeitet der Roboter jedoch auch mit der Sichtortung effektiv.

2.1.3 Erkennung von Hindernissen

Der Roboter unterstltzt sowohl die visuelle als auch die Ultraschall-Hinderniserkennung. Das
Kamerasystem erkennt Hindernisse und reagiert entsprechend, wahrend das Ultraschallsystem zur
Erkennung von Hindernissen in schwach beleuchteten Umgebungen verwendet wird, in denen die visuelle

Erkennung schwierig ist.

2.1.4 Konnektivitat

Der Roboter unterstitzt drei Konnektivitatsmethoden, und zwar Bluetooth, WLAN und 4G-Mobilfunkdaten.
Bluetooth wird verwendet, um den Roboter mit Ihrem Handy zu verbinden, wahrend WLAN und 4G-

Mobilfunkdaten fir den Zugriff auf das Internet genutzt werden.

2.1.5 Lawn-Printing

Durch den Einsatz von Kl-Algorithmen zur Anpassung von Mahpfad, Schnitthohe und Winkel kann der
Roboter Uber die Mammotion-App spezielle Muster erstellen. Siehe Muster erstellen flr weitere

Informationen.

2.1.6 Automatisches Aufladen

Mit der automatischen Ladefunktion kann der Roboter automatisch wieder aufgeladen werden, wenn die

Kapazitat des Akkus weniger als 15 % betragt.



2.1.7 Sprachsteuerung

HINWEIS

Der Roboter unterstutzt jetzt Sprachbefehle auf Englisch, Deutsch und Franzdsisch.

Der Roboter ist sowohl mit Alexa als auch mit Google Home Sprachsteuerung kompatibel. Einmal
verbunden, kénnen Sie den Betrieb oder das Aufladen ganz einfach per Sprachbefehl starten oder
beenden. Siehe Alexa-Konto verkniipfen oder Google Home-Konto verkniipfen fiir weitere

Informationen.

2.1.8 Diebstahlschutz

e Sie erhalten eine Push-Benachrichtigung Uber die Mammotion-App, wenn |hr Roboter den
festgelegten Bereich verlasst. Weitere Details siehe Mein Gerdt suchen.
® Sie konnen den Standort des Roboters per GPS und 4G-0rtung Uber die Mammotion-App verfolgen,

sofern er online ist. Weitere Details siehe Mein Gerdt suchen.



2.2 Lieferumfang

Uberpriifen Sie die Vollstindigkeit des Lieferumfangs gemaB der von Ihnen gewahlten Option. Sollten
Teile fehlen oder beschadigt sein, wenden Sie sich an Ihren Handler vor Ort oder an unseren Kundendienst.

Mammotion empfiehlt, die Verpackung fur den zukunftigen Transport oder Einlagerung aufzubewahren.

2.2.1 LUBA mini AWD Installations-Kit

1x LUBA mini AWD 1x Sichtmodul 1x Sicherheitsschliissel
iInN (B} (@) (&) (8)
6 x Ersatzmesser 6 x Schrauben (Ersatz) 6 x Unterlegscheiben (Ersatz)

2.2.2 Installations-Kit fiir die Ladestation

1x Bodenplatte Ladestation Regenschutz

1x Netzteil fiir die Ladestation 4 x ErdspieB
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2.2.3 RTK-Installations-Kit

1x RTK-Referenzstation 1x Funkantenne

1x RTK-Referenzstation

1x ErdspieB Verlingerungskabel (5 m)

4 x Spreizdiibel

2.2.4 Werkzeugsatz

1x
Innensechskantschliissel 8 1 x Biirste
mm

4 x Kabelklemme 1x Schraubendreher
(Kreuzschlitz-Bit + T20
Sechskant-Bit)

-11-

2 x Montagestange

1 x Netzteil fiir die RTK-
Referenzstation

4 x Kabelbinder



2.3 Symbole auf dem Produkt

Diese Symbole befinden sich auf dem Produkt. Beachten Sie sie aufmerksam.

Symbol Beschreibung
& Warnung.
Il_ll Lesen Sie das Benutzerhandbuch, bevor Sie das Produkt in Betrieb nehmen.
c € Das Produkt entspricht den geltenden EU-Richtlinien.
Made in China Das Produkt wurde in China hergestellt.
=y Dieses Produkt darf nicht Gber den Hausmdll entsorgt werden. Achten Sie
L § darauf, dass das Produkt in Ubereinstimmung mit den értlichen gesetzlichen

— Vorschriften recycelt wird.
:D—D_C Netzteil TS-A060-2802151 verwenden.

TS-A060-2802151

:D_D_C Netzteil TS-A012-1201002 verwenden.

TS-A012-1201002

g Dieser Artikel kann recycelt werden.
—

Produktstapel trocken halten.

Produktstapel nicht abdecken.

B

Nicht Umkippen.

5

Dieses Produkt ist zerbrechlich.

.;|

4

Nicht auf den Produktstapel treten.

Gerat der Klasse lll.

-'.. = 1]

."'.

Hande und FiBe von den beweglichen Messern fernhalten.

>

-12 -



Beschreibung

Nicht auf dem Produkt fahren.

Wahrend des Betriebs Sicherheitsabstand einhalten.

WARNUNG - Berthren Sie nicht die rotierende Mahscheibe.

WARNUNG - Lesen Sie die Bedienungsanleitung, bevor Sie das Produkt in
Betrieb nehmen.

WARNUNG - Halten Sie wahrend des Betriebs einen Sicherheitsabstand zur
Maschine ein.

WARNUNG - Entfernen Sie die Sperrvorrichtung, bevor Sie an der Maschine
arbeiten oder sie anheben.

WARNUNG - Fahren Sie nicht auf der Maschine mit. Hinde und FUiBe nicht in
die Nahe oder unter das Schneidwerk bringen.

-13-



2.4 Produktiibersicht

2.4.1 LUBA mini AWD

1. Not-Aus 2. Bedienfeld

3. Seiten-LED 4. Handgriff

5. Regensensor 6. Sichtmodul

7. Zusatzlicht 8. Vorderer StoBfanger
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Omni-Rad
Mahscheibe

. Abnehmbarer Akku
Ladepad

10. Hinterrad
12. Messer

14. Infrarot-Empfanger

-15-



Bedienfeld

ETART

Taste/Symbol Bezeichnung

ﬂ Startmen(
4.!1' Rasen

START Start

Q)' Ein/Aus

Not-Aus

Beschreibung

® Dricken Sie ﬂ und dann START, um zur Ladestation
zurUckzukehren.

® Dricken Sie é!f und dann START, um
weiterzuarbeiten/den Roboter zu entsperren.

® Drlcken Sie zweimal schnell 5.!1' um die Mahscheibe zum
Reinigen vollstandig abzusenken.

Halten Sie Q;' gedruckt, um den Roboter ein- und

auszuschalten.

Sollten unerwartete Probleme auftreten, dricken Sie die Taste,

um den Roboter sofort auszuschalten.

-16 -



2.4.2 Ladestation und RTK-Referenzstation

":_ L3
f‘!:l".l‘ll | 151
i -".-':ﬂ-'_:."r:";-__..- i
1. LED-Anzeige der RTK-Referenzstation 2. Knauf - Drehen, um die RTK-Referenzstation zu
fixieren
3. Funkantenne 4. |LED-Anzeige der Ladestation
5. Ladekontakt 6. |Infrarotsender
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2.4.3 LED-Codes

Roboter

Anzeige

Seiten-LED

Ortungs-LED

Ladestation

Farbe

Blinkt Grln
Leuchtet
dauerhaft Grun
Leuchtet
dauerhaft Rot

Aus

Status

Leuchtet dauerhaft
Rot

Pulsiert rot

Blinkt lansam rot

Blinkt schnell rot

Aus

Leuchtet dauerhaft
Grin

Blinkt Rot
Blinkt Blau
Leuchtet blau

Beschreibung

Beschreibung

Der Roboter funktioniert ordnungsgemas.

OTA-Aktualisierung lauft

Der Roboter wird geladen

Not-Aus-Taste aktiviert

Akku schwach

Der Roboter hat sich festgefahren

Der Roboter wurde angehoben/geneigt/ist umgekippt
Das Robotersystem hat eine Fehlfunktion

Das Roboter-Upgrade ist fehlgeschlagen

Der Roboter ist ausgeschaltet

Der Roboter befindet sich im Ruhemodus

Das Seitenlicht wurde in der App ausgeschaltet

Der Roboter arbeitet nicht im manuellen Steuerungsmodus

Die Ortung funktioniert ordnungsgemag.

Das Ortungssystem hat eine Fehlfunktion.

Das Ortungssystem wird initialisiert.

Der Roboter wurde erfolgreich gestartet.

Der Roboter befindet sich an der Ladestation.

Der Roboter befindet sich nicht an der Ladestation.

Die Ladestation hat eine Fehlfunktion

Keine Stromversorgung
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RTK-Referenzstation

Farbe
Blinkt Blau
Blinkt Grin
Leuchtet

dauerhaft Grin

Leuchtet blau

Aus

Leuchtet

dauerhaft Rot

Beschreibung
Die Referenzstation wird aktualisiert.

Referenzstation wird initialisiert.

Der Ortungsmodus ist auf RTK Uber Datenverbindung eingestellt und funktioniert

ordnungsgemals.

Der Ortungsmodus ist auf RTK Uber Internet
ordnungsgeman.

® DieOrtszeitist zwischen 18:00 und 8:00 Uhr.

e Keine Stromversorgung.

Die RTK-Referenzstation hat eine Fehlfunktion

-19-
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3 Installation

3.1Vorbereitung

® | esenund verstehen Sie die Sicherheitshinweise vor der Installation.

e Verwenden Sie Originalteile und Original-Installationsmaterial.

o Skizzieren Sie lhren Rasen und markieren Sie Hindernisse. Das erleichtert die Entscheidung, wo die
Ladestation und die RTK-Referenzstation aufgestellt werden missen, und die Festlegung der

virtuellen Grenzen.

3.2 Standort der RTK-Referenzstation wihlen

Um die Leistung des RTK-Systems zu optimieren, muss sich die RTK-Referenzstation in einem offenen
Bereich befinden, um Satellitensignale zu empfangen. Sie kdnnen die RTK-Referenzstation auf ebenem,
offenem Gelande oder an einer unverbauten Wand oder auf einem Dach installieren. Wenn |hr Rasen L-
formig ist, konnen Sie die RTK-Referenzstation an einer Wand, auf einem Dach oder auf dem Boden
installieren. Wenn Ihr Rasen O- oder U-formig ist oder wenn Sie mehrere Rasenflachen haben, empfehlen

wir, die RTK-Referenzstation an einer Wand oder auf einem Dach zu installieren.

-.- IIj- ] .'_" |- ]
[ : .| ||I
L .‘-FJ
! - L
L-Form U-Form 0-Form

Mehrere Rasenflachen
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Die Standortanforderungen sind wie folgt:

o [Die RTK-Referenzstation muss vertikal ausgerichtet sein, wie nachstehend gezeigt:

e |Installieren Sie die RTK-Referenzstation auf ebenem, offenem Grund oder an einer unverbauten
Wand oder auf einem Dach. Vergewissern Sie sich, dass es keine Dachvorspringe oder Baume gibt,
die die Satellitensignale behindern kdnnten.

e Halten Sie einen Abstand von mindestens 3 m zwischen der RTK-Referenzstation und einer Wand

oder einem Baum ein.

Offener
Himmel

o R

23 m 23 m
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3.3 Standort der Ladestation wihlen

e Stellen Sie die Ladestation eben auf.

® |[nstallieren Sie die Ladestation NICHT an der Ecke eines L-formigen Gebaudes oder auf einem
schmalen Weg zwischen zwei Gebauden.

e Der Ladebereich (1x1m vor der Ladestation) muss frei von Hindernissen und Gegensténden sein.

e [Die Grundplatte der Ladestation darf nicht gebogen oder geneigt werden.

o Stellen Sie die Ladestation auf den Rasen ausgerichtet auf.

e Wenn die Ladestation auBerhalb des Rasens aufgestellt wird, legen Sie eine Route fest, um sie mit

dem Rasen zu verbinden.

=
HINWEIS
® Wenn die Ladestation auf einer Betonflache installiert wird, sichern Sie sie bitte mit
Spreizdubeln.
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3.4 Installation

3.4.1 Sichtmodul installieren

1. Entfernen Sie die Abdeckung.

2. SchlieBen Sie die Leitungen des Bildverarbeitungsmoduls an und achten Sie darauf, dass die drei
Leitungen in Farbe und Form Gbereinstimmen.

3. Ordnen Sie die Leitungen korrekt an, befestigen Sie dann das Bildverarbeitungsmodul und ziehen Sie
die Schrauben mit einem Sechskantschlissel fest.

4. Ziehen Sie den Aufkleber des Bildverarbeitungsmoduls ab.

-23-



3.4.2 Ladestation installieren

1. Montieren Sie die Ladestation.

2. Wahlen Sie eine freie Stelle, um die

Ladestation zu installieren und achten

Sie darauf, dass der vordere Bereich frei

von Hindernissen ist.

3. Befestigen Sie die Ladestation mit den 4

Pflocken

und dem 8 mm

Sechskantschliissel.

4. SchlieBen Sie das (langere) Kabel der

Ladestation am Netzteil der Ladestation

an.

B. SchlieBen Sie das Netzteil dann an einer

geeigneten Steckdose an.

6. Stellen

Sie den Roboter auf die

Ladestation, um den Ladezyklus zu

starten.

®

HINWEIS
Laden Sie den Roboter fir
Erstgebrauch auf, um ihn zu

aktivieren.

-24-
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3.4.3 RTK-Referenzstation installieren

Die RTK-Referenzstation kann entweder auf dem Rasen oder an einer Wand montiert werden. Wahlen Sie

die optimale Installation gemaB des Layouts lhres Rasens.

Bodenmontage

1. Montieren Sie die beiden Teile des

Montagemasts.

2. Befestigen Sie die Funkantenne an der Pl

RTK-Referenzstation.

3. Befestigen Sie die RTK-Referenzstation an
der Montagestange.
4. Montieren Sie den ErdspieB am

Montagemast.

Wig T
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Stechen Sie den Montagemast in der Nahe
der Ladestation fest in den Rasen.
Stellen Sie den Knauf so ein, dass die RTK-

Referenzstation aufrecht und stabil steht.

SchlieBen Sie das Kabel der RTK-
Referenzstation am (kiirzeren) Kabel der
Ladestation an.

Verwenden Sie den Kabelbinder und den
Kabelpflock, um die Kabel sicher zu

befestigen.

-26-
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Wandmontage

1.

Wabhlen Sie je nach Breite Ihres
Dachvorsprungs entweder den langeren

oder kilrzeren Mast.

al. Montieren Sie die beiden Teile des
Montagemasts, wenn Sie einen breiten

Dachvorsprung haben.

a2. Losen Sie zuerst den Sockel des
Montagemasts und das lange Teilstlck,
dann montieren Sie das kurze Teilstlick auf

dem Sockel.

Befestigen Sie die Funkantenne an der
RTK-Referenzstation.
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Befestigen Sie die RTK-Referenzstation

am Montagemast.

Stellen Sie den Knauf so ein, dass die RTK-

Referenzstation aufrecht und stabil steht.

Bohren Sie vier Locher (10 x 40 mm) an der
entsprechenden Stelle und setzen Sie die
Spreizdlbel in die Bohrungen ein.
Befestigen Sie die RTK-Referenzstation
mit den vier Schrauben (M8x50) an der
Wand und ziehen Sie die Schrauben fest

an.

SchlieBen Sie das Verlangerungskabel der
RTK-Referenzstation (5 m) am RTK-Kabel
und am Stromnetz an.

SchlieBen Sie das Netzteil an einer
geeigneten Steckdose an.

Verwenden Sie den Kabelbinder, um das
Kabel am Mast zu befestigen.

-28-
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4 Bedienung

HINWEIS
Die Abbildungen dienen nur als Beispiel. Bitte beachten Sie die tatsachlichen

Benutzeroberflachen.

4 .1Vorbereitung

® | esenund verstehen Sie die Sicherheitshinweise vor Gebrauch.

e [Die Ladestation und die RTK-Referenzstation wurden ordnungsgemag installiert.

e Vergewissern Sie sich, dass der Roboter bereits an der Ladestation angedockt ist.

® Achten Sie darauf, dass ein stabiles Netzwerk vorhanden ist, und lassen Sie die Bluetooth-Funktion

Ihres Handys eingeschaltet.

4.2 Mammotion-App herunterladen

Der Roboter ist zur Verwendung mit der Mammotion-App konzipiert. Bitte laden Sie zunachst die
kostenlose Mammotion-App herunter. Sie kdnnen den nachstehenden QR-Code scannen, um die App aus

dem Android- oder Apple-App-Store herunterzuladen, oder Sie suchen in diesen Stores nach Mammotion.
e B
ks

Nachdem Sie die App installiert haben, registrieren Sie sich und melden Sie sich an. Wahrend der

Nutzung kann die App Sie ggf. nach Bluetooth, Standort und lokalem Netzwerkzugang fragen. Fir
optimale Nutzung empfehlen wir, den Zugang zu erlauben. Weitere Informationen finden Sie in unserer
Datenschutzvereinbarung. Navigieren Sie zur Mammotion-App > Ich > Uber Mammotion >

Datenschutzvereinbarung.
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F
Wenn Sie sich mit einem Drittanbieterkonto anmelden moéchten, tippen Sie im AnmeldemenU auf o

oder ‘ um fortzufahren. Die Mammotion-App unterstutzt jetzt die Anmeldung mit Google- und Apple-

Konten.

4.3 Ihr Produkt hinzufiigen

HINWEIS
e [Der Abstand zwischen Ihrem Handy und dem Roboter muss weniger als 3 m betragen.
@ e Wenn Sie 4G-Mobilfunkdaten verwenden, konnen Sie die WLAN-Einrichtung
Uberspringen. Fur eine optimale Leistung ist es jedoch ratsam, auch eine WLAN-

Verbindung aufzubauen.

4.3.1 Gerate hinzufiigen

1. Tippen Sie auf +, um |hren Roboter oder Ihre RTK-Referenzstation hinzuzuftgen.
Wahlen Sie Hinzufiigen.

Folgen Sie den Hinweisen auf dem Bildschirm, um das Gerat einzurichten.

2 ooaN

Folgen Sie den Hinweisen auf dem Bildschirm, um das Gerat zu verbinden und das Netzwerk
einzurichten.

5. Folgen Sie den Hinweisen auf dem Bildschirm, um die integrierte SIM-Karte zu aktivieren.

- - —
— 1, : - 1 L -

: !
= ;'. Y :
Add —35_ S -I‘ﬂr.—
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4.3.2 Neue RTK-Referenzstation nach Austausch hinzufiigen

Wenn Ihre RTK-Referenzstation ausgetauscht wurde, folgen Sie bitte den nachstehenden Schritten, um

die neue Station hinzuzufugen.

1. Tippen Sie auf Einstellungen > Ortungsmodus > RTK iiber Datenverbindung.

lll-- I'-l-- -'..| e
=i u lirsize u‘
AEnTey Senisg
o= oD -
IFlyei fannicw
W& rwmr iniereed
[ — I"|"“-:|-lrr.‘.|l|'.lI|||.%

o

7

2. (Geben Sie die neue LoRa-Nummer ein. Die LoRa-Nummer finden Sie auf dem Typenschild der RTK-

Referenzstation. Tippen Sie auf OK.

Vergewissern Sie sich, dass die LoRa-Nummer mit der Nummer auf dem Typenschild dbereinstimmt

und dass die RTK-Verbindung,Verbunden” anzeigt. Ihre Einrichtung war erfolgreich.

ETH Faring [Rangs
MK LK F il i H
(= o= 1] (e | " .-:: . -
N B A

HINWEIS

Wenn Sie die RTK-Referenzstation austauschen, missen Sie |hren Rasen neu kartieren, falls

eine Karte erstellt wurde.
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4.4 SIM-Karte aktivieren

Wenn Sie die SIM-Karte beim VerknlUpfen des Gerats nicht aktiviert haben, kénnen Sie dies durch
Antippen der Statusleiste im Startmenu nachholen:

1. Tippen Sie im Startmenu auf die Statusleiste.

2. Tippen Sie auf 4G-Status.

3. Tippen Sie auf Aktivieren und warten Sig, bis die Aktivierung erfolgreich abgeschlossen ist.

 — N (

&

N S — )

L 1E]

v

\_ i g J \ J

4.5 Firmware aktualisieren

Um ein optimales Ergebnis zu gewahrleisten, mussen Ihr Roboter und |lhre RTK-Referenzstation auf die

neueste Firmware-Version aktualisiert sein.

Irl"

[

o)

» Zum Aktualisieren der Firmware
1. Navigieren Sie zu Einstellungen > Geratedaten >
Roboterversion, um die Firmware zu aktualisieren.
2. Achten Sie darauf, dass der Roboter mit einem stabilen
Netzwerk verbunden ist.

Verlassen Sie wahrend der Aktualisierung nicht die App, fuhren

Sie keine anderen Aktionen durch und schalten Sie den Roboter

nicht aus.
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4.6 Karte erstellen

4.6.1 Aufgabenbereich planen
Vor der Kartierung

Bevor Sie die Karte erstellen, missen Sie einige wichtige Punkte beachten.
e Entfernen Sie Unrat, Laubhaufen, Spielzeug, Drahte, Steine und andere Hindernisse von der

Rasenflache. Vergewissern Sie sich, dass sich keine Kinder oder Tiere auf dem Rasen befinden.

2
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Rasenflache kartieren

1. Vergewissern Sie sich, dass der Roboter eingeschaltet und die Bluetooth-Funktion lhres Handys
aktiviert ist. Ihr Handy verbindet sich automatisch uber Bluetooth mit dem Roboter.

f — N

2. Tippen Sie zum Start auf Karte erstellen.

Y,

L.Fesild a rEmp

3. Wahlen Sie Manuell kartieren oder

Automatisch kartieren, um fortzufahren.

Manuell kartieren

1. Steuern Sie den Roboter zu einem
geeigneten Startpunkt der Umgrenzung

und tippen Sie auf ® um die Kartierung

zu starten. £ i
® Bewegen Sie den virtuellen Joystick
- nach oben oder unten, um die | ‘ i .

Vorwarts- oder Ruckwartsbewegung

des Roboters zu steuern. \ ' @ J

® Bewegen Sie den virtuellen Joystick
nach links oder rechts, um den
Roboter nach links oder rechts zu

lenken.

-34-



FUhren Sie den Roboter entlang der

Umgrenzung. Halten Sie das Steuergerat

nicht weiter als 15 m vom Roboter

entfernt, um eine stabile Bluetooth-

Verbindung aufrechtzuerhalten.

a) Wenn die Umgrenzung auf ein
Hindernis wie eine Mauer, einen Zaun,
einen Graben oder einen unebenen
Weg trifft, halten Sie einen Abstand
von mindestens 15 cm  zur
Umgrenzung ein, wahrend Sie den

Roboter fihren.

b) Wenn die Umgrenzung auf einen
ebenen Weg trifft, empfehlen wir, den
Roboter auf dem Weg zu fuhren, um

einen effizienteren Schnitt zu erzielen.

3. Tippen Sie auf Verwerfen und Verlassen,

um alle nicht gespeicherten Daten zu

|6schen und ggf. neu zu kartieren.
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4. Steuern Sie den Roboter zurick zum

Startpunkt und tippen Sie auf Speichern, - =

um die Kartierung zu beenden. &

Automatisch kartieren

HINWEIS

@ .

Entfernen Sie alle Hindernisse, bevor Sie die automatische Kartierung starten.

Lassen Sie Ihr Handy aktiv und wechseln Sie nicht zu anderen Apps.

Folgen Sie dem Roboter wahrend der Kartierung.

Achten Sie darauf, dass die Bluetooth-Verbindung zwischen dem Roboter und lhrem
Handy nicht unterbrochen wird.

Verwenden Sie die automatische Kartierung nicht in Szenen mit Stufen, Klippen, Teichen

oder ahnlichen Hindernissen.

Die automatische Kartierung verwendet die Kamera

des Roboters, um die Umgrenzung des Rasens zu G |

erkennen. Wenn die Kamera eine klare Umgrenzung

erkennt, wird Automatisch kartieren aktiviert, +||

sodass der Roboter die Umgrenzung des Rasens ; |’

selbststandig kartieren kann. £ =

Tippen Sie auf Automatisch kartieren, um die

Funktion zu starten.
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Bei Fehlfunktion des Roboters tippen Sie auf Stopp

und steuern ihn dann manuell, um die Kartierung

fortzusetzen. \&

HINWEIS
e Wahrend der Kartierung schatzt das System die Flache. Vergewissern Sie sich, dass die
Kartenflache nicht groBer als die max. zulassige Flache ist, weil ansonsten die Kartierung
® des Aufgabenbereichs fehlschlagt. (Weitere Informationen finden Sie unter Technische
Daten.
® Fahren Sie den Roboter zuerst aus dem Aufgabenbereich oder der No-Go-Zone heraus,

wenn ein neuer Bereich erstellt wird.
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4.6.2 No-Go-Zone kartieren

No-Go-Zonen werden fur Teiche, Blumenbeete, Baume, Wurzeln, Graben und alle anderen Hindernisse auf

dem Rasen erstellt. Der Roboter maht nicht innerhalb dieser ausgewiesenen Bereiche.

4 p
1. Tippen Sie auf der Kartenseite auf Erstellen > | = 'i\mj
No-Go-Zone. b @j 7
L =
4 ™
i
2. Fdhren Sie den Roboter entlang der
Umgrenzung einer No-Go-Zone und tippen Sie
auf ®,um die Kartierung zu starten. Rt e Rt
| R
3. Steuern Sie den Roboter entlang der
Umgrenzung der No-Go-Zone und zurlck zum ==
Startpunkt, um die Kartierung der No-Go-Zone
abzuschlieBen. -
f" ™
E
Tips

4. Tippen Sie auf Speichern, um die Einrichtung

abzuschlieBen. ﬁ%
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4.6.3 Route kartieren

Eine Route dient zum Verbinden verschiedener Aufgabenbereiche oder einen Aufgabenbereich mit der

Ladestation zu verbinden.

' ™
- w
1. Tippen Sie im KartenmenlU auf Erstellen > a4 s %
Route. P M tﬁjpi‘i
- A
4 ™
a
2. Steuern Sie den Roboter in  einen
Aufgabenbereich. Tippen Sie auf » , um die
Kartierung zu starten. S Lty g
| b
3. Steuern Sie den Roboter manuell von einem s
Aufgabenbereich zu einem anderen oder zur < i

Ladestation.
HINWEIS

® [Die Route muss breiter als T m

® sein.

e [Die Route muss frei von

gréBeren Unebenheiten sein. ; - }; /

4. Tippen Sie auf Speichern, um die Einrichtung I

abzuschlieBen. T i
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4.6.4 Muster erstellen

Das Muster dient dazu, I|hren Rasen zu
personalisieren. Nachdem es hinzugefligt wurde,
bleibt das Gras auf der gemusterten Flache beim
Mahen stehen, um das Design zu erhalten. Sehen Sie

sich die verfligbaren Muster in der App an.

1. Tippen Sie auf der Kartenseite auf Erstellen >

Muster.

2. Wahlen Sie das gewlnschte Muster.

3. Ziehen Sie das Muster und
vergréBern/verkleinern Sie es, um seine

Position und Gr6Be anzupassen.

-40 -
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- 4
4. Tippen Sie auf Fertig, um die Einrichtung o
abzuschlieBen.
- o
\. e >

~J
Nachdem Sie ein Muster erstellt haben, kbnnen Sie
es jederzeit aktivieren oder deaktivieren. Wenn es f Hasidtng )

aktiviert ist, bleibt das Gras im gemusterten Bereich

sl R e

beim Mahen stehen, um sein Design zu erhalten,

[T

oder es wird gemaht, wenn es deaktiviert ist. Tippen

"-..@r

Sie auf Bearbeiten >« ##, um ein Dialogfenster zu

offnen.

HINWEIS
e F[Ur jeden Aufgabenbereich konnen maximal 10 Muster erstellt werden, sodass die
® Gesamtzahl der Muster auf 50 begrenzt ist.
e [Das Muster darf nicht zu nahe an der Umgrenzung des Aufgabenbereichs, der
Sperrzone oder der Ladestation liegen. Halten Sie als Mindestabstand die Breite des
Mahroboters ein.
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4.6.5 Karte bearbeiten

Bereich umbenennen

Mit Mammotion kénnen Sie mehrere Bereiche erstellen. Um die Verwaltung zu erleichtern, konnen Sie den

Bereich umbenennen.

y ™\

1. Tippen Sie auf Bearbeiten > s#s , um ein :'*_:_

Dialogfenster zu 6ffnen.

o
o
2. Tippen Sie auf Umbenennen, um einen Namen
far den Bereich festzulegen.
L v
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Bereich andern

Wenn sich nach der Kartierung Anderungen in lhrem Rasen ergeben, z. B. das Pflanzen eines Baums in

der Nahe der Umgrenzung, das Auftreten eines Lochs oder schwache Ortungssignale, kdnnen Sie den

kartierten Bereich anpassen, ohne ihn ganz |6schen zu mussen.

1. Tippen Sie auf Bearbeiten > «#s¢ , um ein

Dialogfenster zu 6ffnen.

Zu zeichnen.

Tippen Sie auf Andern, um die Umgrenzung neu

4 R
2
k.
R
P
- rap Editing )
Rename
| : @; Hnd{fy@g
p A

Bereich, No-Go-Zone, Route oder Muster loschen

Um einen Bereich, eine No-Go-Zone, eine Route,
einen Komposthaufen oder ein Muster zu I6schen,

tippen Sie auf Bearbeiten > . Wenn Sie einen

Bereich I6schen, werden auch alle darin enthaltenen

Elemente entfernt.

Map Editing -‘\|
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Mehrere Aufgabenbereiche mit Uberschneidungen

Wenn Sie mehrere Rasenflachen haben, die sich Uberschneiden, wird der gemeinsame Abschnitt dem
Aufgabenbereich zugewiesen, der zuerst erstellt wurde. Fur zwei Aufgabenbereiche mit Gberlappenden

Abschnitten ist kein Kanal erforderlich.

' ™
areal
Ared d
fdrea 2
freal i
L S

Die RTK-Referenzstation darf nach Abschluss der Rasenkartierung nicht mehr

umgesetzt werden.

Setzen Sie die RTK-Referenzstation nicht um, -~
. . Dayica 'n'
nachdem die Karte erstellt wurde, sonst weicht
der resultierende Mahbereich vom vorgesehenen
Aufgabenbereich ab.

Falls Sie eine RTK-Referenzstation verlegen,
. . . . . . .. . I-mtlnm
installieren Sie sie wieder an ihrer urspringlichen
Position, oder gehen Sie zu Einstellungen Q.

Robotereinstellungen > Karte Iéschen, um die ﬁnlu:uﬂup@

aktuelle Karte zu l6schen und den Bereich neu zu

e

kartieren.
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4.7 Mahen

Vorbereitung

e Sollten unerwartete Probleme auftreten, dricken Sie STOPP und sichern Sie den Roboter. Die
STOPP-Taste hat von allen Befehlen die hochste Prioritat.

e Wenn der Anhebesensor aktiviert wird, kommt der Roboter zum Stillstand. Dricken Sie Rasen und
anschlieBend START, um ihn zu entsperren.

e Mahen Sie den Aufgabenbereich nicht 6fter als einmal am Tag, da dies Ihrem Rasen schaden kann.

e \ergewissern Sie sich vor dem Mahen, dass sich der Roboter an der Ladestation oder innerhalb des
Aufgabenbereichs befindet. Falls nicht, bewegen Sie den Roboter manuell zur Ladestation oder in
den Aufgabenbereich.

|
| : -
[P & I .* = -
i , '.

® |Legen Sie zwischen den Aufgabenbereichen oder zwischen einem Aufgabenbereich und der
Ladestation eine Route an. Anderenfalls kann der Roboter nicht automatisch zum Laden

zurickkehren, wenn der Akku schwach ist.

o ®
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4.7.1 Mahen starten

Wenn Sie es vorziehen, keine Parameter
einzustellen, tippen Sie im Startmenu auf ® um

schnell mit dem Mahen zu beginnen.

Wenn Sie es vorziehen, die Einstellungen vor der

Arbeit anzupassen,

1. tippen Sie auf das Roboterbild, um das
Kartenmend aufzurufen.

2. Tippen Sie auf Mahen *  um das
Aufgabenmenu aufzurufen.

3. Wahlen Sie den Bereich, den Sie mahen
mochten.

4. Tippen Sie auf E , um die Parameter zu
konfigurieren.

5. Tippen Sie auf Speichern, um die Einstellungen
anzuwenden.

6. Tippen Sie auf Start, um mit dem Mahen zu

beginnen, oder tippen Sie auf Speichern, um

einen Aufgabenplan zu erstellen.

-46 -
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Aufgabeneinstellungen

Frequenz

Hier konnen Sie die Haufigkeit der Arbeiten einstellen.

< Jetzt - Der Roboter beginnt sofort nach der Konfiguration mit der Arbeit.

<> Wochentlich - Der Roboter wiederholt die Aufgabe jede Woche entsprechend Ihren Voreinstellungen.
< Intervall - Hier geben Sie arbeitsfreie Tage an. Wenn Sie z. B. 3 Tage eingeben, arbeitet der Roboter

entsprechend lhren Einstellungen einmal alle 4 Tage.
Schnitthohe
Sie kdnnen die Schnitthohe uber die App einstellen.
Mahgeschwindigkeit
Hier konnen Sie die Arbeitsgeschwindigkeit des Roboters einstellen.
Schnittbahnenwinkel (°)

e Optimal

Nimmt den effizientesten Pfad, den der Algorithmus als 0-Grad-Richtung empfiehlt.

Vor der Einstellung Nach der Einstellung
e Benutzerdefiniert

Der Einstellwinkelbereich betragt O bis 180°.

-47 -



Schnittbahnenmodus

1. Zickzackkurs

Der Roboter maht in geraden und einzelnen
Linien.

2. Schachbrettkurs

Der Roboter arbeitet in geraden Linien sowohl

horizontal als auch vertikal.

Arbeiten an der Umrgrenzung

vermeidet der Roboter die Arbeiten an der Umgrenzung.

Wenn diese Option aktiviert ist, arbeitet der Roboter entlang der Umgrenzung. Wenn deaktiviert,
Hindernisvermeidung

< Aus

Der Roboter

|I'
versucht, jeden Punkt der

|
gewahlten Bereiche zu erreichen. Wenn er auf |
ein Hindernis trifft, stoBt er sanft dagegen und
navigiert dann um es herum,

um einen |
sauberen Schnitt entlang von Wanden und

Hindernissen zu gewahrleisten.
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<~ Standard )

Der Roboter weicht Hindernissen proaktiv aus,

4
_'____-"

um Kollisionen zu vermeiden, was Schaden

reduziert und die Effizienz verbessert.

<~ Empfindlich
Der Roboter weicht proaktiv Hindernissen und .
nicht grasbewachsenen Flachen aus, um B %
- v\
Sturze oder Verlassen des Rasens zu '
vermeiden. Einige ausgetrocknete Stellen

konnen jedoch Ubersehen werden und konnen

auch den Ruckweg blockieren.

Wenn der Roboter beim Mahen in einen Bereich mit schwachen RTK- Signalen einfahrt

Wenn der Roboter wahrend des Mahens in einen Bereich einfahrt, in dem die RTK-Signale schwach sind,
unterstltzt ihn das Multisensor-Fusions-Ortungssystem mit Hilfe des Bildverarbeitungsmoduls dabei,
weiter zu arbeiten. Die Sichtnavigation kann bis zu 300 m betragen. Der Roboter muss in einen Bereich

zurlckkehren, der von RTK-Signalen abgedeckt wird, bevor die Sichtnavigation ihre Grenze erreicht,

anderenfalls wird der Betrieb beendet.
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4.8 Aufgabenplan

Mit der Funktion Aufgabenplan kdonnen Sie eine regelmaBige Aufgabe festlegen, die der Roboter dann

automatisch entsprechend |hrer Einstellung ausfuhrt.

4.8.1 Plan einstellen

1. Tippen Sie im Startmenl auf Hinzufiigen oder

im Kartenmeni auf Aufgaben, um das

Aufgabenmeni aufzurufen.

2. Wahlen Sie den Bereich, den Sie mahen
mochten.

3. Tippen Sie auf E} , um die Parameter zu
konfigurieren.

4. Tippen Sie auf Speichern, um die Einstellungen

anzuwenden. @j

5. Tippen Sie auf Start, um mit der Arbeit zu

beginnen, oder auf Speichern, um einen

Aufgabenplan zu erstellen.

HINWEIS
e [as Hinzuflugen eines Aufgabenplans ist voribergehend deaktiviert, wenn der Roboter

® arbeitet.
e FEinen Zeitplan konnen Sie festlegen, nachdem Sie einen Aufgabenbereich erstellt
haben.

e Siehe Aufgabeneinstellungen fir detaillierte Informationen zu den Parametern.
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4.8.2 Plan bearbeiten

Tippen Sie im Kartenmen( auf Aufgaben, um die Planungsliste aufzurufen. Tippen Sie im eingestellten

Zeitplanauf ", um das Aufklappmend zu 6ffnen.

® Aktivieren - Stellt den Schalter auf Aus ,um den Zeitplan ggf. zu deaktivieren.

e Umbenennen - Antippen, um den Namen des Zeitplans zu andern.

e Bearbeiten - Antippen, um den Zeitplan zu andern.

e Jetzt ausfiihren - Antippen, um diesen Zeitplan sofort auszufiihren.

e Kopieren - Antippen, um einen neuen Plan mit denselben Einstellungen zu erstellen, wobei der
ursprungliche Plan beibehalten wird. Dann wahlen Sie einen Plan zum Bearbeiten.

e Loschen - Antippen, um den Zeitplan zu I6schen.

Wenn das Ausrufezeichen angezeigt wird, kann, kann der Aufgabenplan aufgrund von Fehlern nicht

ausgefuhrt werden. Tippen Sie auf das Ausrufezeichen, um weitere Einzelheiten zu erfahren.
g — !

Tazhs Exaitls a O

Faiariv

Lo

7 e

Lzpp

Meleis
-

N A
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4.9 Manuelles M3dhen

Wenn Sie lhren Rasen lieber manuell mahen maochten, steht lhnen die Funktion Manuelles Mahen zur

Verfagung.

Um lhre Sicherheit zu gewahrleisten, verwenden Sie die Funktion Manuelles Mahen mit Vorsicht und

beachten Sie:

e Minderjahrigen ist die Nutzung dieser Funktion nicht gestattet;

e Beaufsichtigen Sie bitte stets Kinder, Haustiere und achten Sie auf Gegenstande, um Unfalle zu
vermeiden.

® Seien Sie besonders vorsichtig, wenn Sie die manuelle Mahfunktion verwenden, um Verletzungen zu

vermeiden.

4.9.1 Manuelles Mahen aktivieren

1. tippen Sie auf das Roboterbild, um das Kartenmenu aufzurufen.

2. Wahlen Sie auf der Kartenseite Manuell aus.

3. Tippen Sie auf Manuelles Mahen und bewegen Sie dann den Schalter nach rechts, um die
Mahscheibe zu starten.

4, Mandvrieren Sie vorwarts/rickwarts oder links/rechts, um mit der Arbeit zu beginnen.
HINWEIS
® e Die Mahscheibe stoppt automatisch nach 5 Sekunden der Inaktivitat.

® Bewegen Sie den Schalter nach rechts, wenn Sie von der App dazu aufgefordert

werden, um die Mahscheibe nach jedem Stopp wieder zu starten.
fr — -'.'~|
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4.10 FPV-Modus aktivieren

Mit dem FPV-Modus (First-Person View - Ich-Perspektive) konnen Sie lhren Roboter auf beeindruckende
Weise steuern und Uberwachen. Wenn Sie diesen Modus aktivieren, Ubertragt die integrierte Kamera des
Roboters das Live-Video, sodass Sie direkt aus der Perspektive des Roboters sehen und so Steuerung und
Navigation verbessern kdnnen.

Dardber hinaus kann der FPV-Modus Ihren Roboter in eine mobile Sicherheitskamera verwandeln, die
eine VideolUberwachung in Echtzeit ermdglicht und Sie in die Lage versetzt, verschiedene Orte aus der
Sicht des Roboters aus der Ferne zu Uberwachen.

> FPV-Modus aktivieren

4 e ™
® Wenn der Roboter in Betrieb ist, tippen Sie im _
AufgabenmenuU auf das Symbol FPV. @
if Pari
'8 S
I’(_ =
]
e Tippen Sie im MenlU Manuelles Mahen auf das | ¥ *
Symbol FPV. =
\ il‘.:'/
' iy
[}
e Tippen Sie im querformatigen Kartenmenu auf das | O
Symbol FPV. . ‘ ’
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4 .11 Status anzeigen

Tippen Sie auf die Statusleiste, um den Geratestatus anzuzeigen.

' —_— N\ —_— =
&

. o S
Symbol Bezeichnung Beschreibung
* Bluetooth Zeigt das Bluetooth-Signal an.
‘:? WLAN-Konnektivitat Zeigt die Starke des verbundenen WLAN-Signals an.
ll 4G-Konnektivitat Zeigt die Stérke des Mobilfunksignals an.
”“ Akkustand Zeigt die verbleibende Akkuleistung an.
@' ’ Positionierung Zeigt den Ortungsstatus an.
Status des Bildverarbeitungsmoduls = Zeigt den Status des Bildverarbeitungsmoduls an.

e Positionierungsstatus - Zeigt die Starke der Satellitenpositionierung an.
< Fest - Feinortung mit einer Genauigkeit von weniger als 10 cm, bis zu 2 cm bei freiem Himmel.
< Schwimmend - Schlechter Ortungsstatus mit einer Genauigkeit von etwa 50 - 200 cm.
< Single — Schlechter Positionierungsstatus mit einer Genauigkeit im Meterbereich.
< Keine — Kein Positionierungsstatus.
*Nur der Status Fix ermdglicht das automatische Mahen.
e Satelliten - Gesamtzahl der vom Roboter und der RTK-Referenzstation empfangenen Satelliten.

< Rsteht fir die Anzahl der vom Roboter empfangenen Satelliten.
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<> Bgibt die Anzahl der von der RTK-Referenzstation empfangenen Satelliten an.

< C steht fur die Anzahl der gemeinsam empfangenen Satelliten, die sowohl vom Roboter als auch
von der RTK-Referenzstation empfangen werden.

< Llund L2 geben jeweils die Satelliten an, die auf den Frequenzen L1und L2 arbeiten.

Signalqualitat

< Rsteht fir die Starke des Satellitensignals des Roboters.

<> Bgibt die Starke des Satellitensignals der RTK-Referenzstation an.

*Die Genauigkeit der Positionierung wird von der Qualitat des Satellitensignals und der Anzahl der

gemeinsam empfangenen Satelliten beeinflusst. Objekte wie Baume, Blatter, Mauern und Zaune

konnen das Signal abschwachen und zu Positionierungsfehlern fihren. Obwohl sowohl der Roboter

als auch die RTK-Referenzstation mehr als 20 Satelliten empfangen, kann die Signalqualitat immer

noch als Schwach oder Schlecht eingestuft werden.

Ortungsmodus - Bietet drei Ortungsmodi.

RTK-Verbindung - Zeigt den Verbindungsstatus der RTK-Referenzstation an.

Sichtpositionierungsstatus - Zeigt die Starke der Sichtpositionierung an.

< Fein - Sichtpositionierung ist optimal.

< Schlecht - Sichtpositionierung ist schlecht.

< Initialisierung - Sichtmodul wird initialisiert.

< Keine - Keine Sichtpositionierung verfligbar.

Helligkeit - Zeigt die Starke des Umgebungslichts an.

< Fein - ausreichende Helligkeit zur Sichtpositionierung.

< Dunkel - Unzureichende Helligkeit; die Sichtpositionierung funktioniert nicht.
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4.11.1 RTK-Verbindungsmodus umschalten

iNavi-Dienst

Der iNavi-Dienst ermdglicht es dem Roboter, ohne eine RTK-Referenzstation zu arbeiten. Dieser Dienst
erhoht die Flexibilitat und verringert die Komplexitat der Einrichtung, sodass Sie den Roboter an einer

groBeren Anzahl von Standorten einsetzen konnen.

HINWEIS

e [Der iNavi-Dienst ist derzeit nicht in allen Regionen verfligbar. Bitte kontaktieren Sie

@ unseren Kundendienst fir weitere Informationen.
® Achten Sie darauf, dass das 4G- oder WLAN-Netzwerk stark und stabil ist, um eine

optimale Leistung zu gewahrleisten.

iNavi-Dienst aktivieren

1. Tippen Sie auf die Statusleiste, um das Meni

mit den Statusinformationen aufzurufen.
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2. Tippen Sie auf Ortungsmodus.

3. Wahlen Sie iNavi-Dienst.

4. Kehren Sie in das

Meni mit den

Statusinformationen zurlick und Uberprifen

Sie, ob der RTK-Verknupfungsmodus ,iNavi-

Dienst”, der RTK-Ortungsstatus ,Fest” und der

RTK-Verbindungsstatus ,Verbunden” anzeigt.

Ihre Einrichtung ist nun abgeschlossen.
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RTK liber Internet

RTK {ber Internet nutzt das Internet zur Datenkommunikation zwischen der RTK-Referenzstation und
dem Roboter. Das erweitert den Bereich der RTK-Anwendungen erheblich und ermdoglicht den Einsatz in

groBen geografischen Gebieten.
WICHTIG
e RTK Uber Internet ist auf ein stabiles 4G-Netzwerk angewiesen. Der Roboter muss
unbedingt eine zuverlassige 4G-Verbindung haben.
e Achten Sie darauf, dass der Roboter und die RTK-Referenzstation mit demselben
.x " _/ Konto verbunden sind.
e Fur optimalen Betrieb empfehlen wir, sowohl die Firmware des Roboters als auch die

der RTK-Referenzstation auf die neueste Version zu aktualisieren.

RTK iiber Internet aktivieren

F"- — -‘\\I
1. Uberpriifen Sie, ob das 4G-Symbol in der
Statusleiste leuchtet, womit die erfolgreiche
Aktivierung der SIM-Karte angezeigt wird.
Tippen Sie auf die Statusleiste, um das Meni
mit den Statusinformationen aufzurufen.
. vy
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2. Tippen Sie auf Ortungsmodus.

Wahlen Sie RTK iiber Internet und tippen Sie
auf RTK-Referenzstation, um lhr Netzwerk zu

konfigurieren.

Warten Sie, bis ein grines Hakchen angezeigt

wird, und kehren Sie dann zur

Statusinformationsseite zurtick. Verifizieren

Sie, dass der RTK-Positionierungsstatus

.Feststehend” und die RTK-Verbindung
.Verbunden” anzeigt. |lhre Einrichtung ist nun

abgeschlossen.
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RTK tiber Datenverbindung

Bei RTK Uber Datenverbindung erfolgt die Datenkommunikation zwischen der RTK-Referenzstation und

dem Roboter Uber Funkantennen.

RTK tiber Datenverbindung aktivieren

f- I -'.\l
1. Tippen Sie auf die Statusleiste, um das Meni
mit den Statusinformationen aufzurufen.
L A
2. Tippen Sie auf Ortungsmodus. Py Mue @9
L vy
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3. Wahlen Sie RTK iiber Datenverbindung und
achten Sie darauf, dass die angezeigte

Datenverbindungsnummer mit der Nummer auf

Powitiarendg Made

dem Typenschild der RTK-Referenzstation i Sarvice
Ubereinstimmt. Falls nicht, geben Sie die ::;q:lm:.:...;i
korrekte Nummer ein. Tippen Sie auf OK. e @']
rd e

4. Kehren Sie in das Menud mit den
Statusinformationen zurick und vergewissern
Sie sich, dass der RTK-Verbindungsmodus ,RTK I
uber Datenverbindung”, der RTK- a5 25 roorn
Ortungsstatus  ,Fest” und der RTK-
Verbindungsstatus ,Verbunden® anzeigt. lhre
Einrichtung ist nun abgeschlossen. \_ )
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Wenn die Ortung des Roboters nicht Fest ist

B Satelliten (B): L1<20,1L2<20

B Satelliten (C): L1<20,L2<20

B Positionierungsstatus: FlieBend

MaBnahmen:

Installieren Sie die RTK-Referenzstation in einem Bereich mit ungehinderter Sicht auf den Himmel und
ohne physische Hindernisse im Umkreis von mindestens 5 m. Alternativ kdnnen Sie die RTK-

Referenzstation auch an einer Wand oder auf dem Dach positionieren.

B Signalqualitat (B): Schlecht oder schwach

B Positionierungsstatus: FlieBend

MaBnahmen:

Installieren Sie die RTK-Referenzstation in einem Bereich mit ungehinderter Sicht auf den Himmel und
ohne physische Hindernisse im Umkreis von mindestens 5 m. Alternativ konnen Sie die RTK-

Referenzstation auch an einer Wand oder auf dem Dach positionieren.

B Satellit(B): L1: 0,L2: 0

B Satellit(C): L1: 0,L2: 0

B Positionierungsstatus: Single

MaBnahmen:

v" Vergewissern Sie sich, dass die Stromversorgung der RTK-Referenzstation normal funktioniert.

v" Vergewissern Sie sich, dass die Anzeige an der RTK-Referenzstation zwischen 8:00 und 18:00 Uhr
Ortszeit konstant grin leuchtet.

v' Uberpriifen Sie die RTK-Referenzstation auf eventuelle Defekte, wie z. B. ein Wasserleck.

(\

Vergewissern Sie sich, dass die Funkantenne installiert ist.

v" Koppeln Sie die RTK-Referenzstation und den Roboter erneut, um zu sehen, ob das Problem
behoben werden kann.

v" Wenn Sie die RTK-Referenzstation austauschen, koppeln Sie die neue Station mit dem Roboter in

der Mammotion-App. Weitere Details siehe Neue RTK-Referenzstation nach Austausch

hinzufiigen.

B Satelliten (R) <25

B Satelliten (C): L1<20,L2<20

B Positionierungsstatus: FlieBend
MaBnahmen:

Uberpriifen Sie, ob es in dem Bereich, in dem sich der Roboter befindet, hohe Baume, Mauern,
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Metallbarrieren usw. gibt, insbesondere wenn der Roboter geladen wird.

B Signalqualitat (R): Schlecht oder schwach

B Positionierungsstatus: FlieBend

MaBnahmen:

v' Uberpriifen Sie, ob der aktuelle Standort des Roboters ganz oder teilweise verdeckt ist.

v" Wenn der Roboter auf der Ladestation steht, stellen Sie diese in einen weniger verdeckten Bereich
um.

v" Wenn sich der Roboter an der Umgrenzung/Ecke des Aufgabenbereichs befindet, passen Sie die
Umgrenzung/Ecke an, damit sie nicht verdeckt ist.

v" Wenn sich der Roboter innerhalb des Aufgabenbereichs befindet und seine Ortung aufgrund von
Hindernissen wie Baumen, Tischen oder Stuhlen aus Metall verloren hat, markieren Sie diese
Hindernisse als No-Go-Zonen.

B Satelliten(R): 0

B Satelliten(C): L1: 0,L2: 0

B Positionierungsstatus: Keine

MaBnahmen:

Uberpriifen Sie, ob sich der Roboter im Innenbereich befindet oder ob seine Riickseite mit Metall

bedeckt ist. Wenn der Roboter defekt ist, wenden Sie sich bitte unter

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us an unseren Kundendienst.

B Satelliten (B): L1: 0,L2: 0

B Satelliten(C): L1: 0,L2: 0

B Positionierungsstatus: FlieBend

B Signalqualitat (B): Keine

MaBnahmen:

v" Uberpriifen Sie, ob sich die RTK-Referenzstation ausgeschaltet hat.

v" Wenn der Roboter zu weit von der RTK-Referenzstation entfernt ist, verringern Sie den Abstand
zwischen der RTK-Referenzstation und dem Roboter und versuchen Sie es erneut.

v' Uberpriifen Sie, ob eine Fehlfunktion der Antenne, der RTK-Referenzstation oder des

Roboterempfangers vorliegt. In diesem Fall, wenden Sie sich bitte unter

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us an unseren Kundendienst.
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4.12 Einstellungen

Tippen Sie auf 0 um das Einstellungsmen( aufzurufen.

p
lFane u
=
Gemingt
Yy
N —

4.12.1Gerateeinstellungen

Geratedaten

<>
<>

> <

Geratename - Hier andern Sie den Namen des Roboters.

Freigabeverwaltung - Antippen, um lhren Freigabeverlauf einzusehen und Ihr Gerat fiir Ihre
Familie freizugeben.

Roboterversion - Hier Gberprifen Sie die Firmware-Version des Roboters.
Firmware-Version Verlauf - Zeigt ein Protokoll der Aktualisierungen und Anderungen der
Firmware des Gerats an.

Netzwerkeinstellungen - Hier stellen Sie das Roboternetzwerk ein.

Protokolle hochladen - Antippen, um |hre Probleme und Protokolle an Mammotion zu
senden. Sie konnen maximal 5 Bilder und ein Video anhangen.

Werkseinstellungen wiederherstellen - Antippen, um zu den Werkseinstellungen
zurlckzusetzen. Dabei gehen alle Protokolle sowie das WLAN-Passwort verloren.

Wartung - Zeigt die Gesamtfahrleistung, die Mahdauer, den Akkuzyklus und die
Aktivierungszeit an.

Entkoppeln - Antippen, um den aktuellen Roboter zu entkoppeln. Ein Roboter kann nur mit
einem Konto verknupft werden und kann nicht bedient werden, solange er nicht verknupft
ist. Wenn Sie das Eigentum an dem Roboter Ubertragen moOchten, muissen Sie die

Verknupfung aufheben, bevor Sie fortfahren.
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Netzwerkeinstellungen - Hier stellen Sie das Roboternetzwerk ein.
Aufgabenprotokoll - Zeigt den Verlauf der erledigten und nicht erledigten Aufgaben an.
Protokolle hochladen - Antippen, um |hre Probleme und Protokolle an Mammotion zu senden. Sie

konnen maximal 5 Bilder und ein Video anhangen.

4.12.2 Robotereinstellungen

<>

Kein Mahen an regnerischen Tagen - Wenn diese Funktion aktiviert ist, maht der Roboter nicht,
wenn es regnet.

Seitenlicht - Antippen, um das Seitenlicht des Roboters ein- und auszuschalten.

Automatisches Licht - Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird das Zusatzlicht des Roboters bei
schwachem Umgebungslicht automatisch aktiviert, um die Hindernisvermeidung durch das
Bildverarbeitungsmodul zu verbessern.

Betriebsfreie Zeitraume -Antippen, um die betriebsfreien Zeiten einzustellen.

Ortungsmodus - Antippen, um den Ortungsmodus umzuschalten oder den RTK-Kopplungscode
zurlckzusetzen.

Karte I6schen - Antippen, um die vorhandene Karte zu I6schen.

Ladestation umsetzen - Antippen, um die Ladestation zu verlegen. Siehe Ladestation umsetzen fur
weitere Informationen.

Stimmeneinstellung - Antippen, um zwischen mannlicher und weiblicher Stimme umzuschalten.
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Ladestation umsetzen

HINWEIS

Verwenden Sie die Funktion Ladestation umsetzen, wahrend der Roboter geladen wird.

Im Allgemeinen muss die Ladestation umgestellt werden, wenn

® [Die Ladestation wird verlegt.

® DielLadestation wird ausgetauscht.

e Der Andockpfad weist eine erhebliche Steigung auf.

e [Der Ladevorgang schlagt regelmaBig fehl.

1. Installieren Sie die Ladestation an einem geeigneten Standort.

2. Stellen Sie den Roboter auf die Ladestation und achten Sie darauf, dass
der Ortungsstatus in Ordnung ist.

3. Wabhlen Sie Einstellungen @ > Ladestation verlegen.

4.12.3 Aufladen

i B
[Frdicn n
il

-

HINWEIS

Wenn Sie die Ladefunktion ausfihren, muss sich der Roboter im Aufgabenbereich befinden.

Laden durchfiihren

» Tippen Sie auf 2] auf der Kartenseite in der Mammotion-App oder

> Drlicken Sie ﬁ auf dem Roboter, und dann ", um den Roboter zur Ladestation zu fiihren.
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4.13 Dienstmenii

e Hilfe - Antippen, um auf unseren Kundendienst zuzugreifen.

(i — h e Shop - Antippen, um zur Mammotion-Mall zu navigieren.

Tim e Akademie - Antippen, um die Bedienungsanleitung anzuzeigen.

ﬂl.,lc:um & e Anleitungsvideos - Antippen, um Anleitungsvideos auszurufen.

u e Bedienungsanleitung - Antippen, um die Bedienungsanleitung
anzuzeigen.

e Winterwartung - Antippen, um die Details zur Winterwartung
anzuzeigen.
9 . e FAOQ - Zeigt haufig gestellte Fragen und Antworten an.

= — = e Uber uns - Antippen, um weitere Informationen GUber

Mammotion zu erhalten.
4 .14 Ich-Menii

e Gerateverwaltung und Freigabe - Antippen, um lhre
Gerate freizugeben.

e Woist? - Antippen, um Ihr Gerat zu verfolgen.

;- — By

® Alexa - Antippen, um mit Ihrem Alexa-Konto zu
verknupfen. s
e Google Home - Antippen, um mit lhrem Google Home-
Konto zu verknupfen. L i PSR
® Leitfaden - Zum Ein-/Ausschalten der Einblendung von
Leitfaden antippen. Buside
e Sprache - Umschalten in eine andere Sprache.
o Protokolle hochladen - Hier Ubermitteln Sie lhre \ 1 {)

Probleme und Protokolle zur Bearbeitung an Mammotion.
e Uber Mammotion - Antippen, um die App-Version, die
Benutzervereinbarung und die Datenschutzvereinbarung

anzuzeigen.
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4.14.1Gerat freigeben

Wenn Sie Ihr Gerat freigeben, kann der Empfanger das Gerat steuern und auf Geratedaten zugreifen, aber

er kann es nicht weiter freigeben oder die Diebstahlschutzfunktion verwenden.

{7 — NS ———— T |
1. Gehen Sie zur Seite Ich und tippen Sie auf L B @j
Gerdteverwaltung und Freigabe. e JF:I %
2. Wahlen Sie |hr Gerat, das Sie freigeben
mochten. -
3. Tippen Sie auf Fiir Personen freigeben. 2 '!'_,J G JG =)
4. Wahlen Sie Uber Konto freigeben oder Uber
. .. I _— I
OR-Code freigeben, um Ihr Gerat
freizugeben.
e Teilen liber Konto
a. Tippen Sie auf Uber Konto
freigeben. — &
b. Geben Sie die Kontonummer ein, die T
L A

Sie freigeben mochten, und tippen
Sie auf Freigeben.

c. Tippen Sie in der Mammotion-App
des Empfangers im Popup-Fenster
auf Zustimmen.

e Per QR-Code teilen (7 m—

a. Tippen Sie auf Uber OQR-Code
freigeben, damit wird ein Code
angezeigt.

b. Scannen Sie den QOR-Code mit der

Mammotion-App des Empfangers

und tippen Sie im Popup-Fenster auf \ {Fj /

Zustimmen.
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4.14.2 Geratefreigabe beenden

Eigentiimer

1. Gehen Sie zur Seite Ich und tippen Sie auf
Gerateverwaltung und Freigabe.

2. Wahlen Sie das Gerat, das Sie freigegeben
haben.

3. Tippen Sie auf Freigabeverwaltung.

4. Wahlen Sie den entsprechenden
Freigabeverlauf und tippen Sie auf Loschen.

5. Tippen Sie auf Bestatigen, um dem
Empfanger den Zugriff auf das Gerat zu

entziehen.

Empfanger

1. Gehen Sie zur Seite Ich und tippen Sie auf
Gerateverwaltung und Freigabe.
2. Wahlen Sie das Gerat, das fur Sie freigegeben

wurde.

3. Tippen Sie auf Loschen.
4. Tippen Sie auf Bestatigen, um die Verwendung
des Gerats zu beenden. Diese Aktion hat keine

Auswirkungen auf die Daten des Eigentiimers.

Coread: o [nver FaTTs

T

e
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4.14.3 Mein Gerat suchen

Far den Fall, dass |hr Roboter oder |hre RTK-
Referenzstation, die mit der Mammotion-App
verbunden wurde, verschwunden ist, navigieren Sie

in das Menu Ich > Wo ist?, um |hr Gerat zu verfolgen.

Tippen Sie auf das Gerat, um die nachste Seite
aufzurufen, auf der Sie

Standortbenachrichtigungen und

' e =

My Dewice

T Py

Corvmis] 10 M Flﬂﬂll&
lruige

Standortaufnahme aktivieren/deaktivieren

kdonnen.

® Standortbenachrichtigungen - Sie erhalten
eine Push-Benachrichtigung, wenn sich der
Roboter mehr als 50 Meter vom Arbeitsbereich

entfernt, nachdem Sie diese Funktion aktiviert P

haben. k.

yiar Pop-ie

® Standortaufnahme - Zeichnet den
Standortverlauf des Roboters auf, nachdem Sie

diese Funktion aktiviert haben.

-70-

L o= heriomam

"




4.14.4 Alexa-Konto verkniipfen

HINWEIS
® Bevor Sie einen Arbeitsauftrag mit der Sprachsteuerung starten, missen Sie mindestens
® eine Aufgabe erstellt haben.

® In Fallen, in denen mehr als 2 Roboter mit demselben Mammotion-Konto verknUpft sind,

wird der Sprachbefehl standardmaBig an den zuletzt verknipften Roboter weitergeleitet.

f- " -‘\H

1. Navigieren Sie zur Seite Ich und tippen Sie auf
Alexa.
My Dawips
2. Wabhlen Sie Luba 2 (Mammotion-Roboter), um
fOFtZUfahren. Canee! 16 DS Plationms
I
3. Tippen Sie auf Alexa verkniipfen, um zur @
. . . Guide
Autorisierungsseite zu gelangen.
4. Dann tippen Sie auf Verkniipfen, um den
-
Vorgang abzuschlieBen. N e m

Sobald die Verknupfung erfolgreich war, konnen Sie den Roboter mit Sprachbefehlen steuern. Hier sind
einige Beispiele zum Starten, Anhalten, Beenden, Laden und Uberpriifen des Status:

Arbeit beginnen

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, mit der Arbeit zu beginnen

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, Aufgabe xx zu starten (xx steht fiir den Namen der Aufgabe, die Sie
festgelegt haben)

Arbeit unterbrechen

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, die Arbeit zu unterbrechen

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, zu warten

Weiterarbeiten

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, weiterzuarbeiten

-71-



Arbeit beenden

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, die Arbeit zu beenden

Riickkehr zur Ladestation

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, aufzuladen

- Alexa, bitte Mammotion-Roboter, zum Ausgangspunkt zurtickzukehren
Status liberpriifen

- Alexa, frage Mammotion-Roboter-Status ab
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4.14.5 Google Home-Konto verkniipfen

HINWEIS
Bevor Sie einen Arbeitsauftrag mit der Sprachsteuerung starten, missen Sie mindestens eine

Aufgabe erstellt haben.

F’ E— -‘""|

1. Gehen Sie zur Seite Ich und tippen Sie auf Google My Do

Home.

Canhee] i DS Pletinmms

2. Tippen Sie auf Google Home verkniipfen,um zur

Autorisierungsseite zu gelangen. Smtagie Hom @
uide
3. Folgen Sie den Hinweisen, um die Einrichtung
abzuschlieBen. 5

Nachdem die Verknupfung erfolgreich war, konnen Sie den Roboter mit Sprachbefehlen steuern.
Versuchen Sie die folgenden Befehle:

Arbeit beginnen

- Hey Google, Mahen starten

- Hey Google, starte LUBA jetzt

- Hey Google, lass LUBA laufen

- Hey Google, lass LUBA starten

Arbeit unterbrechen

- Hey Google, Mahen unterbrechen

- Hey Google, lass LUBA jetzt eine Pause einlegen
- Hey Google, lass LUBA eine Pause einlegen

- Hey Google, lass LUBA pausieren
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Weiterarbeiten

- Hey Google, weitermahen

- Hey Google, lass LUBA weitermachen
- Hey Google, lass LUBA weiterlaufen
Arbeit beenden

- Hey Google, Mahen beenden

- Hey Google, halte LUBA an

- Hey Google, lass LUBA anhalten

- Hey Google, lass LUBA stoppen
LUBA aufladen

- Hey Google, lass LUBA andocken

- Hey Google, lass LUBA zuruckkehren
- Hey Google, lass LUBA zum Ausgangspunkt zurtickkehren
Status liberpriifen

- Hey Google, lauft LUBA?
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5 Wartung

Um die optimale Mahleistung aufrechtzuerhalten und die Lebensdauer Ihres Roboters zu verlangern, rat
Mammotion zu regelmaBigen Inspektionen und wodchentlichen Wartungsarbeiten. Tragen Sie aus
Grunden der Sicherheit und Effektivitat immer Schutzkleidung wie Hosen und Arbeitsschuhe. Tragen Sie

wahrend der Wartung keine offenen Sandalen und gehen Sie nicht barfuB3.

5.1Reinigung

WARNUNG

e Der Roboter muss vollstandig ausgeschaltet sein, bevor Sie mit der Reinigung beginnen.
& ® Schalten Sie den Roboter immer aus, bevor Sie ihn umdrehen.

e Seien Sie vorsichtig, wenn Sie den Roboter auf den Kopf stellen, um das

Bildverarbeitungsmodul nicht zu beschadigen.

5.1.1 Roboter reinigen

Gehause

Verwenden Sie eine weiche Burste oder ein feuchtes Tuch, um das Gehause des Roboters zu reinigen.
Verwenden Sie keinen Alkohol, Benzin, Aceton oder andere atzende oder fllichtige Losungsmittel, da

diese das Aussehen und die internen Komponenten des Roboters beschadigen konnen.

Unterseite

Tragen Sie Schutzhandschuhe, wenn Sie das Chassis und die Mahscheiben reinigen. Verwenden Sie eine
Biirste, um Riickstdnde zu entfernen. Uberpriifen Sie die Schneidmesser auf Schaden und achten Sie
darauf, dass sich die Schneidmesser und Mahscheiben frei drehen kdnnen. Verwenden Sie KEINE

scharfen Gegenstande, um die Unterseite zu reinigen.
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Vorderrader (Lenkrader)

Reinigen Sie die Vorderrader mit einer Burste oder einem Wasserschlauch. Entfernen Sie den Schmutz,

falls vorhanden.

Hinterrader

Reinigen Sie die Hinterrader regelmaBig mit einer Blrste oder einem Wasserschlauch, wenn sie zu

schmutzig geworden sind.

Kamera

Wischen Sie das Objektiv der Kamera mit einem Tuch ab, um eventuelle Flecken zu entfernen. Ein

sauberes Objektiv ist entscheidend fur die Leistung des Bildverarbeitungsmoduls.

Hintere Komponenten

Reinigen Sie die hinteren Ladekontakte und den Infrarotempfanger regelmaBig mit einem Tuch, um
Grasreste und Rulckstande zu entfernen. Halten Sie diese Komponenten sauber, um ein

ordnungsgemaBes Laden zu gewahrleisten und Fehler beim Laden zu vermeiden.

5.1.2 Ladestation reinigen

Verwenden Sie eine Blrste und ein Tuch, um den Infrarotsender und den Ladekontakt zu reinigen.

5.1.3 RTK-Referenzstation reinigen

Wischen Sie die RTK-Referenzstation mit einem Tuch ab, um angesammelten Schmutz zu entfernen.

-76 -



5.2 Schneidmesser und Motor warten

WARNUNG

e Tragen Sie stets Schutzhandschuhe, wenn Sie die Schneidmesser inspizieren, reinigen
oder austauschen.

e Verwenden Sie KEINEN elektrischen Schraubendreher, um die Mahscheibe festzuziehen

& oder zu I6sen. Verwenden Sie immer die korrekten Schrauben und die von Mammotion

zugelassenen Original-Schneidmesser.

® Tauschen Sie alle Schneidmesser und deren Schrauben gleichzeitig aus, um ein sicheres
und effektives Schneidsystem zu gewahrleisten.

e Verwenden Sie die Schrauben NICHT wieder, da dies zu schweren Verletzungen fihren

kann.

® Um eine optimale Leistung bei langfristiger Lagerung zu gewahrleisten, halten Sie die Welle des
Nabenmotors trocken und sauber. Eine regelmaBige Wartung der Motorwelle hilft, die Ansammlung
von Schmutz und Feuchtigkeit zu vermeiden, die die Funktion des Motors beeintrachtigen. Der Motor
hat eine erwartete Lebensdauer von 1500 Betriebsstunden.

® [ie Schneidmesser gelten als VerschleiBteile und mussen ersetzt werden, wenn sie stark abgenutzt
sind. Wir empfehlen, die Schneidmesser alle 3 Monate oder nach 150 Betriebsstunden auszutauschen.
Bei dichterem Gras kann ein haufigerer Austausch der Schneidmesser erforderlich sein.

o Nasses Gras haftet eher an den Schneidmessern und der Unterseite des Roboters, was die Leistung
beeintrachtigen kann und eine haufigere Reinigung erforderlich macht. Um eine optimale Leistung
und langfristige Gesundheit des Rasens zu gewahrleisten, empfehlen wir, nicht bei starkem Regen

oder UbermaBig nassem Gras zu mahen.
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Schneidmesser austauschen

1. Schalten Sie den Roboter aus.

2. Stellen Sie den Roboter umgedreht auf eine weiche, saubere Unterlage. Dricken Sie nicht auf das
Bildverarbeitungsmodul.

3. Entfernen Sie die alten Schneidmesser mit einem Kreuzschlitzschraubendreher.

4. |nstallieren Sie die neuen Schneidmesser mit Schrauben. Vergewissern Sie sich, dass sich die

Schneidmesser frei drehen konnen und sicher installiert sind.
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5.3 Akku warten

e |aden Sie den Akku vor langfristigem Einlagern vollstandig auf, um eine Tiefentladung zu vermeiden.
e | adenSieihnalle 90 Tage vollstandig auf, auch wenn er nicht benutzt wird.
® Achten Sie darauf, dass die Ladekontakte am Roboter sauber und trocken sind, bevor Sie ihn

einlagern oder aufladen.

5.4 Einlagerungim Winter

Um zu gewabhrleisten, dass Ihr Roboter fir die nachste Mahsaison in optimalem Zustand ist, lagern Sie ihn,
die Ladestation und die RTK-Referenzstation ordnungsgemaB. Wenn die Umgebungstemperatur im
Winter unter -20 °C fallt, bewahren Sie den Roboter, die RTK-Referenzstation und die Ladestation in

einem geschlossenen Raum auf.

5.4.1 Roboter einlagern

e Steuern Sie den Roboter von der Ladestation aus und achten Sie darauf, dass er vollstandig
aufgeladen ist.

® Schalten Sie den Roboter aus.

e Reinigen Sie den Roboter (Gehduse, Rader, Chassis, Bildverarbeitungsmodul usw.) mit einem
feuchten Tuch oder einer weichen Burste. Sie kdnnen den Roboter bei Bedarf waschen. Drehen Sie
den Roboter NICHT auf den Kopf, um sein Gehause mit Wasser zu reinigen.

® |assen Sie den Roboter trocknen. Drehen Sie ihn wahrend dieses Vorgangs NICHT um.

® Tragen Sie Korrosionsschutzmittel auf die Ladekontakte auf. Verwenden Sie keine Chemikalien fur
Komponenten des Roboters, insbesondere nicht auf Metallkontaktflachen, mit Ausnahme der
Kontakte.

® |agern Sie den Roboter im Innenbereich.
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5.4.2 Ladestation einlagern

® Trennen Sie die Stromzufuhr.

e Entfernen Sie ggf. den Regenschutz.
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e Entfernen Sie die Pflocke.

e Verwenden Sie eine Burste und ein Tuch, um die Ladestation grindlich zu reinigen.

e Entfernen Sie die Ladestation und das Netzteil.

Installieren Sie vor der ndchsten Mdhsaison die Ladestation wieder, verlegen Sie sie anschlieBend
(weitere Informationen finden Sie unter Ladestation umsetzen) und kartieren Sie mit der Mammotion-

App die Route zwischen Ladestation und Aufgabenbereich neu.

5.4.3 RTK-Referenzstation einlagern

Wenn die Umgebungstemperatur im Winter iiber -20 °C liegt:

® Ziehen Sie den Netzstecker der RTK-Referenzstation.

o Wickeln Sie das Kabel der RTK-Referenzstation um die Station und ziehen Sie die Schutzkappe fest.
o [Decken Sie die RTK-Referenzstation mit einer PlastiktUte oder Plane ab.

Wenn Sie diese Schritte befolgen und die RTK-Referenzstation nicht umsetzen, miissen Sie die Karte
nicht I6schen und fiir die néchste Mdhsaison neu kartieren.

Wenn die Umgebungstemperatur im Winter unter -20 °C liegt:

Wenn die RTK-Referenzstation auf dem Boden installiert ist, befolgen Sie die nachstehenden Schritte:

® [oschen Sie die Karte in der Mammotion-App.
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® Ziehen Sie den Netzstecker der RTK-Referenzstation.

e Entfernen Sie die RTK-Referenzstation vom Befestigungsmast.

e Entfernen Sie die Antenne.

® Reinigen Sie die RTK-Referenzstation mit einem Tuch.

e Entfernen Sie den Befestigungsmast.

Installieren Sie in der ndchsten Saison die RTK-Referenzstation erneut und fiihren Sie eine erneute
Kartierung in der Mammotion-App durch.

Wenn die RTK-Referenzstation an der Wand/auf dem Dach installiert ist, befolgen Sie die nachstehenden
Schritte:

® Ziehen Sie den Netzstecker der RTK-Referenzstation.

e Entfernen Sie die RTK-Referenzstation von der Wandhalterung.

e Entfernen Sie die Antenne.

® Reinigen Sie die RTK-Referenzstation mit einem Tuch.

Bringen Sie die RTK-Referenzstation in der ndchsten Mdhsaison wieder in ihrer urspriinglichen Position
an. Es ist nicht notwendig, die Karte zu Ioschen und neu zu kartieren, da die Position der RTK-

Referenzstation unverdndert bleibt.
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6 Produktdaten

6.1 Technische Daten

Tabelle 6-1Standard-Version

Standard-Version (Schnitthéhe: 20 - 65 mm)

LUBA mini AWD
Technische Daten
1500 800
Max. Mahflache 1.500 m? 800 m?
Max. Mehrbereichs-
15 10
Verwaltung
Motor Allradantrieb (AWD)
Max. Steigfihigkeit 80 % (38°)
Fahigkeit, vertikale
50 mm

Hindernisse zu liberwinden
Schnittbreite 200 mm
In-App-

PP 25-65mm
Schnitthéheneinstellung
Ladedauer 200 Minuten 160 Minuten
Mahzeit pro Ladung 165 Minuten 120 min
Automatisch Aufladen JA
GPS-Diebstahlverfolgung JA
Geo-Alarm JA
Sicht GeoFence JA
Anhebesensor JA
Neigungssensor JA
Ladestation CHG4300
RTK-Referenzstation RTK310

Netz: 5 km

RTK-Signalabdeckun
9 I Datenverbindung: 100 m

Positionierung und Navigation UltraSense KI-Sicht und RTK

Hindernisvermeidung UltraSense KI-Sicht und StoBfanger
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Standard-Version (Schnitthéhe: 20 - 65 mm)

Sprachsteuerung Alexa und Google Home
Sichtiiberwachung JA
Konnektivitat 4G, Bluetooth und WLAN
A-gewichtete Schallleistung Lwa= 64 dB, Kwa=3 dB
A-gewichteter Schalldruck Lpa= 56 dB, Kpa= 3 dB
Roboter: IPX6
Wasserfestigkeit Ladestation: IPX6
RTK-Referenzstation: IPX6
Regenerkennung JA
Gewicht (Netto) 15 kg
Abmessungen (L x B x H) 584 x 430 x 282 mm

Tabelle 6-2 H-Version

H-Version (Schnitthéhe: 55 - 100 mm)

Technische Daten LUBA mini AWD
1500H 800H
Max. Mahfliche 1.500 m? 800 m?
Max. Mehrbereichs-Verwaltung 15 10
Motor Allradantrieb (AWD)
Max. Steigfahigkeit 80 % (38,6°)
Fahigkeit, vertikale Hindernisse zu
iberwinden 80 mm
Schnittbreite 200 mm
In-App-Schnitthoheneinstellung 55-100 mm
Ladedauer 200 Minuten 160 Minuten
Mahzeit pro Ladung 165 Minuten 120 min
Automatisch Aufladen JA
GPS-Diebstahlverfolgung JA
Geo-Alarm JA
Sicht GeoFence JA
Ladestation CHG4301

-83-



RTK-Referenzstation
RTK-Signalabdeckung

Positionierung und Navigation
Hindernisvermeidung
Sprachsteuerung
Sichtiiberwachung
Konnektivitat

A-gewichtete Schallleistung

A-gewichteter Schalldruck
Wasserfestigkeit
Regenerkennung

Gewicht

Abmessungen (L x B x H)

H-Version (Schnitth6he: 55 - 100 mm)

RTK310
Netz: 5 km
Datenverbindung: 100 m
UltraSense KI-Sicht und RTK
UltraSense KI-Sicht und StéBfanger
Alexa und Google Home
JA
4G, Bluetooth und WLAN
Lwa= 66 dB, Kwa= 3 dB
Lpa=58 dB, Kpa= 3 dB
LUBA Maschine: IPX6
Ladestation: IPX6
RTK-Station: IPX6
JA
15 kg
584 x 430 x 282 mm

Tabelle 6-3 LUBA mini AWD Onboard-Betriebsbdnder Spezifikationen (EU)

Betriebsfrequenz
LORA

Bluetooth

WLAN

GSM900
GSM1800
WCDMA Band |
WCDMA Band V
WCDMA Band VIl

LTE Band1

863,1- 869,85 MHz

2400 - 2483,5 MHz

2400 - 2483,5 MHz

5500 - 5700 MHz

5745 - 5825 MHz

880 - 915 MHz (Tx); 925 - 960 MHz (Rx)
1710 - 1785 MHz (Tx); 1805 - 1880 MHz
1920 - 1980 MHz (Tx); 2110 - 2170 MHz (Rx)
824 - 849 MHz (Tx); 869 - 894 MHz (Rx)
880 - 915 MHz (Tx); 925 - 960 MHz (Rx)
1920 - 1980 MHz (Tx); 2110 - 2170 MHz (Rx)
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Maximale Sendeleistung
<13,98 dBm
<20 dBm
<20 dBm
<20 dBm
<13,98 dBm
35dBm

32 dBm
25dBm
25dBm

25 dBm

25dBm



LTE Band 3 1710 - 1785 MHz (Tx); 1805 - 1880 MHz (Rx) 25dBm

LTE Band b 824 - 849 MHz (Tx); 869 - 894 MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 7 2500 - 2570 MHz (Tx); 2620 - 2690 MHz (Rx) 25 dBm
LTE Band 8 880 - 915 MHz (Tx); 925 - 960 MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 20 832 - 862 MHz (Tx); 791 - 821 MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 28 703 - 748 MHz (Tx); 758 - 803 MHz (Rx) 25dBm
LTE Band 38 2570 - 2620 MHz (Tx); 2570 - 2620 MHz (Rx) 25 dBm
LTE Band 40 2300 - 2400 MHz (Tx); 2300 - 2400 MHz (Rx) 25 dBm
GNSS 1559 - 1610 MHz K.A.

Tabelle 6-4 RTK-Referenzstation Betriebsbdnder Spezifikationen (EU)

Betriebsfrequenz Maximale Sendeleistung
LORA 863,1- 869,85 MHz <13,98 dBm

Bluetooth 2400 - 2483,5 MHz <20 dBm

WLAN 2400 - 2483,5 MHz <20dBm

GNSS 1559 - 1610 MHz K.A.
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Tabelle 6-5 Akku

Technische Daten

Parameter
800 800H 1500 1500H
TS-A060-2802151
Ladegerat Eingang: 100 - 240 V/AC,50/60 Hz, 2,5 A
Ausgang: 28 V/DC, 2,15 A, 60 W
Akku 216 V/DC, 4,5 Ah 21,6 V/DC, 6,1 Ah

Der Temperaturbereich zum Laden ist 4 - 45 °C.
WARNUNG! Verwenden Sie zum Laden des Akkus nur das abnehmbare Netzteil, das diesem Gerat

beiliegt.
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6.2 Fehlercodes

Die App-Benachrichtigung zeigt gangige Fehlercodes zusammen mit ihren Ursachen und Schritten zur

Fehlerbehebung an. Hier sind die haufigsten Probleme aufgefthrt.

Fehlercodes

316

318

323

325

326

Ursachen

Der linke Mahscheibenmotor ist

Uberhitzt.

Der Sensor fir den linken

Mahscheibenmotor ist ausgefallen.

Der rechte Mahscheibenmotor ist

Uberlastet.

Der rechte Mdhscheibenmotor

startet nicht.

Der rechte Mahscheibenmotor ist

Uberhitzt.
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Losungen

Die Maschine arbeitet wieder normal, sobald
der Motor abgekdhlt ist. Dieser Vorgang kann
einige Minuten dauern.

Starten Sie den Roboter neu. Wenn das
Problem nach einigen Neustarts weiterhin
besteht, wenden Sie sich an den
Kundendienst.

Uberpriifen Sie, ob sich die Mé&hscheibe
verklemmt hat und I6sen Sie sie
gegebenenfalls. Alternativ erhohen Sie die
Schnitthohe.

Uberpriifen Sie, ob sich die Mé&hscheibe
verklemmt hat. Wenn nicht, starten Sie den
Roboter neu. Wenn das Problem nach einigen
Neustarts weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst.

Starten Sie den Roboter neu. Wenn das
Problem nach einigen Neustarts weiterhin
besteht, wenden Sie sich an den

Kundendienst.



Fehlercodes

328

1005

1300

1301

1420

2713

2726

2727

Ursachen

Der Sensor fur den rechten

Mahscheibenmotor ist ausgefallen.

Akku schwach

Der Positionierungsstatus ist
Schlecht.

Die Ladestation wurde verlegt.

ZeitUberschreitung beim Abrufen

der Radgeschwindigkeitsdaten.

Der Ladevorgang wurde wegen

niedriger Akkuspannung gestoppt.

Der Akku ist Uberladen.

Der Akku ist tiefentladen.
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Losungen

Starten Sie den Roboter neu. Wenn das
Problem nach einigen Neustarts weiterhin
besteht, wenden Sie sich an den
Kundendienst.

Der Roboter arbeitet weiter, nachdem der
Akku zu 80 % aufgeladen wurde.

Warten Sie die erneute Ortung des Roboters
ab.

Positionieren Sie die Ladestation neu.

Starten Sie den Roboter neu. Wenn das
Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst.

Starten Sie den Roboter neu. Wenn das
Problem nach einigen Neustarts weiterhin
besteht, wenden Sie sich an den
Kundendienst.

Beenden Sie den Ladevorgang sofort. Wenn
die Uberladung haufig auftritt, wenden Sie
sich an den Kundendienst.

Laden Sie den Roboter wieder.



7 Garantie

Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd. garantiert, dass dieses Produkt bei normalem Gebrauch und in

Ubereinstimmung mit den von Mammotion veréffentlichten Produktunterlagen wahrend der Garantiezeit

frei von Material- und Verarbeitungsfehlern ist. Zu den vero6ffentlichten Produktunterlagen gehoren u. a.

Benutzerhandbuch, Kurzanleitung, Wartungsanleitung, Technische Daten, Haftungsausschluss, In-App-

Benachrichtigungen, usw. Die Garantiezeit variiert von je nach Produkt. Details finden Sie in der

nachstehenden Tabelle:

Komponente Garantie
Host und Kernkomponenten
Akkustand 3 Jahre

Ersatzteile (Ladestation, RTK-Referenzstation)

Sollte das Produkt wahrend der Garantiezeit nicht wie zugesichert funktionieren, wenden Sie sich bitte an

den Mammotion-Kundendienst, um weitere Anleitungen zu erhalten.

Wenden Sie sich bei von einem lokalen Handler erworbenen Produkten bitte zunachst an lhren
Handler.

Anwender miissen einen glltigen Kaufbeleg, eine Rechnung oder Bestellnummer (fir Mammotion-
Direktverkaufe) vorlegen. Die Seriennummer des Produktes ist zur Initiierung eines Garantiedienstes
unerlasslich.

Mammotion unternimmt alle Anstrengungen, Probleme telefonisch, per E-Mail oder Uber Online-
Chats auszuraumen.

In einigen Fallen konnte |hnen Mammotion empfehlen, spezifische Software-Aktualisierungen
herunterzuladen oder zu installieren.

Wenn Probleme fortbestehen, missen Sie das Produkt zur weiteren Bewertung mdglicherweise an

Mammotion oder an ein lokales von Mammotion benanntes Servicezentrum einsenden.
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Die Garantiedauer fur das Produkt beginnt mit dem Originalkaufdatum auf dem Kaufbeleg bzw. der
Rechnung.

Bei vorbestellten Produkten beginnt die Garantiedauer mit dem Versanddatum aus dem lokalen
Lager.

Wenn Sie die Produkte zur weiteren Diagnose an einen lokalen Kundendienst oder an das
Mammotion-Werk schicken mochten, missen Sie den Versand selbst organisieren. Mammotion
repariert oder ersetzt das Produkt und sendet es kostenlos zurlick, wenn das Problem unter die
Garantie fallt. Ist das nicht der Fall, kann Mammotion oder der beauftragte Kundendienst eine

entsprechende Gebuhr erheben.

Hier finden Sie einige Beispiele fiir Fehler, die von der Garantie nicht abgedeckt sind:

Nichtbefolgung der Anweisungen in der Bedienungsanleitung.

Wenn das Produkt mit Transportschaden ankommt und bei Lieferung nicht zurickgewiesen wird
oder wenn vom Versandunternehmen keine offizielle Dokumentation vorgelegt wird, die die Schaden
bestatigt. Unfahigkeit zur Bereitstellung eines Nachweises des wahrend des Transports
aufgetretenen Schadens.

Produktfehlfunktion aufgrund von Unfallen, Missbrauch, falschem Gebrauch, Naturkatastrophen, wie
Uberschwemmungen, Branden, Erdbeben, Aussetzung verschiitteter Lebensmittel oder
FlUssigkeiten, falscher elektrische Aufladung oder anderer auBerer Faktoren.

Schaden aufgrund der Verwendung des Produktes auf eine Weise, die gemal3 den Angaben von
Mammotion nicht vorgesehen oder zulassig ist.

Anderungen am Produkt oder seinen Komponenten, die die Funktionalitdt oder Fahigkeiten erheblich
verandern, ohne dass zuvor die schriftliche Genehmigung von Mammotion eingeholt wurde.

Verlust, Beschadigung oder unautorisierter Zugriff auf Ihre Daten.

Anzeichen von Manipulation oder Veranderung an Produktschildern, Seriennummern usw.
Versaumnis der Bereitstellung eines gultigen Kaufbelegs von Mammotion, wie einer Quittung oder

Rechnung, oder bei Verdacht einer Falschung oder Manipulation der Dokumentation.
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8 Konformitat

FCC-Konformitatserklarung

Dieses Gerat erflllt die Anforderungen von Teil 15 der FCC-Vorschriften. Der Betrieb unterliegt den
folgenden zwei Bedingungen: (1) dieses Gerat darf keine schadlichen Interferenzen verursachen, und (2)
dieses Gerat muss alle empfangenen Interferenzen einschlieBlich der einen unerwlnschten Betrieb

verursachenden Interferenzen akzeptieren.

Achtung! Veranderungen oder Modifizierungen, die nicht ausdrtcklich von der fur die Einhaltung der
Vorschriften verantwortlichen Partei genehmigt wurden, kdnnen dazu flhren, dass die Berechtigung des

Benutzers zum Betrieb des Gerats erlischt.

Hinweis: Dieses Gerat wurde getestet und als die Grenzwerte fur ein digitales Gerat der Klasse B gemaRi
Teil 15 der FCC-Vorschriften erflllendes Gerat eingestuft. Diese Grenzwerte sind so ausgelegt, dass sie
einen angemessenen Schutz gegen schadliche Storungen bei der Installation in Wohnumgebungen bieten.
Dieses Gerat erzeugt und verwendet Hochfrequenzenergie und kann diese ausstrahlen. Ein nicht gemagi
den Anweisungen installiertes und verwendetes Gerat kann schadliche Storungen des Funkverkehrs
verursachen. Es kann jedoch nicht garantiert werden, dass bei bestimmten ordnungsgemaBen
Installationen keine Stérungen auftreten.

Wenn dieses Gerat durch Ein- und Ausschalten des Gerats feststellbare Stérungen des Radio- oder
Fernsehempfangs verursacht, muss der Benutzer mithilfe einer oder mehrerer der folgenden MaBnahmen
versuchen, die Storungen zu beseitigen:

- Neuausrichtung oder Umsetzen der Empfangsantenne.

- VergroBerung des Abstands zwischen dem Gerat und dem Empfanger.

- Anschluss des Gerats an eine Steckdose, die zu einem anderen Stromkreis als die Steckdose gehort, an
die der Empfanger angeschlossen ist.

- Racksprache mit dem Handler oder einen erfahrenen Radio-/Fernsehtechniker fur weitere

Unterstutzung.
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ISED-Konformitatserklarungen

Dieses Gerat enthalt lizenzbefreite Sender/Empfanger, die den lizenzbefreiten RSS von Innovation,
Science and Economic Development Canada entsprechen. Der Betrieb unterliegt den folgenden zwei
Bedingungen:

(1) Dieses Gerat darf keine Stérungen verursachen.

(2) Dieses Gerat muss alle empfangenen Interferenzen einschlieBlich der einen unerwiinschten Betrieb
verursachenden Interferenzen akzeptieren.

Dieses Gerat entspricht den fur eine unkontrollierte Umgebung festgelegten IC-RSS-102-Grenzwerten flr

die Strahlenbelastung.

L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR
d'Innovation,

Sciences et Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes:

(1) L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

(2) L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en
compromettre le fonctionnement.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non controlé.

Einhaltung der HF-Belastung

Dieses Gerat entspricht den FCC-/IC-RSS-102-Grenzwerten fur die Strahlenbelastung in einer
unkontrollierten Umgebung. Dieser Sender darf nicht zusammen mit einer anderen Antenne oder einem
anderen Sender aufgestellt oder betrieben werden. Dieses Gerat sollte mit einem Mindestabstand von 20
cm zwischen dem Strahler und Ihrem Korper installiert und betrieben werden.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non contrélé.
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Cet emetteur ne doit pas étre colocalisé ou fonctionner en conjonction avec une autre antenne ou un
autre emetteur. Cet équipement doit étre installé et utilisé avec une distance minimale de 20 cm entre le

radiateur et votre corps.

RTK-Referenzstation

Der Funksender [IC: 32325-RTK310] wurde von Innovation, Science and Economic Development Canada
far den Betrieb mit den unten aufgeflhrten Antennentypen genehmigt, wobei die maximal zulassige
Verstarkung angegeben ist. Nicht in dieser Liste aufgefihrte Antennentypen, deren Verstarkung groBer
als die fur einen der aufgefihrten Typen angegebene maximale Verstarkung ist, sind fur die Verwendung

mit diesem Gerat strengstens untersagt.

Cet émetteur de radio [IC: 32325-RTK310] a été approuvé par innovation, sciences et développement
économique Canada pour l'utilisation des types d'antennes énumeérés ci - dessous avec les gains
maximaux admissibles indiqués. Les types d'antennes qui ne sont pas inclus dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal de I'un des types énumérés sont strictement interdits pour une
utilisation avec cet appareil.

Dipol-Antenne mit 3,26 dBi, 50 Q
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Vereinfachte EU-Konformitatserklarung
Hiermit erklart Shenzhen Mammotion Innovation Co., Limited, dass der Funkgeratetyp [Modelle:
800/800H/1500/1500H] der Richtlinie 2014/53/EU entspricht.
Den vollstandigen Text der EU-Konformitatserklarung finden Sie unter der folgenden Internetadresse:

https://mammotion.com/pages/eu-declaration-of-conformity.
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Gracias por elegir Mammotion como su cortacésped para el cuidado del jardin. Este manual del usuario le
ayudara a conocer y manejar el robot Mammotion, un cortacésped con traccion a las 4 ruedas y sin cable

perimetral, para cortar hierba y conservar su césped.

Este manual esta protegido por derechos de autor de la empresa Mammotion. No esta permitido copiar,
modificar, reproducir, transcribir o transmitir su contenido de ningun modo ni por ningun motivo sin la
autorizacion por escrito de la empresa. Este manual esta sujeto a cambios en cualquier momento sin

previo aviso.

A menos que se indique explicitamente lo contrario, este manual sirve unicamente como guia de uso, y

todas las declaraciones e informacion contenidas en él no constituyen ningun tipo de garantia.

Registro de revisiones

Fecha Version Descripcion

01/2025 V1.0 Version inicial
1. Seccion 2.1.8 actualizada
2.Seccion 2.2.3 actualizada
3. Seccidn 4.3.2 anadida

4. Seccion 4.7.1, actualizada

02/2025 V2.0

5. Seccién b.2 actualizada
6. Seccidn 6.1, actualizada
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1 Instrucciones de seguridad

1.1 Instrucciones generales de seguridad

Lea detenidamente y comprenda el manual del usuario antes de utilizar el robot.

Solo personas consideradas legalmente adultas deben utilizar el robot en su estado de residencia.
Utilice con el robot unicamente el equipo recomendado por Mammotion. Cualquier otro uso se
considera incorrecto.

No permita nunca que este robot sea utilizada por ninos o personas con capacidad fisica, sensorial 0
psiquica reducida, o sin experiencia o conocimiento, ni por personas que no estén familiarizadas con
estas instrucciones; también podran existir restricciones locales respecto a la edad de quien lo utiliza.
No permita que los ninos permanezcan o jueguen en las proximidades del robot mientras esta en
funcionamiento.

No utilice el robot en zonas en las que haya personas que no sean conscientes de su presencia.

No corra cuando utilice el robot con la aplicacion Mammotion. Camine siempre, vigile sus pasos en
las pendientes y mantenga el equilibrio en todo momento.

Evite tocar las partes moviles peligrosas, como el disco plato de corte, hasta que se haya detenido
por completo.

No utilice el robot en zonas de trabajo donde haya personas, en particular ninos o animales.

Si se utiliza el robot en zonas publicas, coloque senales de advertencia alrededor del area de trabajo
con el texto siguiente: "jAtencion! jCortacésped automatico! jManténgase alejado del robot! jVigile a
los ninos!"

Lleve calzado resistente y pantalones largos al utilizar el robot.

Para prevenir danos en el robot y accidentes que impliquen a vehiculos o personas, no establezca

zonas de trabajo o canales que crucen vias publicas.



Busque asistencia médica en caso de lesiones o0 accidentes.

Apague el robot y retire la llave antes de realizar la limpieza de atascos, tareas de mantenimiento o
examinar el robot. Si el robot se mueve (vibra) de forma inusual, échele un vistazo para ver si
presenta danos antes de reiniciarlo. No utilice el robot si alguna de sus piezas presenta algun defecto.
No conecte ni toque un cable danado hasta que esté desconectado de la toma de corriente. Si el
cable resulta danado durante el funcionamiento, saque el enchufe de la toma de corriente. Un cable
desgastado o danado aumenta el riesgo de descarga eléctrica y debe ser sustituido por el personal
del servicio técnico.

Para cargar el robot, utilice unicamente la estacion de carga incluida en el embalaje. El uso
incorrecto puede producir descargas eléctricas, sobrecalentamiento o la fuga de liquido corrosivo de
la bateria. En caso de fuga de electrolito, enjuague con agua o un agente neutralizante y busque
asistencia médica si el liquido ha entrado en contacto con sus 0jos.

Utilice unicamente las baterias originales recomendadas por Mammotion. La seguridad del robot no
puede garantizarse con baterias no originales. No utilice baterias no recargables.

Mantenga el cable alargador lejos de partes moviles peligrosas para evitar danos en el cable que
puedan producir el contacto con piezas cargadas.

Las ilustraciones/pantallas utilizadas en este documento sirven solo como referencia. Tenga en

cuenta el producto real.

1.2 Instrucciones de sequridad para la instalacion

Evite instalar la estacion de carga en areas en las que se pueda tropezar con ella.

No instale la estacidon de carga en areas donde exista riesgo de que se estanque agua.

No instale la estacion de carga, incluyendo cualquier accesorio, en un radio de 60cm de cualquier
material combustible. El mal funcionamiento o el sobrecalentamiento de la estacion de carga y de la

fuente de alimentacion puede suponer un riesgo de incendio.



e Para usuarios en EE.UU./Canada: Si se instala la fuente de alimentacién en el exterior, existe un
riesgo de descarga eléctrica. Instalela Unicamente en un receptaculo GFCI de Clase A cubierto (RCD),
con una carcasa resistente a la intemperie, asequrandose de que la tapa del enchufe de fijacion esté

insertada o retirada.

1.3 Instrucciones de seqguridad para el manejo

® Mantenga sus manos y pies lejos de las cuchillas giratorias. No coloque sus manos ni sus pies cerca o
debajo del robot mientras esté encendido.

e No levante ni mueva el robot mientras esté encendido.

e [etenga el robot si hay personas, en particular ninos o animales, que se encuentran en el area de
funcionamiento.

® Asegurese de que no haya objetos como piedras, ramas, herramientas o juguetes en el césped. De lo
contrario, las cuchillas pueden danarse al entrar en contacto con el objeto.

e No coloque ningun objeto sobre el robot, sobre la estacion de carga ni sobre la estacion de referencia
RTK.

e Noutilice el robot si no funciona el boton PARADA.

e FEvite que el robot colisione con personas o animales. Si una persona o animal entra en la trayectoria
del robot, deténgalo inmediatamente.

e Pongasiempre el robot en APAGADO cuando no esté en funcionamiento.

e No utilice el robot mientras utiliza un aspersor emergente. Utilice la funcién de planificacién para
asequrarse de que el robot y el aspersor emergente no funcionen al mismo tiempo.

® Evite establecer un canal donde haya instalados aspersores emergentes.

e No utilice el robot cuando haya agua estancada en el area de trabajo, como, por ejemplo, en caso de

lluvia intensa 0 acumulacion de agua.



1.4 Instrucciones de seguridad sobre mantenimiento

Cuando esté llevando a cabo labores de mantenimiento, asegurese de apagar el robot.

® Antes de limpiar o realizar algun tipo de mantenimiento en la estacién de carga, asegurese de
desconectar el cable de alimentacion.

e Evite emplear una maquina de alta presién ni productos quimicos para limpiar el robot.

e Una vez que lo haya limpiado, es importante situar el robot en el suelo en su posicion habitual,
evitando ponerlo boca abajo.

e FEvite dar la vuelta al robot al limpiar el chasis. Si le da la vuelta para limpiarlo, es importante que lo

vuelva a colocar en la posicién adecuada. Es imprescindible adoptar esta medida de precaucion para

impedir que el agua penetre en el motor y pueda interferir con su correcto funcionamiento.

1.5 Seguridad de la bateria

Las baterias de iones de litio pueden explotar u ocasionar un incendio si se desmontan, se cortocircuitan

0 si se exponen al agua, al fuego o a temperaturas elevadas. Manipulelas con cuidado, no las desmonte ni

las abra y evite cualquier forma de mal uso eléctrico o mecanico. Guardelas alejadas de la luz solar

directa.

e Utilice unicamente el cargador de bateria y la fuente de alimentacion suministrados por el fabricante.
El uso de un cargador o una fuente de alimentacion inapropiados puede ocasionar descargas
eléctricas y/o sobrecalentamiento.

e iNO INTENTE REPARAR NI MODIFICAR LAS BATERIAS! Los intentos de reparacién pueden causar
lesiones graves debidas a una explosion o una descarga eléctrica. Si se produce una fuga, los
electrolitos liberados son corrosivos y toxicos.

e Esteaparato incluye baterias que solo pueden ser sustituidas por personal cualificado.

1.6 Riesgo residuales

Para evitar lesiones, utilice guantes de proteccion cuando sustituya las cuchillas.
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1.7 Uso previsto

Los robots Mammotion estan disenados para el cuidado de césped residencial y no estan pensados para

uso comercial.

1.8 Eliminacion

Elimine este producto de acuerdo con la normativa local sobre residuos electronicos (RAEE). No lo
elimine con los residuos domésticos normales. En su lugar, llévelo a un centro de reciclaje autorizado o a
un punto de recogida para garantizar una manipulacién segura y una eliminacién de componentes

electronicos responsable con el medio ambiente.



2 Introduccion

2.1 Acerca de Mammotion LUBA Mini AWD

La serie LUBA mini AWD, en lo sucesivo denominada LUBA o robot, es un robot cortacésped con traccion
a las 4 ruedas y un sistema de suspension que proporciona un mejor agarre gracias a su muelle. El robot
esta equipado con sistemas de navegacion RTK GNSS y trazado de mapas virtual, lo que permite al
usuario personalizar las tareas de corte, definiendo diferentes areas y horarios de corte en la aplicacion
Mammotion. Ademas, el robot ofrece un servicio loT y un sensor de lluvia, proporcionando una
experiencia de mantenimiento del césped manos libres y de imagen perfecta.

El robot esta recien equipado con un mddulo de visién, un modulo 4G, control por voz, antirrobo, etc., que
se explican en las siguientes secciones.

El robot incluye dos tipos de modelos:

e \Versién estandar (Modelos: 800 y 1500): proporciona una altura de corte de 20-65 mm.

e Versiéon H (Modelos: 800H y 1500H): proporciona una altura de corte de 55-100 mm.

2.1.1 Acerca del médulo de vision

El robot esta equipado con un modulo de vision que proporciona posicionamiento por vision, deteccion

de obstaculos por vision y modo FPV.

e El posicionamiento con vision ayuda a garantizar la precision del posicionamiento cuando falla el
posicionamiento RTK a causa de una senal débil del satélite.

® [adeteccion de obstaculos mediante vision identifica los obstaculos por delante.

e Elmodo FPV se puede utilizar como monitorizacion al igual que una camara de seguridad.



2.1.2 Acerca del posicionamiento

El robot esta equipado con un sistema de navegacién RTK (cinematica en tiempo real), un sistema de
navegacion integrado multisensor y un sistema de posicionamiento por vision que proporcionan datos de

posicionamiento mas precisos.

Posicionamiento RTK

RTK es una tecnologia de posicionamiento GNSS diferencial que mejora enormemente la precision de
posicionamiento hasta aproximadamente 5 cm. El robot accede a cuatro sistemas de navegacion global
(GPS, GLONASS, BeiDou y Galileo) e incorpora sensores suplementarios, por lo que ofrece una precision

casi 100 veces superior a la de los sistemas GPS convencionales.

&
Satélite

lonosfera

Troposfera
A | i B -~ B
i 1':-‘—
— = ! o,
- | | i I "I [ | |
= N, 1HEL
Robot Estacion de referencia RTKy Edificio

estacion de carga

1. Para poder realizar su funcion, la estacion de referencia RTK recibe senales de satélite, por lo que
necesita un entorno libre de obstaculos y una vista despejada del cielo.

2. Elrobot funciona de forma similar y necesita una vista despejada del cielo para recibir las senales de
los satélites.

3. Latransmision de datos desde la estacion de referencia RTK al robot es posible. Esto no implica que
deba haber constantemente una vista sin obstaculos desde cualquier punto del césped a la estacion
de referencia RTK. Siempre que la ruta de transmision no esté completamente bloqueada, pueden

transmitirse los datos por radio.



Posicionamiento por vision

El robot utiliza principalmente el posicionamiento RTK para ubicarse. Sin embargo, en situaciones en las
que las senales de los satélites se ven obstruidas por obstaculos como aleros o arboles durante el trazado
de mapas y la siega, el robot puede sequir funcionando eficazmente utilizando el posicionamiento por

vision.
2.1.3 Acerca de la deteccion de obstaculos

El robot admite la deteccion de obstaculos tanto visual como ultrasonica. El sistema de visién puede
identificar obstaculos y responder en consecuencia, mientras que el sistema ultrasonico se utiliza para

detectar obstaculos en entornos con poca visibilidad en los que resulta dificil la deteccion visual.

2.1.4 Acerca de la conectividad

El robot admite tres métodos de conectividad, a saber, Bluetooth, Wi-Fiy datos celulares 4G. El Bluetooth
se utiliza para conectar el robot con su teléfono, mientras que el Wi-Fi y los datos celulares 4G se utilizan

para acceder a Internet.

2.1.5 Acercadel arte de impresion de césped

Mediante algoritmos de IA para adaptar la trayectoria de corte, la altura de corte y el angulo, el robot
puede crear patrones especiales a través de la aplicacion Mammotion. Consulte Crear un patron para ver

mas informacion.

2.1.6 Acercade larecarga automatica

La funcion de autorrecarga permite al robot volver automaticamente para cargarse cuando la bateria

esta por debajo del 15 %.



2.1.7 Acerca del control por voz

NOTA

El robot admite ahora comandos de voz en inglés, alemany francés.

El robot es compatible con el control por voz de Alexa y Google Home. Una vez conectado, es posible
iniciar o detener de forma sencilla el funcionamiento o la recarga utilizando comandos de voz basicos.

Consulte Vincule su cuenta de Alexa o Vincular su cuenta de Google Home para ver mas informacion.

2.1.8 Acerca del sistema antirrobo

® Actualmente, recibira una notificacion push a través de la aplicacion Mammotion si su robot
sobrepasa el area definida. Consulte Buscar mi dispositivo para ver mas informacion.

® Los usuarios pueden seqguir la ubicacion del robot mediante GPS y posicionamiento 4G a través de la
aplicacion Mammotion, siempre que esté conectado. Consulte Buscar mi dispositivo para ver mas

informacion.



2.2 Enlacaja

Asegurese de que en el embalaje se encuentran los articulos segun la opcion que ha elegido. Si falta algun
articulo o estd danado, pongase en contacto con su distribuidor local o con el servicio posventa.

Mammotion recomienda conservar el envase para transportarlo o almacenarlo en el futuro.

2.2.1 Kit de instalacion LUBA mini AWD

1LUBA mini AWD 1 maddulo de visién 1llave de seguridad
NN () (&)[() (&)
6 cuchillas (para repuesto) 6 tornillos (para repuesto) 6 arandelas (para repuesto)

2.2.2 Kit de instalacion de la estacion de carga

1base de carga Protector paralalluvia

1fuente de alimentacion dela

estacion de carga 4 piquetas
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2.2.3 Kit de instalacion RTK

1estacion de
referencia RTK

1estaca de tierra

4 pernos de expansion

2.2.54 Kit de herramientas

1llave Allen 8 mm

4 clavijas para cable

1antena de radio

1cable de extension de la
estacion de referencia RTK
(5M)

1cepillo

1destornillador
(punta Phillips+punta
hexagonal T20)

-11-
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2.3 Simbolos en el producto

En el producto puede encontrar los siguientes simbolos. Estudielos atentamente.

Simbolo Descripcion

& Advertencia.

Il_ll Lea el manual del usuario antes de utilizar el producto.
c € Este producto cumple las directivas europeas aplicables.

Made in China  Este producto esta fabricado en China.

=y No esta permitido eliminar este producto como residuo doméstico normal.
& Asegurese de que el producto es reciclado conforme a las disposiciones
legales locales.

[
:D—D_C Utilice una unidad de alimentacidén desmontable TS-A060-2802151.
TS-A060-2802151

:D‘D‘C Utilice una unidad de alimentacion desmontable TS-A012-1201002.
TS-A012-1201002

g Este articulo pude reciclarse.
- Conserve el embalaje del producto seco.

No deben colocarse cargas sobre el embalaje del producto.

B

No debe darse la vuelta.

5

Este producto es fragil.

.;|

4

No se debe pisar ni el embalaje ni el producto.

Aparato de clase lll.

-'.. = 1]

."'.

Mantenga las manosy los pies alejados de las cuchillas moviles.

>
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Simbolo

Descripcion

No se suba sobre el producto.

Mantenga una distancia de seguridad con el producto cuando esté en
funcionamiento.

ADVERTENCIA: No toque la cuchilla giratoria.

ADVERTENCIA: Lea las instrucciones de uso antes de utilizar el producto.

ADVERTENCIA: Mantenga una distancia de sequridad con la maquina cuando
la utilice.

ADVERTENCIA: Retire el dispositivo de desactivacion antes de trabajar en la
maquina o levantarla.

ADVERTENCIA: No se suba a la maquina. No ponga nunca las manos ni los
pies cerca ni debajo del producto.
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2.4 Descripcion general del producto

2.4.1 LUBA mini AWD

Boton de parada de emergencia Centro de control
LED lateral

Sensor de lluvia

Mango
Modulo de vision

N oo~
® o &N

Luz auxiliar Parachoques delantero
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Rueda omnidireccional 10. Ruedas traseras
1. Discode corte 12. Cuchilla de corte
13. Bateria extraible 14. Receptor de infrarrojos

15. Terminal de carga
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Centro de control

START dlli
=1
Boton/Ilcono Nombre: Descripcion
ﬂ Boton de inicio ® Pulse ﬁ y, a continuacion, pulse START para volver ala
i Botdn Hierba estacion de carga.

® Pulse 5.!1' y, a continuacion, pulse START para continuar

trabajando/desbloquear el robot.
START Botén de inicio Py
® Hagadoble clic en == para bajar completamente el disco

de corte para limpiarlo.

I
| Mantenga pulsado el boton Q para encender o0 apagar el
(_;' Boton de encendido
robot.
Botdn de parada de Si surge algun problema inesperado, pulse el botdn para
emergencia detener el robot inmediatamente.
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2.4.2 Estacion de carga y estacion de referencia RTK

J II":II '..l:l I

Y

1. Indicador LED de la estacion de
referencia RTK
3. Antenaderadio

5. Clavija decarga

-17 -
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Pomo - Girelo para fijar la estacion de
referencia RTK
Indicador LED de la estacion de carga

Transmisor de infrarrojos



2.4.3 Codigos LED

Robot

Indicador

LED lateral

Indicador de
posicion

Estado
Rojo fijo

Rojo intermitente

Rojo parpadeando
despacio

Rojo parpadeando
rapido

Apagado

Verde fijo
Rojo parpadeando
Azul parpadeando

Azul fijo

Estacion de carga

Color

Verde
parpadeando
Verde fijo
Rojo fijo
Apagado

Descripcion

Descripcion

El robot funciona correctamente.

Actualizacién OTA en curso

El robot se esta cargando

Botdn de parada de emergencia activado
Bateria baja

Elrobot se ha atascado

El robot ha sido levantado/inclinado/girado
El mal funcionamiento del sistema del robot
La actualizacion del sistema del robot ha fallado
El robot se apaga

El robot esta en reposo

EILED lateral se apaga en la aplicacion

El robot no funciona en modo de control manual

El posicionamiento funciona bien.

Mal funcionamiento del sistema de posicionamiento.

El sistema de posicionamiento se esta inicializando.

El robot se enciende correctamente.

Elrobot esta en la estacion de carga.

El robot no se encuentra en la estacién de carga.

Mal funcionamiento de la estacion de carga

No hay suministro eléctrico
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Estacion de referencia RTK

Color

Azul
parpadeando
Verde
parpadeando

Verde fijo

Azul fijo

Apagado

Rojo fijo

Descripcion

La estacién de referencia se estd modernizando.

La estacién de referencia se estd inicializando.

El' modo de posicionamiento est4 ajustado a RTK sobre Datalink y funciona bien.
El modo de posicionamiento estéa ajustado a RTK por Internet y funciona
correctamente.

® |ahoralocal esentrelas18:00y las 8:00.

e No hay suministro eléctrico.

Mal funcionamiento de la estacion de referencia RTK
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3 Instalacion

3.1 Preparacion

® [eayentienda lasinstrucciones de seguridad antes de la instalacion.
e Utilice piezas y material de instalacion originales.
e Hagaunesquema de su césped y marque los obstaculos. Esto le facilitara hacer un examen de donde

colocar la estacién de carga y la estacion de referencia RTK, asi como establecer los limites virtuales.

3.2 Elegir una ubicacion de la estacion de referencia RTK

Con el fin de optimizar el rendimiento del sistema RTK, la estacion de referencia RTK debe estar en una
zona abierta para recibir las senales del satélite. Puede instalar la estacién de referencia RTK en un
terreno llano despejado, o en una pared o tejado sin obstaculos. En general, si el césped tiene forma de L,
puede colocar la estacion de referencia RTK en una pared o tejado o sobre el suelo; si el césped tiene
forma de O o de U, o si tiene varias zonas de césped, le recomendamos que coloque la estacion de

referencia RTK en una pared o en un tejado.

= S
ik -

- I_ ..

p
.'\.
L

FormadelL FormadeU FormadeO
Varias zonas
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Los requisitos para la ubicacion son los siguientes:

® Laestacion dereferencia RTK debe estar orientada verticalmente, como se muestra a continuacion:

e (oloque la estacion de referencia RTK en un terreno llano despejado, o en una pared o tejado sin
obstaculos. Asegurese de que no hay tejados ni arboles que puedan obstaculizar las senales del
satélite.

® Mantenga una distancia de al menos 3 metros entre la estacion de referencia RTK y cualquier muro o

arbol.

Cielo abierto

o R

23 m 23 m
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3.3 Elegir una ubicacion de la estacion de carga

Coloqgue la estacion de carga en un terreno llano.

o NO instale la estacion de carga en la esquina de una edificacion en forma de L, ni en un sendero
estrecho entre dos estructuras.

e Elareadecarga (1 x1m/3 x 3 pies delante de la estacion de carga) debe estar libre de obstaculos u

otros elementos.

e |aplacadesoporte de la estacidn de carga no debe estar doblada ni inclinada.

® C(Coloque la estacion de carga mirando hacia el césped.

e Silaestacion de carga se coloca fuera del césped, cree un canal para conectarla a éste.

NOTA
® Si la estacién de carga se instala sobre una superficie de hormigdn, asegurela con pernos de

expansion.
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3.4 Instalacion

3.4.1 Instalacion del modulo de vision

1. Retire la cubierta.

2. Conecte los cables del modulo de visidn, haciendo coincidir los tres cables correspondientes tanto
por el color como por la forma.

3. Organice correctamente los cables y, a continuacidn, fije el modulo de visién en su sitio y apriete los
tornillos con un destornillador hexagonal.

4. Despegue la pegatina del modulo de vision.
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3.4.2 Instale la estacion de carga

1. Monte la estacion de carga.

2. Seleccione un lugar abierto para instalar
la estacion de carga, asegurandose de
que su zona frontal esté libre de
obstaculos.

3. Fije la estacion de carga en su sitio
utilizando las 4 estacas y la llave Allen de

8 mm.

4. Conecte el cable de la estacion de carga
(el mas largo) con la fuente de
alimentacion de la estacion de carga.

5. Enchufe la fuente de alimentacion de la
estacion de carga a la toma de corriente.

6. Coloque el robot en la estacion de carga

para iniciar la carga.
NOTA

@ Cargue el robot para su uso
inicial para activarlo.

-24-
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3.4.3 Instalar la estacion de referencia RTK

La estacion de referencia RTK puede instalarse sobre el césped o montarse en una pared. Seleccione el

meétodo de instalacion optimo en funcién de la disposicién de su césped.

Montaje en el suelo

1. Ensamble los dos postes de montaje.

2. Fije la antena de radio a la estacién de e

referencia RTK.

3. Monte la estacién de referencia RTK sobre
el mastil.
4, Fije la estaca de tierra a la base de

montaje.

Wig T

-25-



Clave firmemente el poste de montaje en el
cesped cerca de la estacion de carga.

Ajuste el mando para asegurarse de que la
estacion de referencia RTK esta colocada

en posicion vertical y estable.

Conecte el cable de la estacion de
referencia RTK con el cable de la estacion
de carga (el mas corto).

Utilice la brida para cables y la pinza para
cables para sujetar los cables de forma

ordenada.
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Montaje en pared

1. Segun laanchura de su alero, elija los

postes mas largos o mas cortos.

al. Monte los dos postes de montaje si

tiene aleros anchos.

a2. Desmonte primero la base del poste de
montaje y el poste largo y, a continuacion,

monte el poste corto con la base.

2. Fijelaantena deradio alaestacion de
referencia RTK.
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Fije la estacion de referencia RTK al poste

de montaje.

Ajuste el mando para asegurarse de que la
estacion de referencia RTK esta colocada
en posicion vertical y estable.

Taladre cuatro orificios (10 x 40 mm) en la
posicion adecuada e instale los pernos de
expansion en los orificios.

Fije la estacion de referencia RTK en la
pared utilizando los cuatro pernos (M8 x

50) y asegure los pernos firmemente.

Conecte el cable de extension de la
estacion de referencia RTK (5 m) al cable
RTKy a la fuente de alimentacion.
Enchufe la fuente de alimentacion a una
toma de corriente.

Utilice la brida para fijar el cable al poste.

-28-
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ll- Funcionamiento

NOTA

Las pantallas son solo de referencia. Consulte las interfaces de usuario reales.

4.1Preparacion

® [eayentienda lasinstrucciones de seguridad antes ponerlo en funcionamiento.
® |aestacion decargaylaRTK se han instalado correctamente.
® Asegurese de que el robot ya se ha acoplado a la estacién de carga.

® Asegurese de que hay una red estable y mantenga activado el Bluetooth de su teléfono.

4.2 Descargar la aplicacion Mammotion

El robot esta disenado para funcionar con la aplicacion Mammotion, descargue primero la aplicacion
gratuita Mammotion. Puede escanear el siguiente codigo QR para descargarla de las tiendas de

aplicaciones de Android o de Apple, o buscar Mammotion en estas tiendas.

Tras instalar la aplicacion, registrese e inicie sesion. Durante el uso, la aplicacion puede pedirle acceso a
Bluetooth, a la ubicacion y a la red local cuando sea necesario. Para un uso optimo, se recomienda
permitir el acceso anterior. Para mas informacion, consulte nuestro Acuerdo de privacidad. Vaya a la
aplicacion Mammotion > Yo > Acerca de Mammotion > Acuerdo de privacidad.

-

Si desea iniciar sesion con una cuenta de terceros, pulse ~ o ‘ en la pagina de inicio de sesion para

continuar. La aplicacion Mammotion admite ahora el inicio de sesion con cuentas de Google y Apple.
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4.3 Anadir suproducto

NOTA
e Asegurese de que la distancia entre su teléfono y el robot es menor de 3 m (10 pies).
® e Puede omitir la configuracion Wi-Fi si esta utilizando los datos moviles 4G. También es

recomendable establecer una conexion a una red Wi-Fi para que el rendimiento sea

optimo.

4.3.1 Anadir dispositivos

1. Pulse + para anadir su robot o estacion de referencia RTK.
Seleccione Ahadir.
Siga las instrucciones que aparecen en pantalla para configurar el dispositivo.

Siga las instrucciones en pantalla para conectar el dispositivo y configurar la red correctamente.

g & o« N

Siga las instrucciones en pantalla para activar la tarjeta SIM integrada.

—_— — D—— -
N =2
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4.3.2 Anadir una nueva estacion de referencia RTK después de sustituirla

Si se sustituye su estacion de referencia RTK, siga los pasos que se indican a continuacion para anadir la
nueva.

1. Pulse Configuracion > Modo de posicionamiento > RTK sobre enlace de datos.

- e N — B
(et o u [lesice u
AT Benisag
am - am -
IFlyei fannicw
WS remr tier=ed
- q‘“ﬂnﬂmlllll%

LS

2. Introduzca el nuevo numero LoRa. EI niumero LoRa se indica en la placa de caracteristicas de la
estacion de referencia RTK. Pulse Aceptar para continuar.
3. Compruebe que el numero LoRa coincide con el de la placa de caracteristicas y que la conexion RTK

muestra 'Conectado’. Su instalacidn se ha realizado correctamente.

ETH Faring [Rangs
MK LK F il ke Pl
[ p— .
(= o= 1] (e | i —
L A LS e

NOTA
La sustitucion de la estacién de referencia RTK le obligara a reasignar su césped si se ha

creado un mapa.
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4.4 Activar tarjeta SIM

Si no activo la tarjeta SIM durante el proceso de vinculacion del dispositivo, puede hacerlo tocando la
barra de estado en la pagina de inicio:

1. Toque la Barra de estado en la pagina de inicio.

2. Pulse el boton Estado 4G .

3. Pulse Activar y espere a que la activacion se complete correctamente.

 — N (

&

N L — )

L 1E]

\_ i g J \ J

4.5 Actualizar firmware

Para una experiencia optima, asegurese de que su robot y la estacion de referencia RTK estan

actualizados a la ultima version del firmware.

Ir:lll.il'.-! u'\,
> Paraactualizar el firmware ”‘“""'"'"“""@ @
1. Vaya a Configuracion > Informacion del aparato >
Version del robot para actualizar el firmware.
2. Asegurese de que el robot esta conectado a una red
estable.
Durante la actualizacion, evite salir de la aplicacion, realizar otras
operaciones o0 apagar el robot. \ )
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4.6 Crear un mapa

4.6.1 Trazar el mapa del area de tareas
Antes de trazar mapas

Antes de trazar mapas hay que tener en cuenta algunas consideraciones clave.
® Retire los residuos, los montones de hojas, juguetes, cables, piedras y demas obstaculos del césped.

Asegurese de que no hay ninos ni animales en el césped.

2
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Trazar un mapa de su césped

1. Asegurese de que el robot esta encendido y de que el Bluetooth de su teléfono esta activado. Su
teléfono se conectara automaticamente al robot mediante una conexién Bluetooth.

'.r ——m "‘|

2. Toque Crear un mapa para empezar.

N

L.resild & rEmf

3. Seleccione Trazado manual o Trazado

automatico para continuar.

Trazado manual

1. Controle el robot hasta un punto de inicio

adecuado del perimetro y pulse » para

iniciar el trazado. ' ™
® Mueva el joystick virtual - hacia
arriba o hacia abajo para controlar el | ‘ i ‘o
movimiento de avance o retroceso del
o
robot. . i’ﬁ; J

® Mueva el joystick virtual a
izquierda o derecha para girar el robot

aizquierda o derecha.

-34-



Guie al robot a lo largo del perimetro.

Mantenga el mando a menos de 1,5 metros

(4,9 pies) del robot para mantener una

conexion Bluetooth estable.

a)

b)

Si el perimetro se encuentra con un
obstaculo como un muro, una valla,
una zanja o un camino irregular,
mantenga una distancia de al menos
15 cm del perimetro mientras guia el

robot.

Si el perimetro se encuentra con un
camino llano y uniforme, se
recomienda quiar al robot por el
camino para que el corte sea mas

eficaz.

Toque Desechar y salir para borrar todos

los datos no guardados y volver a trazar el

mapa durante el proceso de trazado si es

necesario.
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4. Controle el robot de vuelta al punto de
partida y pulse Guardar para finalizar el

trazado.

Asignacion automatica

NOTA

® Retire cualquier obstaculo antes de iniciar el trazado automatico del mapa.

®

obstaculos similares

Siga al robot durante el proceso de cartografiado.

Mantenga su teléfono activo y no cambie a otras aplicaciones.

Asegurese de que la conexion Bluetooth entre el robot y el teléfono no resulta interrumpida

No utilice el trazado automatico en entornos con escalones, acantilados, estanques u

La funcién de trazado automatico utiliza la camara
de vision del robot para detectar el perimetro fisico
del césped. Cuando la camara identifica un
perimetro despejado, se activa el trazado
automatico, lo que permite al robot trazar de forma
autonoma los perimetros del cesped.

Pulse Trazado automatico para iniciar esta

funcion.
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Si el robot funciona mal, pulse el boton Parar y luego

controlelo manualmente para continuar con el

trazado. \&

NOTA
® Altrazar mapas, el sistema estimara el area. Asegurese de que el area no sea mayor que el
® limite superior (consulte Especificaciones técnicas para mas informacion), o el trazado de
mapas del area de corte no se hara correctamente.

e Conduzca primero el robot fuera del area de tareas o de la zona prohibida si se crea una

nueva area.
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4.6.2 Trazar una zona prohibida

Las zonas de exclusion se crean para piscinas, parterres, arboles, raices, zanjas y cualquier otro

obstaculo que exista en el césped. El robot evitara segar dentro de estas zonas designadas.

7 N
1. Toque Crear > Zona de exclusion en la pagina | - @
Mapa. M v
& b
' ™
d
2. Guie al robot por el perimetro de una zona
prohibida y, a continuacion, pulse ® para

iniciar el trazado. R
S $—

3. Controle el robot a lo largo del perimetro de la .

zona prohibida y vuelva al punto de partida para

terminar de cartografiar la zona prohibida. T
-,
8 !
&
Tips
4. Pulse Guardar para finalizar el ajuste. i @
< J
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4.6.3 Trazar un canal

El canal tiene como fin conectar varias areas de corte o enlazar el area de corte con la estacion de carga.

' =
B & & w
1. Toque Crear > Canal en la pagina del Mapa. -, W
b M & a'a
., S
4 N
a
2. Controle el robot en un area de tareas. Pulse b
parainiciar el trazado.
h‘- e A e —% J
[ i
3. Controle manualmente el robot desde una zona > Il

de tareas a otra o a la estacion de carga.
NOTA

® Elcanal debe ser mas ancho de

>1m
® -

® Fl| canal debe estar libre de
baches significativos.

4. Pulse Guardar para finalizar el ajuste. I s

Ty el
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4.6.4 Crear un patrén

El patron se ha disenado para personalizar la
experiencia de corte del césped; cuando se haya
anadido, el césped que se encuentre en el area con
el patron se conservara durante el corte para
mantener su diseno. Consulte los patrones

disponibles en la aplicacion.

1. Toque Crear > Patroén en la pagina del Mapa.

2. Seleccione el patron que desea crear.

3. Arrastre yacerque o aleje el patron para ajustar

Su ubicacién y tamano.

-40 -
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- |
w
4. Pulse Finalizar para terminar la configuracion.
i g
\. e J
Después de crear un patrén, puede optar por
i i i - HepEditing )
activarlo o desactivarlo en cualquier momento. e afing
[ = 0
Cuando esta activada, la hierba de la zona e a
e | =]
. . et &
estampada se conservara durante la siega para re— - 3
. ~ P ; [T I %
mantener su diseno, o se segara cuando esteé . ¥

desactivada. Pulse Editar > =& para abrir Ia

ventana emergente.

NOTA
o (ada area de corte puede tener un maximo de 10 patrones, con 50 patrones en total.
® e [Elpatron no se debe colocar demasiado cerca del perimetro del area de corte, la zona
de exclusidn o la estacion de carga. Mantenga una distancia minima igual al ancho del

robot.
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4.6.5 Editar el mapa

Cambiar el nombre de la zona

Mammotion le permite crear multiples areas. Para facilitar la gestion, puede cambiar el nombre de la zona.

i ™\

1. Pulse Editar > sss para abrir la ventana .

emergente.

4 Fap Erditing B
[T = i
2. Pulse Renombrar para establecer un nombre o '@j
para el area.
L A
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Modificar la zona

Si se producen cambios en su césped después de trazar el mapa, como la plantacion de un arbol cerca

del perimetro, la aparicion de un agujero o senales de posicionamiento deébiles, puede ajustar la zona

trazada sin necesidad de borrarla por completo.

4 ™
2
1. Pulse Editar > s#e para abrir la ventana . *
emergente. . 5
"
q L
-
F Map Ldiling ﬁ'l

2. Toque Modificar para volver a dibujar el I

perimetro.

)

Borrar el area/zona prohibida/canal/patréon

Para eliminar un area, zona prohibida, canal, punto
de vertido o patrén, pulse Editar > ' .. Al borrar un
area también se eliminaran todos los elementos que

contenga.
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Varias areas de corte con superposicion

Si tiene varios céspedes que se superpongan, la seccion compartida se asignara al area de corte creada

en primer lugar. No es necesario un canal para areas de corte con secciones superpuestas.

' ™
areal
Ared 2
Area 2
Areal PR
L A

La estacion de referencia RTK no puede moverse una vez que haya finalizado el

trazado del mapa de su césped

No mueva la estacién de referencia RTK después 'd
de crear el mapa, ya que el area de trabajo R -
resultante puede diferir del area de corte
especificada.

En caso de reubicaciéon de la estacion de

referencia RTK, vuelva a instalarla en su posicion ——
original o vaya a Configuracion 0 >

Configuracion del robot > Borrar mapa para Duigte Map
borrar el mapa actual y volver a trazar el mapa de @D

e

la zona.
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4.7 Corte

Preparacion

Si surge algun problema inesperado, pulse el boton STOP y asegure el robot. EI boton PARADA tiene

prioridad sobre el todos los comandos.

® Si se activa el sensor de elevacion, el robot se detendra. Pulse el botén Césped seguido del botén
START para desbloquearlo.

e No corte el césped del area de corte mas de una vez al dia, ya que hacerlo podria resultar perjudicial
para su cesped.

® Asegurese de que el robot esta en la estacion de carga o dentro del area de tareas antes de seqgar. Si
no es asi, mueva o guie manualmente el robot hasta la estacidn de carga o la zona de tareas.

Ao : ®

|
| : -

[P & I .* = -
i Y

® Asegurese de que se crea un canal entre las areas de tareas o entre un area de tareas y la estacién de

carga. Sin ella, el robot no podra volver automaticamente a cargarse cuando la bateria esté baja.

v
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4.7.1 Empezar a segar

Si prefiere no configurar los parametros, solo tiene

que tocar

* enla pagina de inicio para empezar a

segar rapidamente.

Si prefiere personalizar los ajustes antes de

trabajar:

1. Toque la imagen del robot para entrar en la
pagina Mapa.

2. Pulse Segar » para acceder a la pagina de
tareas.

3. Seleccione lazona que desea seqgar.

4. Pulse E para configurar los parametros.

5. Pulse Guardar para aplicar los ajustes.

6. Pulse Iniciar para comenzar a segar o pulse

Guardar para crear un programa de tareas.
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Ajustes de corte

Frecuencia

Aqui puede ajustar la frecuencia de trabajo.

<> Ahora: el robot comenzara a trabajar inmediatamente después de la configuracion.

<~ Semanalmente: el robot repetira la tarea cada semana en funcion de sus preferencias.

< Periodicidad: especifique los dias no laborables. Por ejemplo, si introduce 3 dias, el robot funcionara

una vez cada 4 dias segun sus ajustes.
Altura de corte
Puede ajustar la altura de corte a traves de la aplicacion.
Velocidad de corte
Aqui puede ajustar la velocidad de trabajo del robot.
Angulo de ruta de corte (°)

e Optimo

Utilice la ruta mas eficiente recomendada por el algoritmo como la direccién de O grados.

Antes de fijar Despues de ajustar

e Personalizar

El rango del angulo de ajuste es de 0 a 180°.
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Modo de ruta de corte

1. Rutaenzigzag Py

El robot segara en hileras rectas y sencillas.

2. Rutade tablero de ajedrez
El robot trabajara en filas rectas tanto

horizontal como verticalmente.

Perimetro de trabajo

Cuando esté activado, el robot trabajara a lo largo del perimetro. Cuando esté desactivado, el robot

evitara trabajar en el perimetro.

Evasion de obstaculos

<~ Apagado |
El robot intentaré llegar a todos los puntos de
las zonas seleccionadas. Cuando encuentreun | ik : H‘t
obstaculo, chocara suavemente contra él y
luego lo rodeara, garantizando un recorte mas

limpio a lo largo de paredes y obstaculos.
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< Estandar )

El robot evitara proactivamente los obstaculos | = > '\"-..I
para evitar colisiones, lo que reduce los danos

y mejora la eficacia.

<~ Sensible

El robot evitara proactivamente los obstaculos \

y las zonas sin césped, reduciendo el riesgo de b
.':"lrh.-E" . "lll".

caidas o de abandonar el ceésped. Sin

embargo, algunos parches secos pueden

pasarse por alto y también podrian bloquear el

camino de regreso.

Cuando el robot entra en una zona donde las seiales RTK son débiles mientras siega

Si el robot entra en una zona en la que las senales RTK son débiles mientras siega, el sistema de
posicionamiento por fusion multisensor le ayudara a sequir funcionando a través del modulo de vision. La
navegacion por vision puede abarcar 300 metros. El robot debe volver a una zona cubierta por senales

RTK antes de que la navegacidn por vision alcance su limite; de lo contrario, se detendra.
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4.8 Programacion de tareas

Con la funcion Programar, puede establecer una tarea periodica y el robot realizara automaticamente su

trabajo de acuerdo con su configuracion.

4.8.1 Establezca un programa

1. Pulse Anadir en la pagina de inicio o pulse
Tareas en la pagina de mapa para entrar en la

pagina de tareas.

2. Seleccione la zona que desea segar.
3. Pulse E para configurar los parametros.
4. Pulse Guardar para aplicar los ajustes. .
5. Pulse Iniciar para empezar a trabajar, o pulse f@rj
“ vy

Guardar para crear un programa de tareas.

NOTA

® | a adicion del programa de tareas se desactiva temporalmente cuando el robot esta

® trabajando.

® Se puede establecer un plan después de haberse creado un area de corte.

o Consulte Ajustes de corte para ver mas informacion sobre los parametros.
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4.8.2 Editar un programa

Pulse Tareas en la pagina Mapa para acceder a la lista de horarios. Toque =~ en la planificacion que

haya establecido para abrir el menu desplegable.

e Habilitar: pulse el botén para apagar y desactivar el programa si es necesario.

® Renombrar: pulsar para cambiar el nombre del programa.

e Editar: pulsar para cambiar el programa.

e Ejecutar ahora: pulsar para ejecutar este programa inmediatamente.

e Copiar: pulsar para crear un nuevo programa con la misma configuracion pero manteniendo el
programa original; posteriormente seleccione uno para editarlo.

e Eliminar: pulsar para eliminar el programa.

Cuando se muestre el signo de exclamacion , el programa de tareas no podra llevarse a cabo debido a

que existen errores. Pulse el signo de exclamacion para obtener informacion adicional.
g — !

Tazhs Exaitls a O

Faiariv

Lo

7 e

Lzpp

Meleis
-

N A
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4.9 Siega manual

Si prefiere cortar el césped manualmente, tiene a su disposicion la funcion de corte manual.

Para garantizar su seguridad, utilice la funciéon de Siega manual con precaucion y tenga en cuenta lo
siguiente:

® No esta permitido que los menores utilicen esta funcion;

e Vigile siempre alos ninos, las mascotas y sus pertenencias importantes para evitar accidentes;

® Tenga especial cuidado cuando utilice la funcion de cortacésped manual para evitar lesiones.

4.9.1 Activar la siega manual

1. Toque laimagen del robot para entrar en la pagina Mapa.

2. Enlapéagina del Mapa, seleccione Manual.

3. Toque Siega manual y, a continuacion, arrastre el boton hacia la derecha para iniciar el disco de
corte.

4., Maniobre hacia adelante/atras o gire a la izquierda/derecha para empezar el trabajo.
NOTA

® e Eldisco de corte se para automaticamente después de 5 segundos de inactividad.

® Arrastre hacia la derecha, como se indica en la aplicacion, para poner en marcha el

disco de corte después de cada parada.
|r"- — -'.'~|
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4.10 Activar el modo FPV

El modo FPV (modo de vision en primera persona) proporciona una forma envolvente de controlar y
supervisar su robot. Al activar este modo, la camara a bordo del robot transmite video en directo, lo que le
permite ver directamente desde la perspectiva del robot para mejorar el control y la navegacion.

Ademas, el modo FPV puede convertir su robot en una cadmara de seguridad movil, proporcionandole
videovigilancia en tiempo real y permitiéndole vigilar varios lugares a distancia desde el punto de vista
del robot.

» Paraactivar el modo FPV

4 e N
e (Cuando el robot esté trabajando, pulse el icono FPV _
en la pagina de trabajo. @
'8 S
r"" =
2
| *

e Enlapagina Siega manual, pulse el icono FPV.

e Enlapagina Mapa del paisaje, pulse el icono FPV.
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4.11 Ver estado

Toque la Barra de estado para ver el estado del dispositivo.

~ — N\ = )
&
. AN S
Ilcono Nombre: Descripcion
* Bluetooth Indica la senal Bluetooth.
_
- Conectividad Wi-Fi Indica la intensidad de la senal Wi-Fi conectada.
Al conectividad 46 Indica la intensidad de la seal celular.
o Nivel de la bateria Indica el nivel de bateria restante.
@ 2 Posicionamiento Indica el estado de posicionamiento.
'@' Estado del modulo de vision Indica el estado del médulo de vision.

e Estado de posicionamiento: muestra la potencia del posicionamiento satelital.
< Fijo: buen estado de posicionamiento con una precision de menos de 10 cm, hasta 2 cm con una
buena zona de cielo despejado.
<> Flotante: posicionamiento pobre con una precision de alrededor de 50-200 cm.
< Sencillo: mal estado de posicionamiento con una precision a nivel de metros.
<> Ninguno: sin posicionamiento.

*Solo el estado de posicionamiento fijo hace posible el corte automatico.
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Satélite: se refiere al nUumero total de satélites recibidos por el robot y la estacion de referencia RTK.

<~ Rrepresenta el numero de satélites recibidos por el robot.

< Besel numero de satélites recibidos por la estacion de referencia RTK.

< C representa el numero de satélites de coobservacion recibidos tanto por el robot como por la
estacion de referencia RTK.

< LlyL2indican respectivamente los satélites que operan en las frecuencias L1y L2.

Calidad de la senal

< Rindica laintensidad de la senal del satélite del robot.

< Beslaintensidad de senal del satélite de la estacion de referencia RTK.

*La precision del posicionamiento esta influida por la calidad de la sefal satélite y por el numero de

satélites de vision conjunta. Los objetos tales como arboles, hojas, muros y vallas pueden debilitar la

senal y generar errores de posicionamiento. A pesar de la deteccion de mas de 20 satélites por parte

del robot y la estacion de referencia RTK, la calidad de la senal puede sequir considerandose débil o

mala.

Modo de posicionamiento: ofrece tres modos de posicionamiento.

Conexion RTK: indica el estado de conexion de la estacién de referencia RTK.

Estado de posicionamiento de vision: muestra la intensidad del posicionamiento de vision.

<> Bueno: el posicionamiento de vision es optimo.

<> Malo: el posicionamiento de visién es deficiente.

<~ Inicializacion: el modulo de vision se esta inicializando.

< Ninguno: no hay posicionamiento de vision disponible.

Brillo: muestra la intensidad de la luz ambiental.

<> Bueno: brillo suficiente para el posicionamiento de vision.

<> Oscuro: brillo insuficiente; el posicionamiento de vision no funciona.
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4.11.1 Cambiar el modo de enlace RTK

Servicio iNavi

El servicio iNavi permite que el robot funcione sin necesidad de una estacion de referencia RTK. Este
servicio aumenta la flexibilidad y reduce la complejidad de la configuracion, lo que facilita el despliegue

del robot en una gama mas amplia de ubicaciones.

NOTA

e El servicio iNavi no esta disponible actualmente en algunas regiones. Pdngase en

® contacto con nuestro servicio postventa para obtener mas informacion.
® Asegurese de que la red 4G o la red Wi-Fi es fuerte y estable para un rendimiento

optimo.

Habilitar el servicio iNavi

1. Toque la barra de estado para acceder a la

pagina de informacion de estado.

-56 -



2. Pulse Modo de posicionamiento.

3. Seleccione Servicio iNavi.

Ao e 0 = s '

Poititrsndg Made
Man Sarvice
ATE gwst )
ATE awar Daimknk

4. Regrese a la pagina de informacion de estado y
compruebe que el modo de emparejamiento
RTK muestre «Servicio iNavi», el estado de
posicionamiento RTK muestre «Fijo» y el
estado de conexion RTK muestre «Conectado».

La configuracion hara finalizado.

-57 -

Fegssy mnm

By e g Mo e
AT Cormrian

i Barvicm
(SRS TS




RTK por Internet

RTK a través de Internet utiliza Internet para la comunicacion de datos entre la estacion de referencia
RTK y el robot. Amplia significativamente la gama de aplicaciones RTK, permitiendo operar en grandes

areas geogréaficas.
IMPORTANTE
e RTK por Internet depende de una red 4G estable. Es crucial asegurarse de que el robot
mantiene una conexion 4G fiable.
i ® Asegurese de que tanto el robot como la estacion de referencia RTK estan vinculados
h _/ ala misma cuenta.
® Para un funcionamiento 6ptimo, se recomienda actualizar tanto el firmware del robot

como el de la estacion de referencia RTK a las ultimas versiones.

Habilitar RTK a través de Internet

r- — -‘\\I
1. Compruebe que el icono 4G en la barra de
estado esté encendido, lo que indicara que la
tarjeta SIM se ha activado correctamente.
Toque la barra de estado para acceder a la
pagina de informacion de estado.
L vy
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2. Pulse Modo de posicionamiento. b — ;ﬂ; **

3. Seleccione RTK a través de Internet y pulse la

estacion de referencia RTK para configurar su Pusitioning Mode
AR
isan Saraice ;_:J
red. ATE gasr It i?lﬁ
HTHmrmuin@D
Cancod
L AN vy

g — hYd —_— i

4. Espere a que aparezca una marca de

verificacion verde y, a continuacion, regrese a la

Feprwre] frd e

pagina de informacion de estado. Compruebe

Syt o Py = v e
(RS = ] Fos s Ll
que el estado de posicionamiento RTK muestre A P S 4
«Fijo» 'y la conexién RTK  muestre
«Conectado». La configuracion hara finalizado.
M VS S
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RTK a través de Datalink

RTK a través de Datalink implica la comunicacion de datos entre la estacion de referencia RTK y el robot

mediante antenas de radio.

Habilitar RTK a través de Datalink

f- I— -'.\l
1. Toque la barra de estado para acceder a la
pagina de informacion de estado.
. J
2. Pulse Modo de posicionamiento. o i = @-a
LS 7

-60-



Seleccione RTK a través de Datalink, vy
asegurese de que el numero de enlace de datos
mostrado coincide con el de la placa de
caracteristicas de la estacion de referencia
RTK. De lo contrario, ingrese el correcto. Pulse

Aceptar para continuar.

Vuelva a la pagina de informacion de estado y
compruebe que el modo de enlace RTK muestra
'RTK a través de Datalink’, el estado de
posicionamiento RTK muestra 'Fijar’, y el estado
de conexion RTK muestra 'Conectado’. La

configuracién hara finalizado.
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Qué hacer cuando el posicionamiento del robot no es fijo

B Satélites (B): L1<20,L2<20

B Satélites (C): L1<20,L2<20

B Estado de posicionamiento: Flotante

Medidas:

Coloque la estacion de referencia en un area con vista despejada hacia el cielo, sin obstaculos fisicos en

el menos 5 m. También puede colocar la estacion de referencia RTK en una pared o en un tejado.

B Calidad de la sefal (B): Mala o débil

B Estado de posicionamiento: Flotante

Medidas:

Coloque la estacion de referencia en un area con vista despejada hacia el cielo, sin obstaculos fisicos en

el menos 5 m. También puede colocar la estacion de referencia RTK en una pared o en un tejado.

B Satélite (B): L1:0,L2:0

B Satélite (C): L1:0, L2:0

B Estado de posicionamiento: Individual

Medidas:

v" Compruebe si la alimentacion de corriente a la estacion de referencia RTK funciona con

normalidad.

\

Verifigue que el indicador de la estacion de referencia RTK permanece en verde constante entre
las 08:00y 18:00, hora local.

Compruebe si hay algun problema en la estacion de referencia RTK, como fugas de agua.

Confirme que se ha instalado la antena de radio.

Vuelva a emparejar la estacion de referencia RTK 'y el robot para ver si se puede arreglar.

ERNEENERN

Si sustituye la estacion de referencia RTK, empareje la nueva estacion con el robot en la aplicacion
Mammotion. Consulte Ahadir una nueva estacion de referencia RTK después de sustituirla para

ver mas informacion.

B Satélites (R) <25

B Satélites (C): L1<20,L2<20

B Estado de posicionamiento: Flotante

Medidas:

Compruebe si en el area en que esta situado el robot, especialmente cuando se esta cargando, hay

arboles altos/muros/barreras metalicas, etc.
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B Calidad de la sefal (R): Mala o débil

B Estado de posicionamiento: Flotante

Medidas:

v' Compruebe sila ubicacién actual del robot esta total o parcialmente cubierta.

v" Sielrobot esta situado en la estacion de carga, recoléquelo en un drea con menos obstaculos.

v' Si el robot esta situado en el perimetro o una esquina del area de corte, ajuste el perimetro o la
esquina para comprobar si no tiene cobertura.

v' Si el robot estd ubicado dentro del area de corte y ha perdido su posicionamiento a causa de
obstaculos como arboles, mesas o sillas de hierro, marque estos obstaculos como zonas de
exclusion.

B Satélites(R): 0

B Satélites (C): L1:0, L2:0

B Estado de posicionamiento: Ninguna

Medidas:

Compruebe si el robot esta dentro de una estructura metalica o su parte posterior tapada por ella. Si el

robot esta defectuoso, pdngase en contacto con nuestro equipo posventa en

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us.

W Satélites (B): L1:0, L2:0

B Satélites (C): L1:0, L2:0

B Estado de posicionamiento: Flotante

B Calidad de la sefal (B): Ninguna

Medidas:

v' Compruebe si se ha apagado la estacion de referencia RTK.

v' Si el robot estd demasiado lejos de la estacion de referencia RTK, reduzca la distancia entre la
estacion de referencia RTK y el robot y vuelva a intentarlo.

v Verifique si hay algun fallo en la antena, la estacion de referencia RTK o el receptor del robot. En

caso afirmativo, pongase en contacto con nuestro equipo postventa en

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us
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4.12 Ajustes

Toque Q para entrar en la pagina de Configuracion.

p
lFane u
=
Gemingt
Yy
N —

4.12.1Ajustes del dispositivo

Informacion del dispositivo:

<>
¢

<>

<>

Nombre del dispositivo: cambie el nombre del robot.

Administracion de uso compartido: toque para consultar su historial de uso compartidoy
compartir su dispositivo con su familia.

Version del robot: compruebe la version del firmware del robot.

Historial de versiones de firmware: muestra un registro de las actualizaciones y cambios
realizados en el firmware del dispositivo.

Configuracion de red: configure la red del robot.

Subir registros: pulse para enviar sus incidencias y registros a Mammotion a
destino. Puede adjuntar un méaximo de 5 imagenes y 1video.

Restablecimiento de fabrica: toque para realizar el restaurar los valores de fabrica. Pueden
eliminarse todos los registros y contrasenas de Wi-Fi.

Mantenimiento: muestra la informacion del kilometraje total, la duracion del corte, el ciclo
de la bateria y el tiempo de activacion.

Desvincular: pulse para desvincular el robot actual. Un conjunto del robot soélo puede
asociarse a una cuenta y no puede ser operado hasta que esté vinculado. Si desea transferir

la propiedad del robot, deber& desvincularlo antes de continuar.
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e Configuracion de red: configure la red del robot.
® Registro de tareas: muestra el historial de tareas que han sido completadas y las que no lo han sido.
e Subir registros: pulse para enviar sus incidencias y registros a Mammotion a destino. Puede

adjuntar un maximo de 5 imagenesy 1video.

4.12.2 Ajustes del robot

< No segar en dias lluviosos: cuando activa esta funcion, el robot no cortara el césped si llueve.

< LED lateral: toque para encender o apagar el indicador lateral del robot.

< lluminacion automatica: cuando esta activada, la luz auxiliar del robot se activara automaticamente
en condiciones de poca luz ambiental para mejorar la evasion de obstaculos a traves del modulo de
vision.

<> Periodos de descanso: toque para establecer un periodo de descanso.

<> Modo de posicionamiento: pulse para cambiar el modo de posicionamiento o restablecer el codigo
de ajuste RTK.

<~ Borrar mapa: pulse para borrar el mapa existente.

< Reubicar la estacion de carga: toque para reubicar la estacion de carga. Consulte Reubicar la
estacion de carga para mas informacion.

<~ Configuracion de voz: toque para cambiar la voz masculina y femenina.
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Reubicar la estacion de carga

NOTA

Utilice la funcion Reubicar la estacion de carga mientras el robot se esta cargando.

Generalmente, la estacion de carga debe reubicarse si "':M" ;"
® | aestacion de carga se desplaza.
® Sesustituye la estacion de carga.
® Larutaparaaparcaren la estacion tiene unainclinacion importante.
® Elproceso de recarga falla en todo momento. Sattings
-
1. Instale la estacidn de carga en un lugar adecuado.
2. Coloque el robot en la estacion de carga y asegurese de que el estado de
posicionamiento es correcto. — &
N m——

3. Seleccione Ajustes @> Reubicar estacion de carga.

4.12.3 Recarga

NOTA

Al realizar la funcion de recarga, el robot debe encontrarse en la zona de tareas.

Realizar larecarga
» Toque 4] en la pagina del mapa en la App Mammotion, o

> Pulse el boton ﬁ del robot y, a continuacion, pulse - para guiar el robot hasta la estacion de carga.
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4 .13 Pagina de servicio

® Ayuda: pulse para acceder a nuestro servicio de atencion al

4 s ) .
cliente.
Saryice . . . .
: e Tienda: toque parair a la tienda de Mammotion.
=
e Academia: toque para acceder a las instrucciones de uso.
Support
o Videos tutoriales: pulse para acceder a los videos tutoriales.
e Manual del usuario: toque para acceder al manual del usuario.
e Mantenimiento de invierno: toque para acceder a la informacion
relativa al mantenimiento de invierno.
9 e FAQ: muestra preguntasy respuestas comunes.
'\‘_w.r " "II _,J'I
® Acercade nosotros: toque para acceder a mas informacion
sobre Mammotion.
4.14 Pagina Yo

e Administracion y uso compartido de dispositivos:

toque para compartir sus dispositivos.

e Encontrar midispositivo: pulse para rastrear su rd —— !
dispositivo.
e Alexa: toque para vincular su cuenta de Alexa. TR

e Google Home: toque aqui para vincular su cuenta de

Conmeel in (He=r Plafinms

Google Home.

o Guia: activar/desactivar para mostrar instrucciones.

Cidfide
e Idioma: cambiar de idioma.
® Subir registros: envie sus incidenciasy logs a
. - -
Mammotion como objetivo. N ™/

e Acercade Mammotion: pulse para ver la version de la
aplicacion, el Acuerdo de usuario y el Acuerdo de

privacidad.
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4.14.1Compartir su dispositivo

Compartir su dispositivo permite al destinatario controlar y acceder a la informacion del dispositivo, pero

los demas no pueden compartirlo ni usar la funcion antirrobo.

1. Dirijase a la pagina Yo y toque ey N i el )

Administracion y uso compartido de o —

| | &

dispositivos.

2. Seleccione el dispositivo que desea

compartir.

3. Toque Compartir con personas para 2 ‘-‘JJ \ A &)
continuar.

4. Selecciona Compartir a través de la cuenta
o Compartir mediante coédigo QR para { = \

compartir su dispositivo.
e Compartir através de la cuenta
a. Toque Compartir a través de la

cuenta. iz, @'J

b. Introduzca el niumero de cuenta que

desee compartir y, a continuacion,
toque Compartir.

c. En la App Mammotion del
destinatario, toque Aceptar en la

ventana emergente.
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e Compartir mediante codigo OR ( = )

a. Toque Compartir mediante coédigo
OR y apareceréa un codigo.
b. Utilice la App Mammotion del

destinatario para escanear el codigo

OR y toque Aceptar en la ventana \ | @J ]

emergente.

4.14.2 Deje de compartir su dispositivo

Para el propietario

L

i

1. Dirijase ala pagina Yoy toque Administracion |« - -
y uso compartido de dispositivos.
2. Seleccione el dispositivo que ha compartido.

3. Toque Administracion de uso compartido

ara continuar.
P 2 2 3 FAS
T
4. Seleccione el historial de uso compartido &
correspondiente y toque Eliminar.
5. Toque Confirmar para revocar el acceso del
destinatario al dispositivo.
| S
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Para el destinatario

1. Dirijase ala pagina Yoy toque Administraciony
uso compartido de dispositivos.
2. Seleccione el dispositivo que se ha compartido

con usted.

3. Toque Eliminar.
4. Toque Confirmar para dejar de usar el
dispositivo. Esta accién no afectara a los datos

del propietario.

4.14.3 Buscar mi dispositivo

En caso de que desaparezca su robot o su estacién
de referencia RTK y que hayan sido vinculados a la
aplicacion Mammotion, vaya a la pagina Servicio >

Buscar mi dispositivo para rastrear su dispositivo.
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Toque el dispositivo para entrar en la pagina

siguiente, donde puede habilitar o deshabilitar las

p
Notificaciones de ubicacion y el Registrador de
ubicacion.
® Notificaciones de ubicacion: recibira una
notificacién push cuando el robot se encuentre
a mas de 50 metros de la zona de trabajo tras
activarla. Bevica
LS

® Registrador de ubicacion: registre el historial
de ubicacidén del robot después de que se haya

activado.
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4.14.4 Vincule su cuenta de Alexa

NOTA

e Antes de comenzar un trabajo usando el control por voz, es necesario haber creado
® previamente al menos una tarea.

® Enlos casos en los que haya mas de 2 robots vinculados a la misma cuenta de Mammotion,

el comando de voz se dirigira por defecto al ultimo robot vinculado.

f- " -‘\H

1. Vaya a la pagina Mi dispositivo y toque en
Alexa. :
My Dawips
2. Seleccione Luba 2 (Robot Mammotion) para
(o]0) ntinuar_ Canee! 16 DS Plationms
I
3. Toque Vincular Alexa para ir a la pagina de @
. . Guide
autorizacion.
4. Por ultimo, toque Vincular para completar la
-
operacion. N e m

Una vez que la vinculacion se haya realizado correctamente, podra controlar el robot con comandos de
voz. He aqui algunos ejemplos para arrancar, pausar, parar, recargar y comprobar el estado:

Comenzar el trabajo

-Alexa, pidele al robot Mammotion que empiece a trabajar

-Alexa, pidele al robot Mammotion que empiece la tarea xx (xx es el nombre de la tarea establecida)
Pausar el trabajo

-Alexa, pidele al robot Mammotion que se pause

-Alexa, pidele al robot Mammotion que se espere

Sequir trabajando

-Alexa, pidele al robot Mammotion que siga
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Dejar de trabajar

-Alexa, pidele al robot Mammotion que deje de trabajar
Volver a la estacion de carga

-Alexa, pidele al robot Mammotion que se recargue
-Alexa, pidele al robot Mammotion que se vaya a casa
Comprobar estado

-Alexa, pidele al robot Mammotion que te diga el estado

-73-



4.14.5 Vincular su cuenta de Google Home

NOTA
Antes de comenzar un trabajo usando el control por voz, es necesario haber creado

previamente al menos una tarea.

F’ E— -‘""|

1. Dirijase a la pagina Mi dispositivo y pulse en My Device

Google Home.

Canhee] i DS Pletinmms

2. Toque Vincular Google Home para acceder a la

. e . Ny G Home
pagina de autorizacion. @D

Gl de
3. Siga las instrucciones para finalizar la

configuracioén.

W 2 &)

Cuando la vinculaciéon haya tenido éxito, podra controlar el robot mediante comandos de voz, pruebe con
los siguientes comandos:

Comenzar el trabajo

- Hey Google, empieza a cortar el césped

-Hey Google, inicia el LUBA ahora

-Hey Google, que empiece a funcionar el LUBA
-Hey Google, haz que el LUBA empiece a funcionar
Pausar el trabajo

- Hey Google, pausa cortar el césped

-Hey Google, pausa el LUBA ahora

-Hey Google, que el LUBA haga una pausa

-Hey Google, haz que el LUBA se detenga
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Sequir trabajando

- Hey Google, sigue cortando el césped
-Hey Google, que el LUBA continue

-Hey Google, haz que el LUBA continue
Dejar de trabajar

- Hey Google, deja de cortar el césped
-Hey Google, detén el LUBA

-Hey Google, que pare el LUBA

-Hey Google, haz que el LUBA se detenga
Recargar el Luba

-Hey Google, acopla el LUBA

-Hey Google, que el LUBA se vaya a casa
-Hey Google, haz que el LUBA se vaya a casa
Comprobar estado

-Hey Google, ;esta funcionando el LUBA?
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5 Mantenimiento

Para garantizar un corte impecable y prolongar la durabilidad del robot, Mammotion aconseja llevar a
cabo revisiones y cuidados de forma semanal de manera constante. Para garantizar la seqguridad y
eficacia, es recomendable utilizar indumentaria de proteccion, como pantalones y calzado de trabajo, y

evitar el uso de sandalias abiertas o andar descalzo durante las labores de mantenimiento.

5.1Limpieza

ADVERTENCIA

® Antes de iniciar cualquier tarea de limpieza, es fundamental garantizar que el robot se
& encuentre completamente desconectado.

® Antes de dar la vuelta al robot, asegurese de apagarlo en todo momento.

e (Cuando coloque el robot boca abajo, es importante manipularlo con precaucion con el fin

de prevenir posibles danos en el médulo de vision.

5.1.1 Limpar el robot

Carcasa

Para limpiar la carcasa del robot, se recomienda utilizar un cepillo suave o un pano humedo. No utilice
sustancias como alcohol, gasolina, acetona u otros disolventes corrosivos o volatiles, dado que podrian

ocasionar danos en la estética del robot y en sus elementos internos.

Parte inferior

Utilice guantes protectores mientras limpia el chasis y los discos de corte. Utilice un cepillo para eliminar
los residuos. Compruebe si las cuchillas estan danadas y asegurese de que las cuchillas y los discos de

corte pueden girar libremente. NO utilice objetos afilados para limpiar el fondo.
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Ruedas delanteras (omnidireccionales)

Limpie las ruedas delanteras con un cepillo 0 una manguera de agua. Elimine el barro, en caso de que

haya.

Ruedas traseras

Limpie las ruedas traseras regularmente utilizando un cepillo o una manguera de agua en caso de

acumulacion excesiva de suciedad.

Camara de vision

Limpie el objetivo de la cdmara de vision con un pano para eliminar cualquier mancha. La limpieza de la

lente es esencial para que el mddulo de vision funcione correctamente.

Parte trasera

Limpie regularmente las almohadillas de carga traseras y el receptor de infrarrojos con un pano para
eliminar la hierba cortada y la suciedad. Mantener limpias estas piezas garantiza una carga adecuada y

evita fallos en la recarga.

5.1.2 Limpiar la estacion de carga

Utilice un cepillo y un pano para limpiar el transmisor de infrarrojos y el pin de carga.

5.1.3 Limpiar la estacion de referencia RTK

Limpie la estacién de referencia RTK con un pano para eliminar la suciedad acumulada.
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5.2 Mantenimiento de las cuchillas de corte y del motor

ADVERTENCIA
e [Es imprescindible utilizar en todo momento guantes de proteccion al revisar, limpiar o
cambiar la hoja de corte.
& e NO utilice un destornillador eléctrico para apretar o aflojar el disco de corte. Utilice
siempre los tornillos correctos y los discos originales aprobados por Mammotion.
e Sustituya al mismo tiempo todas las hojas de corte y sus tornillos para garantizar un
sistema de corte seqguro y eficiente.

e NO reutilice los tornillos, ya que podria ocasionar lesiones graves.

e Para garantizar un rendimiento 0ptimo durante el almacenamiento a largo plazo, mantenga el eje del
motor de cubo seco y limpio. El mantenimiento reqular del eje del motor ayuda a evitar la
acumulacion de suciedad y humedad, que pueden afectar a su funcionamiento. EI motor tiene una
vida util prevista de 1500 horas de funcionamiento.

® Las cuchillas se consideran piezas de desgaste y deben sustituirse si estdn muy desgastadas. Se
recomienda sustituir las cuchillas de corte cada 3 meses o tras 150 horas de uso. Para la hierba mas
gruesa, puede ser necesario cambiar las cuchillas con mas frecuencia.

e [Es mas probable que la hierba mojada se adhiera a las cuchillas y a la parte inferior del robot, lo que
puede mermar su rendimiento y hacer necesaria una limpieza mas frecuente. Para obtener un
rendimiento éptimo y una buena salud del césped a largo plazo, se recomienda evitar cortar durante

las lluvias fuertes o cuando la hierba esté excesivamente humeda.
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Como cambiar una cuchilla

1. Apague el robot.

2. Coloque el robot sobre una superficie suave y limpia, asegurandose de que esté del revés. Tenga
cuidado de no presionar el médulo de vision.

3. Retirelas cuchillas de corte viejas con un destornillador Phillips.

4. |Instale las nuevas cuchillas de corte con tornillos. Verifique que las cuchillas puedan girar sin

obstaculos y estén colocadas de manera firme.
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5.3 Mantenimiento de la bateria

Asegurese de tener la bateria completamente cargada antes de guardarla durante mucho tiempo
para prevenir que se descargue por completo.

Carguela completamente cada 90 dias, incluso si no esta en uso.

Antes de guardar o recargar el robot, verifique que los puertos de carga no presenten suciedad y

estén completamente secos.

5.4 Almacenamiento en invierno

Para garantizar que su robot este listo y en perfectas condiciones para la préxima temporada de trabajo,

es fundamental almacenar cuidadosamente el robot, la estacion de carga y la estacion de referencia RTK.

En caso de que la temperatura caiga por debajo de los -20 °C en invierno, es recomendable guardar el

robot, la estacion de referencia RTK y la estacion de carga en un lugar cubierto.

5.4.1 Almacenar el robot

Dirija el robot fuera de la estacidn de carga, asegurandose de que esté completamente cargado.
Apague el robot.

Limpie el robot (la carcasa, las ruedas, el chasis, el médulo de visién, etc.) con un pafio humedo o un
cepillo suave. Puede lavar el robot si es necesario. NO ponga el robot boca abajo para limpiar su
chasis con agua.

Deje que el robot se seque. Durante este procedimiento, NO lo ponga del revés.

Emplee un producto lubricante para prevenir la corrosién a los pines de carga. NO aplique los
productos quimicos a ninguna otra parte del robot, especialmente a las zonas de contacto metalicas,
excepto alos conectores.

Almacene el robot en el interior.
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5.4.2 Almacenar la estacion de carga

® Desconecte la fuente de alimentacion.

® Retire la persiana de lluvia si es necesario.

T
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® Retire las piquetas.

e Utilice un cepillo y un pano para limpiar la estacién de carga

® Retire la estacion de cargay la fuente de alimentacion.

Cuando comience la nueva temporada para cortar el césped, reinstale la estacion de carga y coloquela
en otro lugar (consulte Reubicar la estacion de carga para obtener mds informacion) y reasigne un

canal entre la estacion de carga y el area de trabajo utilizando la aplicacion Mammotion.

b.4.3 Almacenar la estacion de referencia RTK

Si la temperatura ambiente es superior a -20 °C en invierno:

® [esconecte la estacion de referencia RTK.

® Enrolle el cable de la estacion de referencia RTK alrededor de la estacion y cierre la tapa protectora
correctamente.

e (ubralaestacion de referencia RTK con una bolsa o cubierta de plastico.

Si sigue estos pasos y no mueve la estacion de referencia RTK, no sera necesario eliminar el mapa y

volver a trazar el mapa del area de corte cuando comience la nueva temporada para cortar el césped.

Si la temperatura ambiente es inferior a -20 °C en invierno:

Si la estacion de referencia RTK esta instalada en el suelo, siga los pasos siguientes:
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® Elimine el mapaen la aplicacion Mammotion.

® [esconecte la estacion de referencia RTK.

® Retire |la estacion de referencia RTK del mastil.

® Retire la antena.

® Limpie la estacién de referencia RTK con un pano.

® Retire el mastil.

Cuando comience la nueva temporada para cortar el césped, vuelva a instalar la estacion de referencia
RTK y vuelva a mapear el area de corte en la aplicacion Mammotion.

Sila estacion de referencia RTK esta instalada en la pared/techo, siga los pasos siguientes:

® [Desconecte la estacion de referencia RTK.

® Retire la estacion de referencia RTK del mastil de la pared.

® Retire laantena.

® Limpiela estacién de referencia RTK con un pano.

Cuando comience la nueva temporada para cortar el césped, vuelva a instalar la estacion de referencia
RTK en su posicion original. No es necesario eliminar el mapa y volver a mapearlo, ya que la ubicacion

de la estacion de referencia RTK no se modifica.
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6 Especificaciones del producto

6.1 Especificaciones técnicas

Tabla 6-1Especificaciones de la version estandar

Version estandar (Altura de corte: 20-65 mm

LUBA mini AWD
Especificaciones
1500 800
Superficie de corte maxima 1500 m? 800 m?
Gestion max. de varias zonas 15 10
Motor Traccion total (AWD)
Capacidad max. de subida en o
. 80 % (38°)
pendiente
Capacidad de paso de
50 mm
obstaculos verticales
Ancho de corte 200 mm
Ajuste de altura de corteenla
.. 25-65 mm
aplicacion
Tiempo de carga 200 min 160 min
Tiempo de corte por carga 165 min 120 min
Recarga automatica Si
Seguimiento de robos por GPS Si
Geoalarma Si
Vision geovalla Si
Sensor de elevacion Si
Sensor de inclinacion Si
Estacion de carga CHG4300
Estacion de referencia RTK RTK310
Neto: b km

Cobertura de la senal RTK
Enlace de datos: 100 m

Posicionamiento y navegacion Vision por IA UltraSense y RTK

Evasion de obstaculos Vision por |IA UltraSense y parachoques fisico
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Version estandar (Altura de corte: 20-65 mm

Control por voz Alexa y Google Home
Monitorizacion de la vision Si
Conectividad 4G, Bluetooth y Wi-Fi
Potencia sonora ponderada A Lwa= 64 dB, Kwa= 3 dB
Presion sonora ponderada A Lpa= 56 dB, Kpa= 3 dB
Robot: IPX6
Resistencia al agua Estacion de carga: IPX6

Estacion de referencia RTK IPX6

Deteccion de lluvia Si
Peso neto 15 kg
Tamaiio (L x A x Al) 584 x 430 x 282 mm

Tabla 6-2 Especificaciones de la version H

Version H (Altura de corte: 55-100 mm)

LUBA mini AWD
Especificaciones
1500H 800H
Superficie de corte maxima 1500 m? 800 m?
Gestion max. de varias zonas 15 10
Motor Traccion total (AWD)
Capacidad max. de subida en
. 80% (38,6°)
pendiente
Capacidad de paso de obstaculos
80 mm
verticales
Ancho de corte 200 mm
Ajuste de altura de corteenla
.. 55-100 mm
aplicacion
Tiempo de carga 200 min 160 min
Tiempo de corte por carga 165 min 120 min
Recarga automatica Si
Seguimiento de robos por GPS Si
Geoalarma Si
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Vision geovalla
Estacion de carga

Estacion de referencia RTK

Cobertura de la senal RTK

Version H (Altura de corte: 55-100 mm)
Si
CHG4301
RTK310
Neto: b km

Enlace de datos: 100 m

Posicionamiento y navegacion Vision por IA UltraSense y RTK

Evasion de obstaculos
Control por voz
Monitorizacion de la vision
Conectividad

Potencia sonora ponderada A

Presion sonora ponderada A
Resistencia al agua
Deteccion de lluvia

Peso
Tamaiio (L x A x Al)

Vision por |A UltraSense y parachoques fisico
Alexa y Google Home
Si
4G, Bluetooth y Wi-Fi
Lwa= 66 dB, Kwa= 3 dB
Lpa=58 dB, Kpa= 3 dB
Aparato LUBA: IPX6
Estacion de carga: IPX6
Estacion RTK: IPX6
Si
15 kg
584 x 430 x 282 mm

Tabla 6-3 Especificaciones de las bandas de funcionamiento a bordo del LUBA mini AWD (UE)

Potencia maxima del

Frecuencia de funcionamiento

LORA

Bluetooth

Wi-Fi

GSM 900

GSM 1800

Banda | WCDMA

transmisor
863,1.-869,85 MHz <13,98 dBm
2400-2483,5 MHz <20dBm
2400-2483,5 MHz <20dBm
5500-5700 MHz <20 dBm
5745-5825 MHz <13,98 dBm
880-915 MHz (Tx); 925-960 MHz (Rx) 35dBm
1710-1785 MHz (Tx); 1805-1880 MHz 32 dBm

1920-1980 MHz (Tx); 2110-2170 MHz (Rx) 25dBm

-85 -



Banda V WCDMA 824-849 MHz (Tx); 869-894 MHz (Rx) 25dBm

Banda VIIl WCDMA 880-915 MHz (Tx); 925-960 MHz (Rx) 25dBm
Bandal1LTE 1920-1980 MHz (Tx); 2110-2170 MHz (Rx) 25dBm
Banda 3 LTE 1710-1785 MHz (Tx); 1805-1880 MHz (Rx) 25dBm
BandabLTE 824-849 MHz (Tx); 869-894 MHz (Rx) 25dBm
Banda7LTE 2500-2570 MHz (Tx); 2620-2690 MHz (Rx) = 25 dBm
Banda 8 LTE 880-915 MHz (Tx); 925-960 MHz (Rx) 25dBm
Banda 20 LTE 832-862 MHz (Tx); 791-821 MHz (Rx) 25dBm
Banda 28 LTE 703-748 MHz (Tx); 758-803 MHz (Rx) 25dBm
Banda 38 LTE 2570-2620 MHz (Tx); 2670-2620 MHz (Rx) 25 dBm
Banda 40 LTE 2300-2400 MHz (Tx); 2300-2400 MHz (Rx) = 25 dBm
GNSS 1559-1610 MHz N/D

Tabla 6-4 Especificaciones de las bandas de funcionamiento de la estacion de referencia RTK (UE)

Potencia maxima del
Frecuencia de funcionamiento

transmisor
LORA 863,1.-869,85 MHz <13,98 dBm
Bluetooth 2400-2483,5 MHz <20 dBm
Wi-Fi 2400-2483,5 MHz <20 dBm
GNSS 1559-1610 MHz N/D
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Tabla 6-5 Especificaciones de la bateria

Especificaciones

Parametros
800 800H 1500 1500H
TS-A060-2802151
Cargador de
Entrada: 100 - 240 Va50/60 Hz, 25 A
bateria )
Salida: 28 VCC, 2,15A, 60 W
Paquete de
) 21,6 VCC, 4,5 Ah 21,6 VCC, 6,1 Ah
baterias

Elintervalo de temperatura para la carga es de 4-45 °C/39-113 °F.
ADVERTENCIA: Para la recarga de la bateria utilice unicamente la unidad de alimentacion

desmontable suministrada con este aparato.
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6.2 Codigos de error

Las notificaciones de la aplicacién muestras codigos de error comunes junto con sus causas y l0os pasos

para solucionar el problema. A continuacion se enumeran los problemas mas comunes.

Codigos de error

316

318

323

325

326

328

Causas

El motor del disco de corte

izquierdo se ha sobrecalentado.

El sensor del motor del disco de

corte izquierdo ha fallado.

El motor del disco de corte derecho

se ha sobrecargado.

El motor del disco de corte derecho

No arranca.

El motor del disco de corte derecho

se ha sobrecalentado.

El sensor del motor del disco de

corte derecho ha fallado.
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Soluciones

La maquina volvera al funcionamiento
normal una vez que se haya enfriado el
motor. Este proceso puede tardar varios
minutos.

Reinicie el robot. Si persiste el problema
después de haberlo reiniciado varias veces,
péngase en contacto con el equipo de
posventa.

Compruebe si el disco de corte esta atascado
y limpielo si es necesario. Tambien puede
elevar la altura de corte.

Compruebe si el disco de corte esta
atascado. Si no es asi, reinicie el robot. Si
persiste el problema después de haberlo
reiniciado varias veces, pongase en contacto
con el equipo de posventa.

Reinicie el robot. Si persiste el problema
después de haberlo reiniciado varias veces,
péngase en contacto con el equipo de
posventa.

Reinicie el robot. Si persiste el problema

después de haberlo reiniciado varias veces,

péngase en contacto con el equipo de



Codigos de error

1005

1300

1301

1420

2713

2726

2727

Causas

Bateria baja

El estado de posicionamiento es
pobre.

La estacién de carga se ha movido.
Ha finalizado el tiempo para
recuperar los datos de velocidad de

las ruedas.

Se ha detenido la carga a causa de

la baja tension de la bateria.

La bateria esta sobrecargada.

La bateria esta totalmente

descargada.

-89 -

Soluciones
posventa.
El robot seguira funcionando cuando Ia

bateria esté cargada al 80 %.

Espere a que el robot se reposicione.

Vuelva a ubicar la estacién de carga.

Reinicie el robot. Si persiste el problema,
péngase en contacto con el equipo de
posventa.

Reinicie el robot. Si persiste el problema
después de haberlo reiniciado varias veces,
pongase en contacto con el equipo de
posventa.

Deje de cargar inmediatamente. Si se
sobrecarga con frecuencia,

pongase en

contacto con el equipo de posventa.

Recargue el robot.



7 Garantia

Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd garantiza que este producto no presenta defectos materiales ni
de fabricacion con un uso normal y conforme a los materiales sobre el producto publicados por
Mammotion durante el periodo de garantia. Los materiales publicados sobre el producto incluyen, entre
otros, el manual del usuario, la guia de inicio rapido, el mantenimiento, las especificaciones, la exencion
de responsabilidad, las notificaciones en la aplicacion, etc. El periodo de garantia es diferente para los
diferentes productos y piezas. Compruebe la siguiente tabla:

Componente Garantia

Anfitrion y nucleo

Bateria 3 anos

Piezas de repuesto (estacion de carga, estacion de referencia RTK)

Si el producto no funciona como esta previsto durante el periodo de garantia, pongase en contacto con el

servicio de atencion al cliente de Mammotion para obtener instrucciones.

® En caso de productos adquiridos a un distribuidor local, péngase en primer lugar en contacto con el
distribuidor.

e FEl usuario debe presentar una prueba de compra, un recibo o un niumero de pedido (en caso de
ventas directas de Mammotion) validos. El nimero de serie del producto es fundamental para iniciar
el periodo de garantia.

e Mammotion hara todo lo posible para atender sus preocupaciones por teléfono, correo electrénico o
chaten linea.

e En algunos casos, Mammotion puede recomendarle que descargue o instale actualizaciones de
software especificas.

e Si persisten los problemas, puede que tenga que enviar el producto a Mammotion para una

evaluacion adicional 0 a un centro de servicio técnico local designado por Mammotion.
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El periodo de garantia del producto comienza en la fecha de compra original especificada en el
recibo o factura de compra.

En el caso de los productos encargados por anticipado, el periodo de garantia comienza a partir de la
fecha de envio desde el almaceén local.

Mammotion necesitara que los usuarios organicen por si mismos el envio si desean enviar el
producto al servicio técnico local o a la fabrica de Mammotion para un diagnostico adicional.
Mammotion realizara la reparacion o sustitucion y devolucion al usuario sin costes si el problema
esta cubierto por la garantia. Si no lo estd, Mammotion o el centro de servicio técnico designado

pueden realizar los cargos correspondientes.

A continuacion se especifican algunos fallos no cubiertos por la garantia:

No sequir correctamente las instrucciones descritas en el manual del usuario.

Si el producto llega danado durante el envio y no es rechazado en el momento de la entrega o si no
existe documentacion oficial de confirmacion de los danos proporcionada por la empresa de
transporte. Incapacidad de proporcionar evidencia de que el dano se ha producido durante el
transito.

Mal funcionamiento del producto debido a accidentes, mal uso, abuso, desastres naturales como
inundaciones, incendios o terremotos, exposicién a salpicaduras de alimentos o liquidos, carga
eléctrica incorrecta y otros factores externos.

Los danos resultantes del uso del producto de forma no permitida o prevista segun lo especificado
por Mammotion.

La modificacion del producto o de sus componentes que altere significativamente la funcionalidad o
las capacidades, sin el permiso por escrito de Mammotion.

La pérdida, el dano o el acceso no autorizado a sus datos.

Las senales de manipulacion o alteracién de las etiquetas del producto, los numeros de serie, etc.

No proporcionar una prueba de compra de Mammotion valida, como un recibo o factura, si existen

sospechas de falsificacion o manipulacion de la documentacion.
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8 Cumplimiento

Declaraciones de conformidad FCC

El aparato cumple la Seccién 15 de las normas de la FCC. Su funcionamiento esta sujeto a las dos
condiciones siguientes: (1) este aparato no puede causar interferencias perjudiciales y (2) este aparato
debe aceptar las interferencias recibidas, incluidas las interferencias que puedan causar un

funcionamiento no deseado.

Atencion: Cualquier cambio o modificacion que no hayan sido aprobados expresamente por la parte

responsable del cumplimiento podrian anular la autorizacion del usuario para utilizar el equipo.

Nota: Este equipo ha sido probado y se ha demostrado que cumple con los limites para los dispositivos
digitales de Clase B, seqgun la Parte 15 de la Normativa FCC. Estos limites estan disenados para
proporcionar una proteccion razonable frente a las interferencias negativas en una instalacion
residencial. Este equipo genera, utiliza y puede radiar energia en forma de frecuencia radio y, si no se
instala y utiliza conforme a las instrucciones, puede causar interferencias negativas en las
comunicaciones radio. No obstante, no se garantiza que no vayan a producirse interferencias en una
instalacion especifica.

Si el equipo ocasiona interferencias negativas para la recepcion de radio o television, que puedan
confirmarse apagando y encendiendo el equipo, se aconseja al usuario que intente corregir la
interferencia mediante una o mas de las siguientes medidas:

-- Reorientar o reubicar la antena receptora.

-- Aumentar la separacion entre el equipo y el receptor.

-- Conectar el equipo a una toma de un circuito diferente al que esta conectado el receptor.

-- Solicitar ayuda a su distribuidor o0 a un técnico especializado en radio y TV con experiencia.
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Declaraciones de conformidad ISED

Este equipo contiene transmisor(es)/receptor(es) exentos de licencia que cumplen la normativa de
exencion de licencia de Innovacién, Ciencia y Desarrollo Econémico de Canada, especificaciones de radio
estandar (RSS). Su funcionamiento esta sujeto a las dos condiciones siguientes:

(1) Este dispositivo no debe causar interferencias.

(2) este dispositivo debe aceptar cualquier interferencia, incluidas la interferencias que puedan causar un
funcionamiento no deseado del dispositivo.

Este equipo cumple los limites de exposicidn a la radiacion IC RSS-102, establecidos para un entorno no

controlado.

L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR
d'Innovation,

Sciences et Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes:

(1) L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

(2) L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en
compromettre le fonctionnement.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non controlé.

Cumplimento de la exposicion a la RF

Este equipo cumple los limites de exposicion a la radiacién FCC/IC RSS-102 establecidos para un entorno
no controlado. Este transmisor no debe colocarse ni ponerse en funcionamiento con otra antena o
transmisor. Este equipo debe ser instalado y utilizado con una distancia minima de 20 cm entre el emisor
y Su cuerpo.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non contrélé.
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Cet emetteur ne doit pas étre colocalisé ou fonctionner en conjonction avec une autre antenne ou un
autre emetteur. Cet équipement doit étre installé et utilisé avec une distance minimale de 20 cm entre le

radiateur et votre corps.

Estacion de referencia RTK

Este transmisor de radio [IC: 32325-RTK310] ha sido aprobado por Innovacion, Ciencia y Desarrollo
Econdmico de Canadéa para funcionar con los tipos de antena especificados a continuacioén, con la
ganancia maxima admisible indicada. Los tipos de antena no incluidos en este listado que tengan una
ganancia superior a la maxima indicada para cualquier tipo de las relacionadas, tienen terminantemente

prohibido su uso con este dispositivo.

Cet émetteur de radio [IC: 32325-RTK310] a été approuvé par innovation, sciences et développement
économique Canada pour l'utilisation des types d'antennes énumeérés ci - dessous avec les gains
maximaux admissibles indiqués. Les types d'antennes qui ne sont pas inclus dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal de I'un des types énumérés sont strictement interdits pour une
utilisation avec cet appareil.

Antena dipolo 3,26 dBi, 50 Q
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Declaracion de conformidad simplificada de la UE
Por la presente, Shenzhen Mammotion Innovation Co., Limited declara que el equipo de radio tipo [Modelo:
800/800H/1500/1500H] cumple la Directiva 2014/53/UE.
El texto completo de la declaracién de conformidad de la UE esta disponible en la siguiente direccion de

Internet: https://mammotion.com/pages/eu-declaration-of-conformity.
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Kiitos, etta valitsit Mammotion-ruohonleikkurin puutarhaasi. Tama kayttdopas auttaa sinua kayttamaan
Mammotion-robottia, 4-pyoravetoista ja rajalangatonta ruohonleikkuria, joka leikkaa nurmikkosi ja

huolehtii sen hoidosta.

Taman kayttdoppaan tekijanoikeudet omistaa Mammotion-yhtio. liman yrityksen kirjallista lupaa mikaan
yksikko tai henkilo ei saa kopioida, muokata, jaljentaa, litteroida tai lahettaa tekstia millaan tavalla tai

mistaan syysta. Tata kayttdopasta voidaan muuttaa ilman ennakkoilmoitusta milloin tahansa.

Ellei nimenomaisesti toisin sovita, tdma kayttoopas toimii ainoastaan kayttoohjeena, eivatkd sen

sisaltamat lausunnot ja tiedot muodosta minkaanlaista takuuta.

Tarkistusloki

Paivamaara Versio Kuvaus

01/2025 V1.0 Ensimmainen versio
1. Osa 2.1.8 paivitetty
2.0sa 2.2.3 paivitetty
3. 0sa 4.3.2 paivitetty
4. Osa 4.7.1 paivitetty
5. 0sa 5.2 paivitetty
6. Osa 6.1 paivitetty

02/2025 V2.0
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1 Turvallisuusohjeet

1.1 Yleiset turvallisuusohjeet

Lue kdyttoopas huolellisesti ja ymmarra se ennen robotin kayttoa.

Robotin kayttoa suositellaan vain henkilGille, joita pidetaan laillisesti taysi-ikaisina asuinvaltiossaan.
Kayta robotin kanssa vain Mammotionin suosittelemia laitteita. Kaikki muu kayttd on vaarinkayttoa.
Al3 anna lasten tai henkildiden, joilla on heikentyneet fyysiset, aistinvaraiset tai henkiset kyvyt tai
joilla ei ole riittavasti kokemusta ja tietoa, tai jotka eivat tunne naita ohjeita, kayttaa robottia.

Al3 anna lasten olla robotin I&heisyydessa tai leikkia robotin kanssa sen ollessa toiminnassa.

Al kayta robottia alueilla, joilla ihmiset eivét ole tietoisia sen ldsn&olosta.

Al3 juokse, kun kéytat robottia manuaalisesti Mammotion-sovelluksella. Kavele aina, varo askeleitasi
rinteissa ja sailyta tasapaino koko ajan.

Valta koskettamasta liikkuvia vaarallisia osia, kuten teralevya, ennen kuin se on taysin pysahtynyt.
Valta robotin kayttda, kun tyoskentelyalueella on ihmisia, erityisesti lapsia tai elaimia.

Jos kaytat robottia yleisilla alueilla, aseta tydskentelyalueen ymparille varoituskyltteja, joissa on
seuraava teksti: "Varoitus! Automaattinen ruohonleikkuri! Pysy etaalla robotista! Valvo lapsia!”

Kayta robottia kayttaessasi tukevia jalkineita ja pitkalahkeisia housuja.

Robotin vaurioitumisen seka ajoneuvo- ja henkildonnettomuuksien valttamiseksi ala maarita
tyOskentelyalueita tai kanavia yleisten kulkuvaylien poikki.

Hakeudu laakariin loukkaantumis- tai onnettomuustapauksissa.

Aseta robotti OFF-tilaan ja poista avain ennen tukosten poistamista, huoltotoimenpiteita tai robotin
tarkastamista. Jos robotti tarisee epanormaalisti, tarkista se vaurioiden varalta ennen

uudelleenkaynnistysta. Al3 kayta robottia, jos jokin osa on viallinen.



e Ala kytke tai kosketa vaurioitunutta kaapelia ennen kuin se on irrotettu pistorasiasta. Jos kaapeli
vaurioituu kayton aikana, irrota pistoke pistorasiasta. Kulunut tai vaurioitunut kaapeli lisaa
sahkoiskun vaaraa, ja huoltohenkiloston on vaihdettava se.

e Kayta robotin lataamiseen vain pakkauksessa mukana olevaa latausasemaa. Vaaranlainen kaytto voi
aiheuttaa sahkoiskun, ylikuumenemisen tai syovyttdvan nesteen vuotamisen akusta. Jos
elektrolyyttia vuotaa, huuhtele vedella/neutralointiaineella. Hakeudu |aakariin, jos syovyttavaa
nestetta paasee silmiin.

e Kayta vain Mammotionin suosittelemia alkuperaisia akkuja. Robotin turvallisuutta ei voida taata
muilla kuin alkuperaisilla akuilla. Al4 kdyta akkuja, joita ei voi ladata.

e Pida jatkojohdot etdalla liikkuvista vaarallisista osista, jotta johdot eivat vaurioidu, mika voi johtaa
kosketukseen jannitteisten osien kanssa.

® Tassa asiakirjassa kaytetyt kuvat/naytot ovat vain viitteellisia. Tutustu todellisiin tuotteisiin.

1.2 Asennusta koskevat turvallisuusohjeet

e V3alta latausaseman asentamista paikkoihin, joissa ihmiset voivat kompastua siihen.

e Ald asenna latausasemaa paikkoihin, joissa on seisovan veden vaara.

e Ald asenna latausasemaa ja sen lisdvarusteita 60 cm:n sisélle palavasta materiaalista. Latausaseman
javirtalahteen toimintahairiot tai ylikuumeneminen voivat aiheuttaa palovaaran.

® USA:ssa/Kanadassa asuville kayttgjille: Jos virtalahde asennetaan ulkotiloihin, on olemassa
sdhkdiskun vaara. Asenna vain katettuun luokan A GFCl-pistorasiaan (RCD), jossa on sdankestava

kotelo, ja varmista, etta pistokkeen suojus on asetettu tai poistettu.

1.3 K&ytt6a koskevat turvallisuusohjeet

e Pida kddet ja jalat kaukana pydrivista terista. Ald aseta késiasi tai jalkojasi robotin I&helle tai sen alle,
kun se on paalla.
e Al3 nosta tai siirré robottia, kun se on paall3.

e Pysayta robotti, kun tyoskentelyalueella on ihmisig, erityisesti lapsia tai elaimia.



e Varmista, ettei nurmikolla ole esineita, kuten kivia, oksia, tyokaluja tai leluja. Terat voivat vaurioitua,
jos ne joutuvat kosketuksiin jonkin esineen kanssa.

e A3 aseta esineitd robotin, latausaseman tai RTK-vertailuaseman péalle.

e Al4 kayta robottia, jos STOP-painike ei toimi.

e Valta robotin tormaamista ihmisiin tai elaimiin. Jos ihminen tai elain tulee robotin reitille, pysayta se
valittdmasti.

® Aseta robotti aina OFF-asentoon, kun se ei ole kaytossa.

e Ala kayta robottia samanaikaisesti upposadettimen kanssa. Kayta aikataulutoimintoa varmistaaksesi,
etta robotti ja upposadetin eivat toimi samanaikaisesti.

e \/alta asettamasta kanavaa, johon on asennettu upposadettimia.

e Al4 kayta robottia, jos tydskentelyalueella on seisovaa vettd, esim. vesilatakoita rankkasateen jalkeen.

1.4 Turvallisuusohjeet huoltoa varten

Katkaise robotista virta, kun teet huoltotoimenpiteita.

® |rrota pistoke latausasemasta ennen latausaseman puhdistamista tai huoltoa.

e Al4 kayta robotin puhdistamiseen korkeapainepesuria tai liuottimia.

® Varmista, etta asetat pesun jalkeen robotin maahan normaaliin asentoon, ei ylosalaisin.

e Ald kaanna robottia yldsalaisin alustan pesemiseksi. Jos kdannat sen puhdistusta varten, varmista,
etta palautat sen jalleen oikeaan asentoon. Tama varotoimenpide on tarpeen, jotta vesi ei paase

vuotamaan moottoriin ja mahdollisesti vaikuttamaan normaaliin toimintaan.



1.5 Akun turvallisuus

Litiumioniakut voivat rajahtaa tai aiheuttaa tulipalon, jos ne puretaan, oikosuljetaan, altistetaan vedelle,

tulelle tai korkeille lampatiloille. Kasittele niitd varoen, ala pura tai avaa akkua ja valta kaikenlaista

sahkoista/mekaanista vaarinkayttoa. Sailyta niita suojassa suoralta auringonpaisteelta.

e Kayta vain valmistajan toimittamaa akkulaturia ja virtalahdetta. Sopimattoman laturin ja virtaldhteen
kaytto voi aiheuttaa sahkoiskuja ja/tai ylikuumenemista.

e ALA YRITA KORJATA TAI MUUTTAA AKKUJA! Korjausyritykset voivat aiheuttaa vakavia
henkilovahinkoja rajahdyksen tai sahkdiskun vuoksi. Jos akkuun syntyy vuoto, vapautuvat
elektrolyytit ovat syovyttavia ja myrkyllisia.

e Tama laite sisaltaa akkuja, jotka vain ammattitaitoiset henkilGt voivat vaihtaa.

1.6 Jaannosriskit

Kayta suojakasineita, kun vaihdat terig, jotta valtat loukkaantumiset.

1.7 Kayttotarkoitus

Mammotion-robotit on suunniteltu kotitalouksien nurmikonhoitoon, eika niita ole tarkoitettu kaupalliseen

kayttoon.

1.8 Havittiminen

H&vita tdma tuote paikallisten elektroniikkaromua (WEEE) koskevien maaraysten mukaisesti. Ald havita
sitd tavallisen kotitalousjatteen mukana. Vie se sen sijaan valtuutettuun kierratyskeskukseen tai
kerayspisteeseen, jotta varmistetaan elektronisten komponenttien turvallinen kasittely ja ympariston

kannalta vastuullinen havittaminen.



2 Esittely

2.1 Tietoa Mammotion LUBA Mini AWD -sarjasta

LUBA mini AWD -sarja, jaljempana LUBA tai robotti, on 4-vetorobottiruchonleikkuri, jonka
jousitusjarjestelma tarjoaa jousen avulla paremman pidon. Robotti on varustettu RTK GNSS -navigointi- ja
virtuaalikartoitusjarjestelmill, joiden avulla kayttajat voivat mukauttaa leikkuutehtaviaan maarittelemalla
erilaisia leikkuualueita ja -aikatauluja Mammotion-sovelluksessa. Lisaksi robotti tarjoaa loT-huollon ja
sadeanturin, hands-free-kayton ja tarkan nurmikonhoitokokemuksen.

Robotti on hiljattain varustettu vision-moduulilla, 4G-moduulilla, aaniohjauksella, varkaudenestolla jne.,
jotka selitetaan seuraavissa kappaleissa.

Robotista on kahdenlaisia malleja:

e Vakioversio (mallit: 800 ja 1500) — leikkuukorkeus 20-65 mm.

e H-versio (mallit: 800H ja 1500H) — leikkuukorkeus 55-100 mm.

2.1.1 Tietoa vision-moduulista

Robotti on varustettu vision-moduulilla, joka tarjoaa vision-paikannuksen, vision esteiden tunnistuksen ja

FPV-tilan.

e \ision-paikannus auttaa varmistamaan paikannustarkkuuden, kun RTK-paikannus ei onnistu
heikkojen satelliittisignaalien vuoksi.

e \ision esteiden tunnistus tunnistaa edessa olevat esteet.

e [PV-tilaa voidaan kayttaa valvontaan kuten turvakameraa.

2.1.2 Tietoa paikannuksesta

Robotti on varustettu RTK-navigointijarjestelméalld (reaaliaikainen kinemaattinen jarjestelma),
integroidulla monianturisella navigointijarjestelmalld ja vision-paikannusjarjestelmalla, jotka tarjoavat

tarkempia paikannustietoja.



RTK-paikannus

RTK on differentiaalinen GNSS-paikannustekniikka, joka parantaa huomattavasti paikannustarkkuutta
noin 5 cm:iin. Robotti kdyttda neljda globaalia navigointijarjestelmaa (GPS, GLONASS, BeiDou ja Galileo) ja
se kayttaa taydentavia antureita, joten sen tarkkuus on lahes 100 kertaa parempi kuin perinteisten GPS-

jarjestelmien.
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Robotti RTK-vertailuasema ja Rakennus

latausasema

1. RTK-vertailuasema vastaanottaa satelliittisignaaleja, joten se tarvitsee esteettoman ympariston ja
nakyman avoimelle taivaalle.

2. Robotti toimii samalla tavalla, ja se tarvitsee nakyman avoimelle taivaalle satelliittisignaalien
vastaanottamiseksi.

3. Tiedonsiirto RTK-vertailuasemasta robottiin on mahdollista. Tama ei tarkoita sita, etta jokaisesta
nurmikon pisteesta on jatkuvasti oltava esteeton nakyma RTK-vertailuasemalle. Niin kauan kuin

siirtotie ei ole taysin tukossa, tiedot voidaan lahettaa radioteitse.

Vision-paikannus

Robotti kayttaa ensisijaisesti RTK-paikannusta itsensa paikantamiseen. Tilanteissa, joissa esteet, kuten
raystaat tai puut, estavat satelliittisignaalit kartoituksen ja leikkuun aikana, robotti voi kuitenkin toimia

tehokkaasti vision-paikannuksen avulla.



2.1.3 Tietoa esteiden tunnistamisesta

Robotti tukee seka visuaalista ettd ultradanella toimivaa esteiden tunnistamista. Vision-jarjestelmalla
voidaan tunnistaa esteet ja reagoida niihin sen mukaisesti, kun taas ultradanijarjestelmaa kaytetaan

esteiden tunnistamiseen hamarassa ymparistdssa, jossa visuaalinen tunnistaminen on vaikeaa.

2.1.4 Tietoa liitettdavyydesta

Robotti tukee kolmea liitdntamenetelmaa, nimittain  Bluetoothia, Wi-Fi-yhteytta ja 4G-
matkapuhelinverkkoa. Bluetoothia kaytetaan robotin yhdistamiseen puhelimeen, kun taas Wi-Fi- ja 4G-

matkapuhelinverkkoa kaytetaan internetin kayttamiseen.

2.1.5 Tietoa nurmikkotaiteesta

Hyodyntamalla tekoalyalgoritmeja leikkuureitin, leikkuukorkeuden ja leikkuukulman raataldimiseksi
robotti voi luoda erikoiskuvioita Mammotion-sovelluksen kautta. Katso kohdasta Kuvion luominen

lisatietoa.

2.1.6 Tietoa automaattisesta latauksesta

Automaattisen lataustoiminnon ansiosta robotti palaa automaattisesti lataukseen, kun akun varaustaso

on alle 15 %.

2.1.7 Tietoa aaniohjauksesta

HUOMAUTUS

Robotti tukee nyt ddnikomentoja englanniksi, saksaksi ja ranskaksi.

Robotti on yhteensopiva seka Alexa- etta Google Home -aaniohjauksen kanssa. Kun se on linkitetty, voit
helposti aloittaa tai lopettaa tydskentelyn tai lataamisen yksinkertaisilla @@nikomennoilla. Katso kohdasta

Yhdistd Alexa-tilisi tai Yhdistd Google Home -tilisi lisatietoa.



2.1.8 Tietoa varkaudenestojarjestelmasta

® Talla hetkella saat push-ilmoituksen Mammotion-sovelluksen kautta, jos robottisi ylittda maaritellyn
alueen. Katso lisatietoa kohdasta Etsi laitteeni.

e Kayttajat voivat seurata robotin sijaintia GPS- ja 4G-paikannuksen avulla Mammotion-sovelluksen

kautta, kunhan se on verkossa. Katso lisdtietoa kohdasta Etsi laitteeni.



2.2 Pakkauksen sisilto

Varmista, etta osat l6ytyvat pakkauksesta oman vaihtoehtosi mukaisesti. Jos jokin osa puuttuu tai on
vaurioitunut, ota yhteys paikalliseen jalleenmyyjaan tai myynnin jalkeiseen tukeemme. Mammotion

suosittelee sailyttamaan pakkauksen tulevia kuljetus- ja sailytystarpeita varten.

2.2.1 LUBA mini AWD -asennussarja

LUBA mini AWD x1 Vision-moduuli x1 Turva-avain x1
iInN () (&)[() (&)
Tera x6 (varakayttoon) Ruuvi x6 (varakayttoon) Aluslevy x6 (varakayttoon)

2.2.2 Latausaseman asennussarja

Latausaseman pohja x1 Sadesuoja

Latausaseman virtalahde x1 Paalu x4



2.2.3 RTK-asennussarja

RTK-vertailuasema x1

Maapaalu x1

Paisuntapultti x4

2.2.4 Tyokalusarja

Kuusioavain 8 mm x1

Kaapelitappi x4

Radioantenni x1

RTK-vertailuaseman
jatkokaapeli (5 m) x1

Harja x1

Ruuvitaltta (ristipaa + T20
hex-karki) x1
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Asennustolppa x2

RTK-vertailuaseman virtaldhde
x1

Johtoside x4



2.3 Tuotteen symbolit

Nama symbolit I6ytyvat tuotteesta. Tutustu niihin huolellisesti.

Symboli Kuvaus

& Varoitus.

Il_ll Lue kayttoopas ennen tuotteen kayttoa.

c € Tama tuote on sovellettavien EU-direktiivien mukainen.

Made in China | TAma tuote on valmistettu Kiinassa.

F’ Tata tuotetta ei saa havittaa tavallisen kotitalousjatteen mukana. Varmista,
= etta tuote kierratetaan paikallisten lakisaateisten vaatimusten mukaisesti.
:D—D_C Kayta irrotettavaa syottoyksikkoa TS-A060-2802151.

TS-A060-2802151

:D—D_C Kayta irrotettavaa syottoyksikkoa TS-A012-1201002.
TS-A012-1201002

\i‘ Tama tuote voidaan kierrattaa.
‘__"" | Pida tdman tuotteen pakkaus kuivana.
__i_- ‘ Taman tuotteen pakkausta ei saa peittaa.
-:_;_‘ Kallistaminen kielletty.
| ! | Tama tuote on sarkyva.
i g ‘ Tuotteen pakkauksen/tuotteen paalle ei saa astua.

Luokan Il laite.

A Pida kadet tai jalat etaalla liilkkuvista osista.

-11-



Symboli

Kuvaus

Al3 aja tuotteella.

Pida turvallinen etaisyys tuotteeseen kayton aikana.

VAROITUS - Al koske pydrivaan teraan.

VAROITUS - Lue kayttdohjeet ennen tuotteen kayttoa.

VAROITUS - Pida turvallinen etaisyys koneeseen kayton aikana.

VAROITUS - Poista estolaite ennen koneen tydstamista tai sen nostamista.

VAROITUS - Al4 aja koneella. Ald koskaan laita kasiasi tai jalkojasi tuotteen
lahelle tai sen alle.

-12 -



2.4 Tuotteen yleiskatsaus

2.4.1 LUBA mini AWD

1. Hatapysaytyspainike 2. Ohjauskeskus
3. Sivu-LED 4. Kahva

5. Sadeanturi 6. Vision-moduuli
7. Lisavalo 8. Etupuskuri
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Monisuuntainen pyora
Leikkuukiekko
Irrotettava akku

|atausalusta

10. Takapyodra
12. Leikkuutera

14. Infrapunavastaanotin
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Ohjauskeskus

START dlli
=1
Painike/kuvake Nimi Kuvaus
ﬁ Kotipainike ® Paina ﬁ paina sitten START latausasemaan
5.!1' Ruohopainike palaamiseksi.

® Paina 5.!1' paina sitten START ty6skentelyn jatkamiseksi /

robotin lukituksen avaamiseksi.

START Start-painike il
® Kaksoisnapsauta == laskeaksesileikkuukiekon

puhdistusta varten.
Q)‘ Virtapainike Kytke robotti paalle / pois paalta painamalla pitkaan
I
Q—painiketta.
Jos ilmenee odottamattomia ongelmia, voit pysayttaa robotin

Hatapysaytyspainike
valittomasti painamalla tata painiketta.

-15-



2.4.2 Latausasema ja RTK-vertailuasema

":_ L3
O
|l 'I.ll.l.‘ 1
1] . -"_.ljﬂ.l':;_:-;j.:l.:'l . 1T
1. RTK-vertailuaseman LED-merkkivalo 2. Nuppi — kadanna RTK-vertailuaseman
kiinnittamiseksi
3. Radioantenni 4, | atausaseman LED-merkkivalo
5. Lataustappi 6. Infrapunalahetin

-16 -



2.4.3 LED-koodit

Robotti

Merkkivalo

Sivu-LED

Paikannuksen
merkkivalo

Latausasema

Vari

Vilkkuu vihreana
Palaa vihreana
Palaa punaisena

Pois paalta

Tila
Palaa punaisena

Hengittava
punainen

Hitaasti vilkkuva
punainen

Nopeasti vilkkuva
punainen

Pois paalta

Palaa vihreana
Vilkkuu punaisena
Vilkkuu sinisena

Palaa sinisena

Kuvaus

Kuvaus

Robotti toimii oikein.

OTA-paivitys kaynnissa

Robottia ladataan

Hatapysaytyspainike on aktivoitu

Akku vahissa

Robotti on jaanyt kiinni

Robottia on nostettu/kallistettu/kaannetty ympari
Robottijarjestelman toimintahairio
Robottijarjestelman paivitys epaonnistui
Robotti on kytketty pois paalta

Robotti on lepotilassa

Sivu-LED on kytketty pois sovelluksesta

Robotti ei toimi manuaalisessa ohjaustilassa

Paikannus toimii hyvin.

Paikannusjarjestelman toimintahairio.

Paikannusjarjestelmaa alustetaan.

Robotin virrankytkenta onnistui.

Robotti on latausasemassa.

Robotti ei ole latausasemassa.

Latausaseman toimintahairio

Ei virransyottoa
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RTK-vertailuasema

Vari

Vilkkuu sinisena
Vilkkuu vihreana
Palaa vihreana

Palaa sinisena

Pois paalta

Palaa punaisena

Kuvaus

Vertailuasemaa paivitetaan.

Vertailuasemaa alustetaan.

Paikannustilaksi on asetettu RTK Datalinkin kautta, ja se toimii hyvin.
Paikannustilaksi on asetettu RTK Internetin kautta, ja se toimii hyvin.
e Paikallinen aika on klo 18.00 ja 8.00 valilla.

e FEivirransyottoa.

RTK-vertailuaseman toimintahairio
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3.1 Valmistelu

3 Asentaminen

® | uejaymmarra turvallisuusohjeet ennen asennusta.

e Kayta alkuperaisia osia ja asennustarvikkeita.

e Piirra nurmikko ja merkitse esteet. Tama helpottaa latausaseman ja RTK-vertailuaseman

sijoituspaikan tutkimista ja virtuaalisten rajojen asettamista.

3.2 RTK-vertailuaseman sijaintipaikan valitseminen

RTK-jarjestelman suorituskyvyn optimoimiseksi RTK-vertailuaseman on sijaittava avoimella alueella

satelliittisignaalien vastaanottamiseksi. Voit asentaa RTK-vertailuaseman tasaiselle, avoimelle maalle tai

esteettomalle seindlle tai katolle. Yleisesti jos nurmikkosi on L-muotoinen, voit asettaa vertailuaseman

seindan, katolle tai maahan. Jos nurmikkosi on O-muotoinen, U-muotoinen tai sinulla on erillisia

nurmikoita, on suositeltavaa sijoittaa RTK-vertailuasema seinaan tai katolle.

L-muotoinen

[ G 1k )

A

U-muotoinen

O-muotoinen
Erilliset nurmikot
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Sijaintivaatimukset ovat seuraavat:

e RTK-vertailuasema on suunnattava pystysuoraan, kuten alla on esitetty:

e Sijoita RTK-vertailuasema tasaiselle, avoimelle maalle tai esteettomalle seinalle tai katolle. Varmista,
ettei Iahelld ole raystaita tai puita, jotka voivat estaa satelliittisignaaleja.

e Sailyta vahintaan 3 metrin etdisyys RTK-vertailuaseman ja minka tahansa seinan tai puun valilla.

Avoin taivas

o

23 m 23 m
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3.3 Latausaseman sijaintipaikan valitseminen

Aseta latausasema tasaiselle alustalle.

e ALA asenna latausasemaa L-kirjaimen muotoisen rakennuksen kulmaan tai kahden rakennuksen
valiselle kapealle polulle.

e Latausalueen (1x1 m latausaseman edessd) on oltava vapaa esteistd tai muista esineista.

e [atausaseman pohjalevy ei saa olla taipunut tai kallistunut.

® Asetalatausasema nurmikkoon pain.

® Jos latausasema sijoitetaan nurmikon ulkopuolelle, luo kanava, joka yhdistaa sen nurmikkoon.

HUOMAUTUS

Jos latausasema asennetaan betonipinnalle, kiinnita se paisuntapulteilla.
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3.4 Asentaminen

3.4.1 Vision-moduulin asentaminen

1. Poista kansi.
Kytke vision-moduulin johtimet yhdistamalla vastaavat kolme johdinta seka varin ja muodon mukaan.

Jarjesta johtimet oikein, kiinnita sitten vision-moduuli paikalleen ja kirista ruuvit kuusioavaimella.

F @4 DN

Irrota vision-moduulin tarra.
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3.4.2 Latausaseman asentaminen

1.

Kokoa latausasema.

Valitse avoin paikka latausaseman
asentamista varten ja varmista, etta sen
edessa ei ole esteita.

Kiinnita latausasema paikalleen neljalla

paalulla ja 8 mm:n kuusioavaimella.

Liitd latausaseman kaapeli (pidempi)
latausaseman virtalahteeseen.

Kytke latausaseman virtalahde
pistorasiaan.

Aseta robotti latausasemaan lataamisen

aloittamiseksi.

HUOMAUTUS
® Lataa robotti ensimmaistd
kayttOkertaa varten, jotta se

aktivoituu.

8 mm
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3.4.3 RTK-vertailuaseman asentaminen

RTK-vertailuasema voidaan asentaa joko nurmikolle tai kiinnittaa seinalle. Valitse optimaalinen

asennustapa nurmikkosi muodon mukaan.

Maahan asennus

1. Kokoa kaksi asennustolppaa.

2. Kiinnita radioantenni RTK- e

vertailuasemaan.

3. Asenna RTK-vertailuasema
asennustolppaan.

4. Kiinnitd maapaalu asennuspohjaan.

Wig T
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Tybnna asennustolppa tukevasti
nurmikkoon latausaseman lahelle.

Saada nuppia varmistaaksesi, etta RTK-
vertailuasema on pystyasennossa ja

vakaasti.

Yhdista ~ RTK-vertailuaseman  kaapeli
latausaseman kaapeliin (lyhyempaan).
Kayta johtosidettda ja kaapelitappia

kaapelien kiinnittamiseen siististi.

-25-
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Seinaasennus

1. Valitse raystaan leveyden mukaan joko

pidemmat tai lyhyemmat tolpat.

al. Kokoa yhteen kaksi asennustolppaa, jos

raystaat ovat leveat.

a2. Irrota ensin asennustolpan jalusta ja
pitka tolppa ja kokoa sitten lyhyt tolppa

jalustaan.

2. Kiinnitad radioantenni RTK-

vertailuasemaan.
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Kiinnitd RTK-vertailuasema

asennustolppaan.

Saada nuppia varmistaaksesi, etta RTK-
vertailuasema on pystyasennossa ja

vakaasti.

Poraa nelja reikaa (10 x 40 mm) sopiviin
kohtiin ja asenna paisuntapultit reikiin.
Kiinnita RTK-vertailuasema seinalle

neljalla pultilla (M8 x 50) ja kiinnita pultit

tukevasti.

Yhdista RTK-vertailuaseman jatkokaapeli
(5 m) RTK-kaapeliin ja virtaldhteeseen.
Kytke virtalahde seinapistorasiaan.

Kayta johtosidetta kaapelin

kiinnittamisessa tolppaan.

-27 -
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4 Kayttaminen

HUOMAUTUS

Nayttokuvat ovat vain viitteellisia. Katso todellisia kayttoliittymia.

4.1Valmistelu

® | uejaymmarra turvallisuusohjeet ennen kayttoa.
® | atausasema ja RTK-vertailuasema on asennettu oikein.
® \Varmista, etta robotti on jo telakoitu latausasemaan.

e Varmista, etta verkko on vakaa ja pida puhelimen Bluetooth paalla.

4.2 Mammotion-sovelluksen lataaminen

Robotti on suunniteltu toimimaan Mammotion-sovelluksen avulla, lataa ilmainen Mammotion-sovellus
ensin. Voit skannata alla olevan QR-koodin saadaksesi sen Android- tai Apple-sovelluskaupoista tai etsia

Mammotionia naista kaupoista.

Kun olet asentanut sovelluksen, rekisterdidy ja kirjaudu sisaan. Kayton aikana sovellus voi tarvittaessa
pyytaa kayttooikeutta Bluetoothiin, sijaintitietoihin ja lahiverkkoon. Jotta kayttd olisi optimaalista, on
suositeltavaa sallia edella mainitut kayttéoikeudet. Lisatietoja on tietosuojasopimuksessamme. Mene
kohtaan Mammotion-sovellus > Mina > Tietoa Mammotionista > Tietosuojasopimus.

Jos haluat kirjautua sisaan kolmannen osapuolen tililla, napauta S tai ‘ kirjautumissivulla jatkaaksesi.

Mammotion-sovellus tukee nyt kirjautumista Google- ja Apple-tileilla.
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4.3 Tuotteesilisddminen

HUOMAUTUS
® e Varmista, etta puhelimen ja robotin valinen etaisyys on alle 3 metria.
e Voit ohittaa Wi-Fi-asennuksen, jos kaytat 4G-matkapuhelinverkkoa. Optimaalisen

suorituskyvyn varmistamiseksi on suositeltavaa muodostaa yhteys myos Wi-Fi-verkkoon.

4.3.1 Laitteiden lisaaminen

1. Lisaa robotti tai RTK-vertailuasema napauttamalla +.
Valitse Lisaa.
Noudata nayton ohjeita laitteen maarittamiseksi.

Noudata nayttoon tulevia ohjeita, jotta laitteen yhdistaminen ja verkon maarittaminen onnistuvat.

o or AN

Noudata nayttoon tulevia ohjeita sisaanrakennetun SIM-kortin aktivoimiseksi.

a

o
— . -

£
-
k

L0
y -
[ o
W"% |
aral |

4

)

%
'

Add

%
L
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4.3.2 Uuden RTK-vertailuaseman lisaaminen vaihdon jalkeen

Jos RTK-vertailuasemasi on vaihdettu, lisaa uusi RTK-vertailuasema noudattamalla alla olevia ohjeita.

1. Napauta Asetukset > Paikannustila > RTK Datalinkin kautta.

- e N — B
(et o u [lesice u

AT Benisag

@ - o -

IFlyei fannicw

WS remr tier=ed

— S
- 7\ iﬂ J {%-L

2. Anna uusi LoRa-numero. LoRa-numero on merkitty RTK-vertailuaseman tyyppikilpeen. Jatka

napauttamalla OK.

3. Tarkista, ettd LoRa-numero vastaa tyyppikilvessa olevaa numeroa ja ettd RTK-yhteys

nayttaa"Yhdistetty”. Asetus on nyt onnistunut.

BTH Paring MRengs
KK N ol [ ——
| T— . X
Bl o LI TS S——
\ P J

HUOMAUTUS

RTK-vertailuaseman vaihtaminen edellyttaa, etta kartoitat nurmikon uudelleen, jos kartta on jo
luotu.
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4.4 SIM-kortin aktivoiminen

Jos et aktivoinut SIM-korttia laitteen sitomisprosessin aikana, voit tehda sen napauttamalla etusivun
tilapalkkia:

1. Napauta Tilapalkki etusivulta.

2. Napauta 4G-tila-painiketta.

3. Napauta Aktivoi ja odota, etta aktivoinnin suorittaminen onnistuu.

E &

\ J X 7 N J

4.5 Laiteohjelmiston paivittdminen

Optimaalisen  kayttokokemuksen saamiseksi varmista, ettd robotin ja RTK-vertailuaseman

laiteohjelmistoversiot on paivitetty uusimpiin versioihin.

I'-I"

[

""'||
o
Dhivicin WP mationn @’
> Paivita laiteohjelmisto @'j

1. Paivita laiteohjelmisto menemalla kohtaan Asetukset >
Laitteen tiedot > Robotin versio.
2. Varmista, etta robotti on liitetty vakaaseen verkkoon.
Valta paivityksen aikana sovelluksesta poistumista, muiden

toimintojen suorittamista tai robotin sammuttamista.
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4.6 Luo kartta

4.6.1 Tehtavaalueen kartoittaminen
Ennen kartoittamista

Ennen kartoittamista on tarkeaa olla tietoinen seuraavista.
e® Poista roskat, lehtikasat, lelut, johdot, kivet ja muut esteet nurmikolta. Varmista, ettei nurmikolla ole

lapsia tai elaimia.
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Nurmikon kartoittaminen

1. Varmista, ettéd robotti on paalla ja puhelimesi Bluetooth on paalla. Puhelimesi muodostaa
automaattisesti yhteyden robottiin Bluetooth-yhteydella.

- — B

2. Aloita napauttamalla Luo kartta.

W

L.resild & rEmf

3. Jatka valitsemalla Manuaalinen
kartoittaminen tai Automaattinen

kartoittaminen.

Manuaalinen kartoittaminen

1. Ohjaarobotti oikeaan aloituskohtaan

kehalla ja aloita kartoittaminen

» ; ™
napauttamalla * .
e Siirra virtuaalista ohjaussauvaa - - i
ylos tai alas ohjataksesi robotin |
lilkettd eteenpain tai taaksepain. AT—— -k
N . M S J
e Siirrd virtuaalista ohjaussauvaa

vasemmalle tai oikealle kdantddksesi

robottia vasemmalle tai oikealle.
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Ohjaa robottia kehaa pitkin. Pida ohjain 1,5

metrin sisalla robotista, jotta Bluetooth-

yhteys pysyy vakaana.

a)

b)

Jos kehalla on este, kuten seina, aita,
oja tai epatasainen polku, sailyta
vahintdan 15 cm:n etaisyys kehasta

ohjatessasi robottia.

Jos kehdlla on tasainen polku,
suosittelemme ohjaamaan robottia
polkua pitkin, jotta leikkaaminen olisi

tehokkaampaa.

Tyhjenn@ kaikki tallentamattomat tiedot

napauttamalla Hylkaa ja poistu ja kartoita

tarvittaessa uudelleen kartoitusprosessin

aikana.

-34-
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i€

4. Ohjaa robotti takaisin aloituskohtaan ja

lopeta  kartoittaminen  napauttamalla

Tallenna.

e
T gy pmd

Automaattinen kartoittaminen

HUOMAUTUS

e Poista kaikki esteet ennen automaattisen kartoittamisen aloittamista.
Pida puhelimesi aktiivisena alaka vaihda muihin sovelluksiin.

Seuraa robottia kartoitusprosessin aikana.

®

Varmista, etta robotin ja puhelimesi valinen Bluetooth-yhteys sailyy keskeytymattomana.

Al3 kdyta automaattista kartoittamista kohteissa, joissa on portaita, kallioita, lampia tai

muita vastaavia esteita.

Automaattinen kartoitustoiminto kayttaa robotin

vision-kameraa tunnistaessaan nurmikon fyysisen ?‘

kehan. Kun kamera tunnistaa selkean kehan, ||
L

automaattinen kartoitus aktivoituu, jolloin robotti voi |’

kartoittaa nurmikon kehan itsenaisesti.
Kaynnista tama toiminto napauttamalla

Automaattinen kartoittaminen.
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Jos robotissa on toimintahairié, napauta Stop-

painiketta ja jatka kartoittamista manuaalisesti |

ohjaten. 1\

HUOMAUTUS
® e Kartoitettaessa jarjestelmd arvioi alueen. Varmista, ettd alue ei ylitd ylarajaa (katso
lisdtietoja kohdasta Tekniset tiedot) tai tehtdvaalueen kartoitus epdonnistuu.

® Ajarobotti ensin pois tehtavaalueelta tai no-go-vyohykkeeltd, jos uusi alue luodaan.
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4.6.2 No-go-vyohykkeen kartoittaminen

No-go-vydhykkeet luodaan altaille, kukkapenkeille, puille, juurille, ojille ja muille nurmikolla oleville esteille.

Robotti valttaa leikkuuta nailla maaritetyilla alueilla.

4 ™
1. Napauta Luo > No-go-vyohyke karttasivulla. | _ @ .
3 O
4 ™
]
2. Ohjaarobottia no-go-vyohykkeen ympari kehaa
pitkin, aloita kartoitus sitten napauttamalla *® .

3. Ohjaa robottia no-go-vyohykkeen kehaa pitkin .

ja takaisin aloituspisteeseen, jotta saat no-go-

vyohykkeen kartoituksen valmiiksi. it
-
r’ ™
E
Tips
4. |opeta maaritys napauttamalla Tallenna. e @
- 7
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4.6.3 Kanavan kartoittaminen

Kanava on tarkoitettu yhdistamaan erilaisia tehtavaalueita

latausasemaan.

1. Napauta Luo > Kanava karttasivulta.

2. Ohjaa robotti tehtavaalueelle. Aloita

kartoittaminen napauttamalla >

3. Ohjaa robottia manuaalisesti tehtavaalueelta

toiselle tehtavaalueelle tai latausasemaan.
HUOMAUTUS

e Kanavan on oltava leveampi

® kuin 1T metri.

® Kanavassa ei saa olla
merkittavia kuoppia.

-38 -
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4. | opeta maaritys napauttamalla Tallenna.
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4.6.4 Kuvion luominen

Kuvio on suunniteltu muokkaamaan
nurmikonleikkuuta  yksilollisemmaksi, ja sen
lisddmisen jalkeen kuvioidulla alueella oleva ruoho
sailyy leikattaessa, jolloin kuvio sailyy. Katso

kaytettavissa olevat kuviot sovelluksesta.

1. Napauta Luo > Kuvio karttasivulta.

2. Valitse kuvio, jonka haluat luoda.

3. Vedajalahenna/loitonna kuviota saataaksesi

sen sijaintia ja kokoa.

-40 -
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4. Viimeistele asetus napauttamalla Valmis.

Kun olet luonut kuvion, voit milloin tahansa ottaa
sen kayttoon tai poistaa sen kaytosta. Kun se on
kaytossa, kuvioalueen ruoho sailyy leikkuun aikana,
jolloin kuvio sailyy, tai se leikataan, kun kuvio on
poistettu kaytosta. Avaa ponnahdusikkuna

napauttamalla Muokkaa > s #s.

drma

- e e |

i1

[T I

1
sl R e

"-..@r

HUOMAUTUS

® e Kullakin tehtavaalueella voi olla enintdan 10 kuviota, kokonaisraja on 50 kuviota.

e Kuviota ei saa sijoittaa lilan lahelle tehtdvaalueen reunaa, no-go-vybhyketta tai

latausasemaa. Pida vahimmaisetaisyys, joka vastaa robotin leveytta.
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4.6.5 Kartan muokkaaminen

Alueen nimeaminen uudelleen

Mammotion sallii useampien alueiden luomisen. Hallinnan helpottamiseksi voit nimeta alueen uudelleen.

y ™\

1. Avaa ponnahdusikkuna napauttamalla :'*_:_

Muokkaa > s ss.

o
:
2. Anna nimi alueelle napauttamalla Nimea
uudelleen.
L A
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Alueen muuttaminen

Jos nurmikossasi tapahtuu muutoksia kartoittamisen jalkeen, kuten puun istuttaminen lahelle kehaa,

reian ilmestyminen tai heikot paikannussignaalit, voit muuttaa kartoitettua aluetta poistamatta sita

kokonaan.
' ks
- §
1. Avaa ponnahdusikkuna napauttamalla .
Muokkaa > s ss. jl"
- ] L
- P
S
F "a Hir -"l
N Rename

| - @[’J Hnd{fy@g

2. Piirra keha uudelleen napauttamalla Muuta.

Alueen/no-go-vyohykkeen/kanavan/kuvion poistaminen

4 Hap Editing _"'1
Kun haluat poistaa alueen, no-go-vyohykkeen, e .
kanavan, tyhjennyspaikan tai kuvion napauta ::: &
Muokkaa > | . Alueen poistaminen poistaa myds s - E
kaikki silla olevat kohteet. area d ~ @

\ J
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Useita paallekkaisia tehtavaalueita

Jos sinulla on useita osittain paallekkaisia nurmikkoalueita, paallekkainen alue osoitetaan sille

tehtavaalueelle, joka luotiin ensin. Kanavaa ei tarvita kahdelle tehtavaalueelle, joissa on paallekkaisia osia.

' ™
areal
Ared 2
Area 2
Areal PR
L A

RTK-vertailuasemaa ei voi siirtaa, kun nurmikon kartoitus on valmis

Al3 siirrd RTK-vertailuasemaa sen jalkeen, kun
kartta on luotu, tai tuloksena oleva tydskentelyalue
poikkeaa maaritetysta tehtavaalueesta.

Jos RTK-vertailuasemaa on siirretty, asenna se
takaisin alkuperdiseen sijaintiinsa tai poista
nykyinen kartta ja kartoita alue uudelleen
valitsemalla Asetukset @ > Robotin asetukset >

Poista kartta.
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4.7 Ruohonleikkuu

Valmistelu

Jos ilmenee odottamattomia ongelmia, paina STOP-painiketta ja varmista robotti. STOP-painike on

ensisijainen kaikkien komentojen joukossa.

e Jos nostoanturi aktivoituu, robotti pysahtyy. Paina Ruoho-painiketta ja sen jalkeen START-
painiketta lukituksen avaamiseksi.

® | eikkaa tehtavaalue enintaan kerran paivassa, muuten nurmikkosi voi vahingoittua.

e Varmista, etta robotti on latausasemassa tai tehtavaalueella ennen leikkuuta. Jos se ei ole, siirra tai

ohjaa robotti manuaalisesti latausasemaan tai tehtavaalueelle.

|
| i _

[P & I .* = -
] 3 )

e Varmista, etta tehtavaalueiden tai tehtavaalueen ja latausaseman valille on luotu kanava. liman sita

robotti ei pysty palaamaan automaattisesti lataukseen, kun akku on vahissa.

v
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4.7.1 Ruohonleikkuun aloittaminen

Jos et halua asettaa parametreja, voit aloittaa

ruohonleikkuun nopeasti napauttamalla

g etusivulta.

Jos haluat muokata asetuksia ennen tyoskentelya:

1. Napauta robotin kuvaa siirtyaksesi Kartta-

sivulle.

2. Paaset tehtavasivulle napauttamalla %
. > L =,

Ruohonleikkuu * .
3. Valitse alue, jonka haluat leikata.
4. Maarita parametrit napauttamalla E
5. Ota asetukset kayttdon  napauttamalla

Tallenna.

[ =]

6. Aloita leikkuu napauttamalla Start tai luo

tehtavalle aikataulu napauttamalla Tallenna.
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Tehtavan asetukset

Taajuus

Voit asettaa tyoskentelytaajuuden tassa.

< Nyt — Robotti aloittaa tyoskentelyn heti maarityksen jalkeen.

< Viikoittain — Robotti toistaa tehtavan viikoittain asetusten mukaan.

<~ Maaraajoin — maarita ei-tyopaivat. Jos esimerkiksi annat tassa 3 paivaa, robotti toimii joka neljas

paiva asetustesi mukaisesti.
Leikkuukorkeus
Voit saataa leikkuukorkeutta sovelluksen kautta.
Tehtavan nopeus
Voit saataa robotin tyoskentelynopeutta tassa.
Leikkuureitin kulma (°)

e Optimaalinen

Valitse algoritmin suosittelema tehokkain reitti 0-asteen suunnaksi.

Ennen asetusta Asetuksen jalkeen
® Mukautettu

Kulman saatoalue on 0-180°.
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Leikkuureitin tila

1. Siksak-reitti Pz

Robotti leikkaa suoraan ja yksittaisia riveja.

|
2. Shakkilautareitti
Robotti leikkaa suorissa riveissd sekd vaaka-
etta pystysuunnassa. | e
pysty | e
k. &

Tyoskentely kehalla

Kun toiminto on kaytdssa, robotti tyoskentelee kehaa pitkin. Kun toiminto on poistettu kaytosta, robotti

valttaa tyoskentelya kehalla.

Esteiden valttaminen

<~ Pois paalta |
Robotti yrittaa paasta valitun alueen jokaiseen
kohtaan. Kun se kohtaa esteen, se tormaa | ik : H‘t
siihen varovasti ja kiertda sen sitten, mika
takaa siistimman leikkauksen seinien ja

esteiden ymparilla.
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<~ Vakio )

3
F

Robotti vaistaa ennakoivasti esteitd | =

d____--"

tormaysten valttamiseksi, mika vahentaa

vahinkoja ja parantaa tehokkuutta.

< Herkka
Robotti valttda ennakoivasti esteitd ja muita |
kuin  nurmikkoalueita, mikd  vahentaa i y
kaatumisriskia tai nurmikolta pois joutumista.
Joitakin kuivuneita laikkuja saattaa kuitenkin

jadda huomaamatta, ja ne voivat myos tukkia

paluureitin.

Kun robotti tulee leikatessa alueelle, jolla RTK-signaalit ovat heikkoja

Jos robotti tulee leikatessa alueelle, jossa RTK-signaalit ovat heikot, monianturinen
fuusiopaikannusjarjestelma auttaa sita jatkamaan toimintaa vision-moduulin avulla. Vision-navigointi voi

kestaa 300 metria. Robotin on palattava RTK-signaalien kattamalle alueelle, ennen kuin vision-navigointi

saavuttaa rajansa, muuten se pysahtyy.
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4.8 Tehtaviaaikataulu

Aikataulutoiminnolla voit asettaa saanndllisen tehtavan, ja robotti tekee tyon automaattisesti asetuksesi

mukaisesti.

4.8.1 Aikataulun asettaminen

1. Siirry tehtdvasivulle napauttamalla Lisda 7 —_— '
etusivulta  tai  napauttamalla  Tehtavat
karttasivulta.

2. \Valitse alue, jonka haluat leikata.

3. Maarita parametrit napauttamalla E}

4, Ota  asetukset  kayttoon  napauttamalla

Tallenna. ' @j

5. Aloita tyoskentely napauttamalla Start tai luo \ .}

tehtavaaikataulu napauttamalla Tallenna.

HUOMAUTUS
® e Tehtavaaikataulun lisadminen on tilapaisesti pois kaytosta, kun robotti tydskentelee.
e® Aikataulu voidaan asettaa sen jalkeen, kun tehtavaalue on luotu.

e Katso kohdasta Tehtdvdn asetukset yksityiskohtaiset tiedot parametreista.
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4.8.2 Aikataulun muokkaaminen

Siirry aikataululuetteloon napauttamalla Tehtavat karttasivulla. Avaa pudotusvalikko napauttamalla

asettamastasi aikataulusta.

e Ota kayttoon — vaihda painike pois paalta , jotta aikataulu voidaan tarvittaessa poistaa
kaytosta.

o Nimea uudelleen — napauta muuttaaksesi aikataulun nimea.

® Muokkaa — napauta muuttaaksesi aikataulua.

e Suorita nyt — napauttamalla voit suorittaa taman aikataulun valittdmasti.

e Kopioi — napauttamalla voit luoda uuden aikataulun, jossa on samat asetukset, mutta sailyttaa
alkuperaisen aikataulun, ja valita sitten toisen muokattavaksi.

e Poista — napauttamalla poistat aikataulun.

Jos huutomerkki ilmestyy nakyviin, se osoittaa, ettd tehtavaaikataulua ei voida suorittaa virheiden

vuoksi. Saat lisatietoja napauttamalla huutomerkkia.

' —_— !

Tazhs Exaitls a O

Faiariv

Lo

7 e

Lzpp

Meleis
-

N A
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4.9 Manuaalinen ruohonleikkuu

Jos haluat leikata nurmikon mieluummin manuaalisesti, kdytdssasi on Manuaalinen ruohonleikkuu -
toiminto.

Turvallisuutesi varmistamiseksi kayté Manuaalinen ruohonleikkuu -toimintoa varovasti ja noudata
seuraavia ohjeita:

o Alaikaiset eivat saa kayttaa tata ominaisuutta;

e Valvoaina lapsia, lemmikkielaimia ja tarkeita esineita onnettomuuksien valttamiseksi;

e (le erityisen varovainen kayttdessasi manuaalista ruohonleikkuutoimintoa loukkaantumisten

valttamiseksi.

4.9.1 Manuaalisen ruohonleikkuun aktivoiminen

1. Napauta robotin kuvaa siirtyaksesi Kartta-sivulle.
Valitse karttasivulta Manuaalinen.

Napauta Manuaalinen ruohonleikkuu, veda sitten painike oikealle kdynnistaaksesi leikkuukiekon.

2 ooaN

Aloita tyoskentely ohjaamalla eteenpain/taaksepain tai kdanny vasemmalle/oikealle.
HUOMAUTUS
® o | eikkuukiekko pysahtyy automaattisesti b sekunnin kayttamattomyyden jalkeen.

e Veda oikealle sovelluksen kehottaessa kaynnistadksesi leikkuukiekon jokaisen

pysahdyksen jalkeen.
fr " -'."||
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4.10 FPV-tilan aktivoiminen

FPV-tila (First-Person View -tila) tarjoaa kiinnostavan tavan ohjata ja tarkkailla robottia. Kun aktivoit
taman tilan, robotin sisdinen kamera lahettaa suoraa videokuvaa, jolloin voit ndhda kaiken suoraan
robotin nakokulmasta ja saat paremman ohjauksen ja navigoinnin.

Lisaksi FPV-tila voi tehda robotistasi liikkuvan turvakameran, joka tarjoaa reaaliaikaista videovalvontaa ja
mahdollistaa eri paikkojen etavalvonnan katsottuna robotin nakdkulmasta.

> Aktivoi FPV-tila

4 e N

® Kun robotti on toiminnassa, napauta FPV- _
kuvaketta tyoskentelysivulta. @

.
'8 S
r"" =
a
e Napauta FPV-kuvaketta manuaalisen | e ™
ruohonleikkuun sivulta.

e Napauta FPV-kuvaketta vaakasuuntaisella |  *

karttasivulla. . ; .
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4.11 Tilan katsominen

Katso laitteen tila napauttamalla tilapalkkia.

~ — N\ = )
&

. AN S
Kuvake Nimi Kuvaus
* Bluetooth lImaisee Bluetooth-signaalin.
%‘T Wi-Fi-yhteys lImaisee yhdistetyn Wi-Fi-signaalin voimakkuuden.
F|I| 4G-yhteys lImaisee matkapuhelinsignaalin voimakkuuden.
"""' Akun taso lImaisee jaljella olevan akun varaustason.
@": Paikannus lImaisee paikannuksen tilan.

©

! Vision-moduulin tila [Imaisee vision-moduulin tilan.

e Paikannuksen tila — nayttaa satelliittipaikannuksen voimakkuuden.
< Fix — hyva paikannustila alle 10 cm:n tarkkuudella, jopa 2 cm avoimella taivaalla.
< Float — huono paikannustila, jonka tarkkuus on noin 50-200 cm.
< Single — huono paikannustila metritason tarkkuudella.
< Eiole — ei paikannustilaa.
*Vain Fix-tila sallii automaattisen ruohonleikkuun.
e Satelliitit — viittaa robotin ja RTK-vertailuaseman vastaanottamien satelliittien kokonaismaaraan.

< Rtarkoittaa robotin vastaanottamien satelliittien lukumaéaraa.
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< Btarkoittaa RTK-vertailuaseman vastaanottamien satelliittien lukumaaraa.

< C tarkoittaa seka robotin etta RTK-vertailuaseman vastaanottamien yhteistarkkailusatelliittien
lukumaaraa.

< LljaL2ilmaisevat vastaavasti L1- ja L2-taajuuksilla toimivia satelliitteja.

Signaalin laatu

< Rtarkoittaa robotin satelliittisignaalin voimakkuutta.

< Btarkoittaa RTK-vertailuaseman satelliittisignaalin voimakkuutta.

*Paikannuksen tarkkuuteen vaikuttavat satelliittisignaalin laatu ja yhteisten satelliittien maara.

Kohteet, kuten puut, lehdet, seinat ja aidat, voivat heikentaa signaalia ja aiheuttaa paikannusvirheita.

Vaikka seka robotti ettd RTK-vertailuasema tunnistavat yli 20 satelliittia, signaalin laatu voi silti olla

heikko tai huono.

Paikannustila — kolme paikannustilaa kaytettavissa.

RTK-yhteys — ilmaisee RTK-vertailuaseman yhteyden tilan.

Vision-paikannuksen tila — nayttaa vision-paikannuksen voimakkuuden.

< Hieno — vision-paikannus on optimaalinen.

< Huono — vision-paikannus on heikko.

< Alustus — vision-moduulia alustetaan.

< Eiole — vision-paikannus ei ole kaytettavissa.

Kirkkaus — nayttaa ymparistdn valon voimakkuuden.

<> Hieno — riittava kirkkaus vision-paikannusta varten.

< Pimea — kirkkaus on riittamatdn; vision-paikannus ei toimi.
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4.11.1 RTK-linkkitilan kytkeminen

iNavi-palvelu

iNavi-palvelun avulla robotti voi toimia ilman RTK-vertailuasemaa. Tama palvelu lisda joustavuutta ja

vahentaa asetusten monimutkaisuutta, mika helpottaa robotin kayttédnottoa useammissa eri kohteissa.
HUOMAUTUS

e iNavi-palvelu ei ole talla hetkella saatavilla joillakin alueilla. Ota yhteytta myynnin

jalkeiseen tukeen saadaksesi lisatietoja.
e Varmista, ettd 4G-verkko tai Wi-Fi-verkko on voimakas ja vakaa optimaalisen

suorituskyvyn varmistamiseksi.

Ota iNavi-palvelu kdyttoon

1. Siirry tilatietosivulle napauttamalla tilapalkki.
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2. Napauta Paikannustila.

3. Valitse iNavi-palvelu.

4. Palaa tilatietosivulle ja tarkista, etté RTK-

linkkitilassa  nakyy

paikannustilassa

nakyy "Fix’

“iNavi-palvelu’, RTK-

ja  RTK-

paikannustilassa nakyy "Yhdistetty’. Asetus on

nyt valmis.
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RTK Internetin kautta

RTK Internetin kautta kayttaa Internetid RTK-vertailuaseman ja robotin valiseen tiedonsiirtoon. Se
laajentaa merkittavasti RTK-sovellusten valikoimaa ja mahdollistaa toiminnan laajoilla maantieteellisilla

alueilla.

TARKEAA

e RTKInternetin kautta perustuu vakaaseen 4G-verkkoon. On erittain tarkeaa varmistaa,
. etta robotilla on luotettava 4G-yhteys.
_/ e Varmista, ettd seka robotti ettd RTK-vertailuasema on sidottu samaan tiliin.

o e (Optimaalisen toiminnan varmistamiseksi on suositeltavaa paivittaa seka robotin etta

RTK-vertailuaseman laiteohjelmisto uusimpiin versioihin.

Ota kdyttoon RTK Internetin kautta

|r"- — -‘\\l
1. Tarkista, etta tilarivin 4G-kuvake syttyy, mika
osoittaa SIM-kortin onnistunutta aktivointia.
Siirry tilatietosivulle napauttamalla tilapalkki.
4 —_— N
2. Napauta Paikannustila. Py M @5
- 7
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3. Valitse RTK Internetin kautta ja napauta RTK-

Pritiorng Mods

vertailuasemaa verkon maarittdmiseksi. s Seruice D
ATE i Il &
ATE avar Cwalabn
Camazpd
LS AN A

4. QOdota, ettad vihrea valintamerkki tulee nakyviin,
ja palaa sitten tilatietosivulle. Tarkista, etta FeEaaRg r

RTK-paikannuksen tilassa nakyy “Fix" ja RTK- TP T
:—-: ATH NS ﬁ N S———
yhteys nayttaa "Yhdistetty’. Asetus on nyt =

valmis.

RTK DataLinkin kautta

RTK DataLinkin kautta tarkoittaa RTK-vertailuaseman ja robotin valistd tiedonsiirtoa radioantennien

avulla.
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Ota kdyttoon RTK DataLinkin kautta

1. Siirry tilatietosivulle napauttamalla tilapalkki.

2. Napauta Paikannustila.

3. Valitse RTK DataLinkin kautta ja varmista, etta
naytetty  datalink-numero  vastaa  RTK-
vertailuaseman tyyppikilvessa olevaa numeroa.
Jos ndin ei ole, syota oikea numero. Jatka

napauttamalla OK.
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4. Palaa tilatietosivulle ja tarkista, etta RTK-
linkkitilassa nakyy "RTK DataLinkin kautta’,
RTK-paikannustilassa nakyy “FixX" ja RTK-
yhteystilassa nakyy "Yhdistetty’. Asetus on nyt

valmis.

-61-

Fer r g S

e B e
T Dpvmrren

[Se e 8]




Miten toimia, kun robotin paikannus ei ole Fix

Satelliitit (B): L1<20, L2 <20
Satelliitit (C): L1<20, L2 <20

Paikannustilan: Float

Toimenpiteet:

Sijoita RTK-vertailuasema alueelle, josta on esteeton nakyma taivaalle ja jossa ei ole fyysisia esteita alle

5 m:n etaisyydella. Vaihtoehtoisesti voit sijoittaa RTK-vertailuaseman seinalle tai katolle.

Signaalin laatu (B): Huono tai heikko

Paikannustilan: Float

Toimenpiteet:

Sijoita RTK-vertailuasema alueelle, josta on esteeton nakyma taivaalle ja jossa ei ole fyysisia esteita alle

5 m:n etaisyydella. Vaihtoehtoisesti voit sijoittaa RTK-vertailuaseman seinalle tai katolle.

Satelliitti (B): L1:0, L2:0
Satelliitti (C): L1:0, L2:0

Paikannustilan: Single

Toimenpiteet:

v

SRNEENERN

(\

Varmista, ettd RTK-vertailuaseman virtalahde toimii normaalisti.

Tarkista, etta RTK-vertailuaseman merkkivalo palaa vihreana klo 8.00-18.00 paikallista aikaa.
Tarkista, ettei RTK-vertailuasemassa ole vikoja, kuten vesivuotoja.

Varmista, etta radioantenni on asennettu.

Muodosta RTK-vertailuaseman ja robotin pariliitos uudelleen, jotta naet, voidaanko ongelma
korjata.

Jos vaihdat RTK-vertailuaseman, muodosta pariliitos uuden aseman ja robotin valille Mammotion-
sovelluksessa. Katso lisitietoa kohdasta Uuden RTK-vertailuaseman lisaéaminen vaihdon
jalkeen.

Satelliitit (R) < 25
Satelliitit (C): L1<20,L2<20
Paikannustilan: Float

Toimenpiteet:

Tarkasta, onko robotin sijaintialueella ja erityisesti robotin latauksen aikana, korkeita

puita/seinia/metalliesteita jne.

Signaalin laatu (R): Huono tai heikko
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Paikannustilan: Float

Toimenpiteet:

v
v
v

Tarkista, onko robotin nykyinen sijainti kokonaan tai osittain peitossa.

Jos robotti on sijoitettu latausasemaan, siirra se vahemman peitossa olevalle alueelle.

Jos robotti sijaitsee tehtavaalueen kehalld/kulmassa, saada kehaa/kulmaa siten, etta se ei ole
peitossa.

Jos robotti sijaitsee tehtavaalueella ja on menettanyt sijaintinsa esteiden, kuten puiden,

rautapoytien tai tuolien vuoksi, merkitse nama esteet no-go-vyohykkeiksi.

Satelliitit (R): O
Satelliitit (C): L1:0, L2:0
Paikannustilan: Ei ole

Toimenpiteet:

Tarkista, onko robotti sisalla tai onko sen takaosa metallin peitossa. Jos robotti on viallinen, ota

yhteytta myynnin jalkeiseen tiimiimme osoitteessa

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us

Satelliitit (B): L1:0, L2:0
Satelliitit (C): L1:0, L2:0
Paikannustilan: Float

Signaalin laatu (B): Ei ole

Toimenpiteet:

v
v

Tarkista, onko RTK-vertailuaseman virta katkaistu.

Jos robotti on lilan kaukana RTK-vertailuasemasta, pienenna RTK-vertailuaseman ja robotin
valista valimatkaa ja yrita uudelleen.

Tarkista, onko antennissa, RTK-vertailuasemassa tai robotin vastaanottimessa toimintahairio. Jos
nain on, ota yhteytta myynnin jalkeiseen tiimiimme osoitteessa

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us
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4.12 Asetukset

Paaset Asetukset-sivulle napauttamalla 0

HNeane u
:-E"."ﬂJ'.
[ =i P
N —

4.12.1Laitteen asetukset

Laitteen tiedot

< Laitteen nimi — muuta robotin nimi.

<~ Jakamisen hallinta — napauttamalla voit tarkastella jakamishistoriaa ja jakaa laitteen
perheesi kanssa.

< Robotin versio — tarkista robotin laiteohjelmiston versio.

< Laiteohjelmiston versiohistoria — nayttaa lokin laitteen laiteohjelmistoon tehdyista
paivityksista ja muutoksista.

< Verkkoasetukset — maarita robotin verkko.

< Lataalokit — napauttamalla voit |ahettaa ongelmat ja lokit Mammotionille. Voit liittaa
enintdan 5 kuvaa ja 1videon.

< Tehdasasetusten palautus — napauttamalla palautat tehdasasetukset. Kaikki lokit ja Wi-
Fi-salasanat poistetaan.

< Huolto — ndyttaa ajetun kokonaismatkan, leikkuuajan, akun kdyttdjaksot ja aktivointiajan.

< Irrota — napauttamalla irrotat nykyisen robotin. Robotit voidaan sitoa vain yhteen tiliin, eika

niita voi kayttaa ennen kuin ne on sidottu. Jos haluat siirtaa robotin omistusoikeuden, sinun

on vapautettava sen sitominen ennen sita.
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Verkkoasetukset — maarita robotin verkko.
Tehtavarekisteri — nayttaa aikaisemmat tehtavat seka valmiit etta keskeneraiset.
Lataa lokit — napauttamalla voit |ahettdd ongelmat ja lokit Mammotionille. Voit liittaa enintédan 5

kuvaa ja 1videon.

4.12.2 Robotin asetukset

TS

SRR R

Eileikkaa sadepaivina — kun otat tdman toiminnon kayttéon, robotti ei leikkaa, jos sataa.

Sivu-LED — napauttamalla kytket robotin sivuvalon paalle/pois paalta.

Automaattinen valaistus — kun tama on kaytéssa, robotin lisavalo aktivoituu automaattisesti
heikossa ympariston valaistuksessa parantaakseen esteiden valttamista vision-moduulin avulla.
Tyoskentelyajan ulkopuoliset ajat — napauttamalla asetat tydskentelyajan ulkopuolisen ajan.
Paikannustila — napauttamalla voit vaihtaa paikannustilaa tai nollata RTK-pariliitoskoodin.

Poista kartta — napauttamalla poistat nykyisen kartan.

Sijoita latausasema uudelleen — napauttamalla sijoitat latausaseman uudelleen. Katso lisatietoa
kohdasta Sijoita latausasema uudelleen.

Asniasetukset — napauttamalla vaihdat miehen tai naisen danen.
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Sijoita latausasema uudelleen

HUOMAUTUS

Kayta Sijoita latausasema uudelleen -toimintoa robotin latauksen aikana.

Yleensa latausasema on sijoitettava uudelleen, jos "':M"
® [ atausasemaa on siirretty.
® | atausasema on vaihdettu.
e Telakointireitilld on huomattava nousu.
® |atausprosessi epaonnistuu jatkuvasti. Settings
am -

1. Asennalatausasema sopivaan paikkaan.
2. Asetarobotti latausasemaan ja varmista, etta paikannustila on Hieno.
3. Valitse Asetukset &> Sijoita latausasema uudelleen. — &

N m——

4.12.3 Lataaminen

HUOMAUTUS

Kun suoritat lataustoiminnon, robotin on oltava tehtavaalueella.

Latauksen suorittaminen
» Napauta 2] karttasivulla Mammotion-sovelluksessa tai

> Paina robotin painiketta ﬂ paina sitten " ohjataksesi robotin latausasemaan.
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4.13 Huoltosivu

® Ohje — napauttamalla paaset asiakaspalveluun.

0 — P e Kauppa — napauttamalla siirryt Mammotion-kauppaan.
Tim e Akatemia —napauttamalla paaset kayttajan ohjeisiin.
ﬂl.,lc:um & e Opetusvideot — napauttamalla paaset opetusvideoihin.
u e Kayttoopas — napauttamalla paaset kayttdoppaaseen.

e Talvikunnossapito — napauttamalla paaset
talvikunnossapitotietoihin.
e Usein kysytyt kysymykset — nayttaa usein kysytyt
9 . kysymykset ja vastaukset niihin.
o Tietoa meista — napauttamalla naet lisaa tietoja
Mammotionista.
4 .14 Mina-sivu

e Laitteen hallinta ja jakaminen —

napauttamalla jaat laitteet.

e Etsilaitteeni — napauttamalla jaljitat laitteesi. 7~ —_— ™
® Alexa — napauttamalla linkitat Alexa-tilisi.
e Google Home — napauttamalla linkitadt Google Py i
Home -tilisi.
® Ohje — vaihda paalle/pois ohjeiden R
nayttamiseksi/piilottamiseksi.
e Kieli — vaihda kieli. o
e Lataa lokit — I3hetd ongelmasi ja lokisi
Mammotionille kasiteltaviksi. i * A

e Tietoa Mammotionista — napauttamalla naet
sovelluksen version, Kayttosopimuksen ja

Tietosuojasopimuksen.
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4.14.1Jaa laitteesi

Laitteen jakaminen antaa vastaanottajalle mahdollisuuden hallita ja kayttaa laitteen tietoja, mutta han ei

voi jakaa laitetta edelleen tai kayttaa sen varkaudenestotoimintoa.

1. Menet Mina-sivulle ja napauta Laitteen iy {?_“’I @} ......
hallinta ja jakaminen.
2. Valitse oma laitteesi jaettavaksi. -

3. Jatka napauttamalla Jaa henkilaille.

4. Jaa laitteesi valitsemalla Jaa tilin kautta tai
Jaa QR-koodin kautta.
e Jaaftilin kautta
a. Napauta Jaa tilin kautta.

b. Kirjoita jaettavan tilin numero ja &

: — S
napauta sitten Jaa.

c. Napauta vastaanottajan
Mammotion-sovelluksen
ponnahdusikkunassa Hyvaksyn.

e Jaa QR-koodin kautta [ w— )

a. QR-koodi ilmestyy napauttamalla
Jaa QR-koodin kautta.

b. Kaytd vastaanottajan Mammotion-

sovellusta QOR-koodin lukemiseen ja

napauta ponnahdusikkunassa | | {Fﬂ ]
Hyvaksyn.
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4.14.2 Lopeta laitteesi jakaminen

Omistaja

1. Menet Mina-sivulle ja napauta Laitteen
hallinta ja jakaminen.
2. Valitse laite, jonka olet jakanut.

3. Jatka napauttamalla Jakamisen hallinta.

4. Valitse vastaava jakohistoria ja napauta
Poista.
5. Peruuta vastaanottajan kayttooikeus

laitteeseen napauttamalla Vahvista.

Vastaanottaja

1. Menet Mind-sivulle ja napauta Laitteen hallinta
ja jakaminen.

2. Valitse laite, joka on jaettu sinulle.
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e
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3. Napauta Poista.
4, |opeta laitteen kayttaminen napauttamalla
vaikuta

Vahvista. Tama toimenpide ei

omistajan tietoihin.

4.14.3 Etsi laitteeni

Jos Mammotion-sovellukseen sidottu robotti tai
RTK-vertailuasema on kadonnut, voit jaljittaa

laitteesi menemallad kohtaan Mina > Etsi laitteeni.

Napauta laitetta siirtyaksesi seuraavalle sivulle,

V.

My Dewire

1 il Py b

Grulde

Confwi 1o b Flﬂnll@

jossa voit ottaa kayttoon tai poistaa kaytosta

kohteet Sijainti-ilmoitukset ja Sijainnin tallennus.

® Sijainnin ilmoitukset — Saat push-ilmoituksen,

kun robotti on yli 50 metrin paassa
tyoskentelyalueesta, jos olet ottanut ilmoitukset

kayttoon. i

® Sijainnin tallennus — Tallentaa robotin

sijaintihistoria, jos olet ottanut taman kayttoon.
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4.14.4 Yhdista Alexa-tilisi

HUOMAUTUS

e Sinun on luotava etukateen vahintaan yksi tehtava, ennen kuin voit aloittaa tyoskentelyn

® aaniohjauksen avulla.

® Jos samaan Mammotion-tiliin on liitetty useampi kuin kaksi robottia, aanikomento

ohjataan oletusarvoisesti viimeksi sidottua robottia.

f- " -‘\H

1. Mene Mina-sivulle ja napauta Alexa.
2. Jatka valitsemalla Luba 2 (Mammotion- (e
robotti).
3. Siirry valtuutussivulle napauttamalla Yhdista Canmeet tn Diteer Platfrrms
L]
Alexa. @
4. \Viimeistele toiminto napauttamalla lopuksi —
Yhdista.
- D,

Kun yhdistaminen onnistuu, voit ohjata robottia aanikomennoilla. Seuraavassa on joitakin esimerkkeja
kaynnistamisesta, keskeyttamisesta, pysayttamisesta, lataamisesta ja tilan tarkistamisesta:
Tyoskentelyn aloittaminen

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia aloittamaan tydskentely

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia aloittamaan tehtava xx (xx tarkoittaa asettamasi tehtavan nimea)
Tyoskentelyn keskeyttaminen

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia keskeyttamaan

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia odottamaan

Tyoskentelyn jatkaminen

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia jatkamaan
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Tyoskentelyn pysayttaminen

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia pysayttamaan tyoskentely
Palaaminen latausasemaan

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia lataukseen

-Alexa, pyyda Mammotion-robottia menemaan kotiin

Tilan tarkistaminen

-Alexa, pyyda Mammotion-robotin tila
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4.14.5 Yhdista Google Home -tilisi

HUOMAUTUS
Sinun on luotava etukateen vahintaan yksi tehtava, ennen kuin voit aloittaa tydskentelyn

aaniohjauksen avulla.

F’ E— -‘""|

My Dervice

1. Mene Mina-sivulle ja napauta Google Home.

Canhee] i DS Pletinmms

2. Siirry valtuutussivulle napauttamalla Yhdista

Google Home. Brogh Home
Guide é !'
3. Suorita asennus loppuun noudattamalla ohjeita.
a

Kun yhdistaminen onnistuu, voit ohjata robottia adnikomennoilla. Kokeile seuraavia komentoja:
Tyodskentelyn aloittaminen

-Hei Google, aloita ruohonleikkuu

-Hei Google, kdynnista LUBA nyt

-Hei Google, anna LUBAN kaynnistya

-Hei Google, laita LUBA kdynnistymaan

Tyoskentelyn keskeyttaminen

-Hei Google, keskeyta ruohonleikkuu

-Hei Google, keskeyta LUBA nyt

-Hei Google, anna LUBAN keskeyttaa

-Hei Google, laita LUBA keskeyttamaan
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Tyoskentelyn jatkaminen

-Hei Google, jatka ruohonleikkuuta
-Hei Google, anna LUBAN jatkaa

-Hei Google, laita LUBA jatkamaan
Tyoskentelyn pysdyttaminen

-Hei Google, pysayta ruohonleikkuu
-Hei Google, pysayta LUBA

-Hei Google, anna LUBAN pysahtya
-Hei Google, laita LUBA pysahtymaan
Lataa Luba

-Hei Google, telakoi LUBA

-Hei Google, anna LUBAN palata kotiin
-Hei Google, laita LUBA palaamaan kotiin
Tilan tarkistaminen

-Hei Google, onko LUBA kaynnissa?
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5 Kunnossapito

Mammotion kehottaa suorittamaan saanndllisia tarkastuksia ja kunnossapitotoimia viikoittain, jotta
robotin suorituskyky pysyy optimaalisena ja sen kayttoika pitenee. Turvallisuuden ja tehokkuuden vuoksi
kayta aina suojavaatetusta, kuten housuja ja tyOkenkia; valta avoimien sandaalien kayttoa tai paljain jaloin

liikkumista kunnossapitotoimien aikana.

5.1Puhdistaminen

VAROITUS
® Varmista, etta robotista on katkaistu virta ennen puhdistustéiden aloittamista.
& e Sammuta robotti aina ennen sen kaantamista yldsalaisin.
e Kun kaannat robotin yl0salaisin, kasittele sita varovasti, jotta vision-moduuli ei

vahingoitu.

5.1.1 Robotin puhdistaminen

Kotelo

Kayta pehmeaa harjaa tai kosteaa liinaa robotin kotelon puhdistamiseen. Valta alkoholin, bensiinin,
asetonin tai muiden syovyttavien tai haihtuvien liuottimien kayttéa, silla ne voivat vahingoittaa robotin

ulkonakoa ja sisalla olevia osia.

Pohja

Kayta suojakasineita puhdistaessasi alustaa ja leikkuukiekkoja. Poista roskat harjalla. Tarkista terat
vaurioiden varalta ja varmista, etta terdt ja leikkuukiekot pydrivat vapaasti. ALA kayta terdvia esineitd

pohjan puhdistamiseen.
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Etupyorat (monisuuntaiset pyorat)

Puhdista etupyorat harjalla tai vesiletkulla. Poista mahdollinen muta.

Takapyorat

Puhdista takapyorat saannollisesti harjalla tai vesiletkulla, jos ne likaantuvat.

Vision-kamera

Pyyhi vision-kameran linssi liinalla mahdollisten tahrojen poistamiseksi. Puhdas linssi on erittain tarkea

vision-moduulin suorituskyvyn kannalta.

Takaosa

Puhdista takaosan latausalustat ja infrapunavastaanotin saanndllisesti liinalla ruohonleikkuujatteiden ja
lian poistamiseksi. Naiden osien pitaminen puhtaana varmistaa asianmukaisen latauksen ja estaa

latausvirheet.

5.1.2 Latausaseman puhdistaminen

Puhdista infrapunalahetin ja lataustappi harjalla ja liinalla.

5.1.3 RTK-vertailuaseman puhdistaminen

Pyyhi RTK-vertailuasema liinalla, jotta kaikki kertynyt lika saadaan poistettua.
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5.2 Leikkuuterien ja moottorin huolto

VAROITUS
e Kayta aina suojakasineita, kun tarkastat, puhdistat tai vaihdat leikkuuteraa.

o ALA kaytd sdhkokayttdistd ruuvimeisselia leikkuukiekon kiristamiseen tai 16ysaamiseen.
& Kayta aina oikeita ruuveja ja Mammotionin hyvaksymia alkuperaisia teria.

e Vaihda kaikki leikkuuterat ja niiden ruuvit samanaikaisesti turvallisen ja tehokkaan
leikkausjarjestelman varmistamiseksi.

e ALA kayta ruuveja uudelleen, silla se voi aiheuttaa vakavia vammoja.

e Varmistaaksesi optimaalisen suorituskyvyn pitkaaikaisen varastoinnin aikana pida napamoottorin
akseli kuivana ja puhtaana. Moottorin akselin sadanndllinen huolto auttaa estamaan lian ja kosteuden
kertymisen, jotka voivat vaikuttaa moottorin toimintaan. Moottorin odotettu kayttdika on 1500
kayttotuntia.

e Terat katsotaan kuluviksi osiksi, ja ne on vaihdettava, kun ne alkavat kulua. Leikkuuterat suositellaan
vaihdettaviksi 3 kuukauden tai 150 kayttotunnin valein. Jos ruoho on tiheaa, terien vaihto voi olla
tarpeen useammin.

® Marka ruoho tarttuu todennakoisemmin teriin ja robotin pohjaan, mika voi heikentaa suorituskykya ja
johtaa tiheampaan puhdistustarpeeseen. Optimaalisen suorituskyvyn ja nurmikon pitkaaikaisen
kunnon takaamiseksi on suositeltavaa valttaa leikkuuta rankkasateen aikana tai kun ruoho on liian

markaa.
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Leikkuuteran vaihtaminen

1. Kytke robotti pois paalta.

2. Aseta robotti pehmealle, puhtaalle alustalle ja varmista, ettéd se on yl6salaisin. Varo painamasta
vision-moduulia.

3. Poista vanhat leikkuuterat ristipaaruuvimeisselilla.

4. Asenna uudet leikkuuterat kayttaen ruuveja. Varmista, etta terat pyorivat vapaasti ja ettd ne on

asennettu kunnolla.
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5.3 Akun huolto

e Pida akku tayteen ladattuna ennen pitkaaikaista varastointia ylipurkautumisen estamiseksi.
® | ataa akku tayteen 90 paivan valein, vaikka sita ei kaytettaisikaan.

e Varmista, etta robotin latausportit ovat puhtaat ja kuivat ennen varastointia tai lataamista.

5.4 Talvivarastointi

Varmistaaksesi, etta robotti on optimaalisessa kunnossa seuraavaa leikkuukautta varten, varastoi robotti,
latausasema ja RTK-vertailuasema asianmukaisesti. Jos ymparistdon lampatila laskee talven aikana alle -

20 °C:n, sailyta robotti, RTK-vertailuasema ja latausasema sisatiloissa.

5.4.1 Robotin varastointi

e Ohjaarobotti pois latausasemasta ja varmista, etta robotti on ladattu tayteen.

e® Katkaise robotista virta.

e Puhdista robotti (kotelo, pydrat, alusta, vision-moduuli jne.) kostealla liinalla tai pehmeéllad harjalla.
Voit pesta robotin tarvittaessa. ALA kdanna robottia yldsalaisin puhdistaaksesi sen alustan vedella.

e Annarobotin kuivua. ALA kdanna sita yldsalaisin timan prosessin aikana.

e Levitd korroosionestoainetta latausalustaan. ALA levitd kemikaaleja robotin muihin osiin kuin
latausliittimiin, etenkaan metallisiin kosketuspintoihin.

e Sailyta robotti sisatiloissa.
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b.4.2 Latausaseman varastointi

® Irrotavirtalahde.

e Poista tarvittaessa sadesuoja.

£ =l =1
== Veds =2
T - = | T
== i =

e Poista paalut.

e Puhdista latausasema huolellisesti harjalla ja liinalla.

e Poista latausasema ja virtalahde.

Asenna latausasema seuraavalla leikkuukaudella uudelleen, sijoita se sitten uudelleen (katso lisdtietoa
kohdasta Sijoita latausasema uudelleen) ja mddritd uudelleen kanava latausaseman ja tehtdvdalueen

vdlille Mammotion-sovelluksen avulla.

b.4.3 RTK-vertailuaseman varastointi

Jos ympériston lampatila on talvella yli -20 °C:

® |rrota RTK-vertailuasema virtalahteesta.

o Kierra RTK-vertailuaseman kaapeli aseman ymparille ja kirista suojakupu.

® Peitad RTK-vertailuasema muovipussilla tai suojuksella.

Jos noudatat nditd ohjeita etkd siirrd RTK-vertailuasemaa, sinun ei tarvitse poistaa karttaa ja
kartoittaa sitd uudelleen seuraavaa leikkuukautta varten.

Jos ympiériston lampatila on talvella alle -20 °C:

Jos RTK-vertailuasema on asennettu maahan, noudata seuraavia ohjeita:

e Poista kartta Mammotion-sovelluksessa.
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® [rrota RTK-vertailuasema virtalahteesta.

® [rrota RTK-vertailuasema asennustolpasta.

® |[rrota antenni.

e Puhdista RTK-vertailuasema liinalla.

® |[rrota asennustolppa.

Asenna RTK-vertailuasema uudelleen seuraavalla kaudella ja tee uusi kartoitus Mammotion-
sovelluksessa.

Jos RTK-vertailuasema on asennettu seinaan/kattoon, noudata seuraavia ohjeita:

e |rrota RTK-vertailuasema virtalahteesta.

® [rrota RTK-vertailuasema seinaasennustolpasta.

® |[rrota antenni.

e Puhdista RTK-vertailuasema liinalla.

Asenna RTK-vertailuasema seuraavalla leikkuukaudella takaisin alkuperdiseen paikkaan. Karttaa ei

tarvitse poistaa ja kartoittaa uudelleen, koska RTK-vertailuaseman sijainti sdilyy ennallaan.
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6.1 Tekniset tiedot

Tekniset tiedot

Maks. leikkuualueen koko
Maks. usean alueen hallinta
Moottori

Maksimi nousukyky
Pystysuorien esteiden
ohituskyky
Leikkuuleveys
Leikkuukorkeuden saato
sovelluksessa
Latausaika

Leikkuuaika yhdella
latauksella
Automaattinen lataus
GPS-varkaudenesto
GeoFence-halytys

Vision GeoFence
Nostoanturi
Kallistusanturi
Latausasema

RTK-vertailuasema
RTK-signaalin peitto

Paikannus ja navigointi

Esteiden valttaminen

6 Tuotteen tiedot

Taulukko 6-1Vakioversion tekniset tiedot

Vakioversio (leikkuukorkeus: 20-65 mm

1500
1500 m?
15

200 min

165 min
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LUBA mini AWD

Nelipyoraveto (AWD)
80 % (38°)

50 mm
200 mm

25-65mm

KYLLA
KYLLA
KYLLA
KYLLA
KYLLA
KYLLA
CHG4300
RTK310
Verkko: 5 km
Datalink: 100 m

800
800 m?
10

160 min

120 min

UltraSense Al Vision ja RTK

UltraSense Al Vision ja fyysinen puskuri



Vakioversio (leikkuukorkeus: 20-65 mm

Azniohjaus Alexa ja Google Home
Vision-valvonta KYLLA
Yhteydet 4G ja Bluetooth ja Wi-Fi
A-painotettu daniteho Lwa=64 Adnenpainetaso dB, Kwa=3 dB
A-painotettu aanenpainotaso Lrpa=56 dB, Kpa=3 dB
Robotti: IPX6
Vesitiiviys Latausasema: IPX6
RTK-vertailuasema: IPX6
Sateen tunnistus KYLLA
Nettopaino 15 kg
Koko (P x L x K) 584 x 430 x 282 mm

Taulukko 6-2 H-version tekniset tiedot

H-versio (leikkuukorkeus: 55-100 mm

Tekniset tiedot LUBA mini AWD
1500H 800H
Maks. leikkuualueen koko 1500 m? 800 m?
Maks. usean alueen hallinta 15 10
Moottori Nelipyoraveto (AWD)
Maksimi nousukyky 80 % (38,6°)
Pystysuorien esteiden ohituskyky 80 mm
Leikkuuleveys 200 mm
Leikkuukorkeuden saato
sovelluksessa >o-100mm
Latausaika 200 min
Leikkuuaika yhdella latauksella 165 min
Automaattinen lataus KYLLA
GPS-varkaudenesto KYLLA
GeoFence-hilytys KYLLA
Vision GeoFence KYLLA
Latausasema CHG4301
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H-versio (leikkuukorkeus: 55-100 mm

RTK-vertailuasema RTK310
RTK-signaalin peitto verkko: 5 km
Datalink: 100 m
Paikannus ja navigointi UltraSense Al Vision ja RTK
Esteiden valttdminen UltraSense Al Vision ja fyysinen puskuri
Azniohjaus Alexa ja Google Home
Vision-valvonta KYLLA
Yhteydet 4G ja Bluetooth ja Wi-Fi
A-painotettu daniteho Lwa=66 dB, Kwa=3 dB
A-painotettu aanenpainotaso Lpa=58 dB, Kpa=3 dB
LUBA-kone: IPX6
Vesitiiviys Latausasema: IPX6
RTK-asema: IPX6
Sateen tunnistus KYLLA
Paino 15kg
Koko (P x L x K) 584 x 430 x 282 mm

Taulukko 6-3 LUBA mini AWD kdyttoalueiden tekniset tiedot (EU)

Kayttotaajuus Maksimi ldhetinteho
LORA 863,1-869,85 MHz <13,98 dBm
Bluetooth 2400-2483,5 MHz <20 dBm
2400-2483,5 MHz <20dBm
Wi-Fi 5500-5700 MHz <20 dBm
5745-5825 MHz <13,98 dBm
GSMS00 880-915 MHz (Tx); 925-960 MHz (Rx) 35dBm
GSM1800 1710-1785 MHz (Tx); 1805-1880 MHz 32 dBm
WCDMA kaista | 1920-1980 MHz (Tx); 2110-2170 MHz (Rx) 25 dBm
WCDMA kaista V 824-849 MHz (Tx); 869-894 MHz (Rx) 25 dBm
WCDMA kaista VIII 880-915 MHz (Tx); 925-960 MHz (Rx) 25 dBm
LTE kaista 1 1920-1980 MHz (Tx); 2110-2170 MHz (Rx) 25 dBm
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LTE kaista 3 1710-1785 MHz (Tx); 1805-1880 MHz (Rx) 25dBm

LTE kaistab 824-849 MHz (Tx); 869-894 MHz (Rx) 25 dBm

LTE kaista 7 2500-2570 MHz (Tx); 2620-2690 MHz (Rx) = 25 dBm

LTE kaista 8 880-915 MHz (Tx); 925-960 MHz (Rx) 25 dBm

LTE kaista 20 832-862 MHz (Tx); 791-821MHz (Rx) 25 dBm

LTE kaista 28 703-748 MHz (Tx); 758-803 MHz (Rx) 25 dBm

LTE kaista 38 2570-2620 MHz (Tx); 2570-2620 MHz (Rx) = 25 dBm
2300-2400 MHz (Tx); 2300-2400 MHz

LTE kaista 40 25dBm
(Rx)

GNSS 1559-1610 MHz Ei kaytossa

Taulukko 6-4 RTK-vertailuaseman kdyttoétaajuuksien tekniset tiedot (EU)

Kayttotaajuus Maksimi lahetinteho
LORA 863,1-869,85 MHz <13,98 dBm
Bluetooth 2400-2483,5 MHz <20 dBm

Wi-Fi 2400-2483,5 MHz <20 dBm

GNSS 1559-1610 MHz Ei kaytossa
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Taulukko 6-5 Akun tekniset tiedot

Tekniset tiedot

Parametrit
800 800H 1500 1500H
TS-A060-2802151
Akkulaturi Tulo: 100-240V~,50/60 Hz, 2,5 A
Laht6: 28 VDC, 215 A,60 W
Akku 216 VDC, 4,5 Ah 216 VDC, 6,1Ah

Latauksen lampatila-alue on 4-45 °C.
VAROITUS: Kayta akun lataamiseen vain taman laitteen mukana toimitettua irrotettavaa

syottoyksikkoa.
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6.2 Vikakoodit

Sovellusilmoitus nayttaa yleiset vikakoodit seka niiden syyt ja vianmaaritysvaiheet. Tassa luetellaan

yleisimmat ongelmat.

Vikakoodit

316

318

323

325

326

328

Syyt

Vasemman leikkuukiekon moottori

on ylikuumentunut.

Vasemman leikkuukiekon moottorin

anturi on vikaantunut.

Oikean leikkuukiekon moottori on

ylikuormittunut.

Oikean leikkuukiekon moottori ei

kaynnisty.

Oikean leikkuukiekon moottori on

ylikuumentunut.

Oikean leikkuukiekon moottorin

anturi on vikaantunut.
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Ratkaisut

Kone palautuu normaaliksi, kun moottori on
jaahtynyt. Tama prosessi voi kestaa useita
minuutteja.

Kaynnista robotti uudelleen. Jos ongelma
jatkuu muutaman uudelleenkaynnistyksen
jalkeen, ota yhteys myynnin jalkeiseen
tiimiimme.

Tarkista, onko leikkuukiekko juuttunut ja
poista tukos tarvittaessa. Vaihtoehtoisesti
nosta leikkuukorkeutta.

Tarkista, onko leikkuukiekko juuttunut. Jos ei,
kaynnista robotti uudelleen. Jos ongelma
jatkuu muutaman uudelleenkaynnistyksen
jalkeen, ota yhteys myynnin jalkeiseen
tiimiimme.

Kaynnista robotti uudelleen. Jos ongelma
jatkuu muutaman uudelleenkaynnistyksen
jalkeen, ota yhteys myynnin jalkeiseen
tiimiimme.

Kaynnista robotti uudelleen. Jos ongelma
jatkuu muutaman uudelleenkaynnistyksen
jalkeen, ota yhteys myynnin jalkeiseen

tiimiimme.



Vikakoodit

1005

1300
1301

1420

2713

2726

2727

Syyt

Akku vahissa

Paikannustila on huono.

Latausasemaa on siirretty.

Pyoran nopeustietoja haettaessa

tapahtui aikakatkaisu.

Lataus on pysahtynyt alhaisen

akkujannitteen vuoksi.

Akku on yliladattu.

Akku on ylipurkautunut.
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Ratkaisut

Robotti jatkaa toimintaa, kun akku on ladattu
80 %:iin.

Odota robotin uudelleen paikannusta.

Sijoita latausasema uudelleen.

Kaynnista robotti uudelleen. Jos ongelma
jatkuu, ota yhteyttd myynnin jalkeiseen
tiimiin.

Kaynnista robotti uudelleen. Jos ongelma
jatkuu muutaman uudelleenkaynnistyksen
jalkeen, ota yhteys myynnin jalkeiseen
tiimiimme.

Pysayta lataus valittomasti. Jos ylilatausta
esiintyy usein, ota yhteys myynnin jalkeiseen
tiimiin.

Lataa akku.



7 Takuu

Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd takaa, etta tassa tuotteessa ei ole takuuaikana materiaali- ja
valmistusvirheitd normaalissa, Mammotionin julkaiseman tuotedokumentaation mukaisessa kaytossa.
Julkaistu tuotedokumentaatio sisaltaa, naihin kuitenkaan rajoittumatta, kayttooppaan, pika-
aloitusoppaan, huoltotiedot, tekniset tiedot, vastuuvapauslausekkeen, sovellusilmoitukset jne. Takuuaika

vaihtelee tuotteen mukaan. Katso alla oleva taulukko:

Osa Takuu
Paakomponentit
Akku 3 vuotta

Varaosat (latausasema, RTK-vertailuasema)

Jos tuote ei toimi luvatulla tavalla takuuaikana, ota yhteytta Mammotionin asiakaspalveluun saadaksesi

ohjeita.

® Jos kyseessa on paikalliselta jalleenmyyjalta ostettu tuote, ota ensin yhteytta jalleenmyyjaan.

e Kayttijien on esitettdvd voimassa oleva ostotodistus, kuitti tai tilausnumero (Mammotionin
suoramyynnissa). Tuotteen sarjanumero on valttdmaton takuuhuollon aloittamiseksi.

® Mammotion tekee kaikkensa ratkaistakseen ongelmat puhelimitse, sahkdpostitse tai online-chatin
avulla.

® Joissakin tapauksissa Mammotion saattaa suositella tiettyjen ohjelmistopaivitysten lataamista tai
asentamista.

e Jos ongelmat jatkuvat, saatat joutua palauttamaan tuotteen Mammotionille tai paikalliseen
Mammotionin nimedmaan huoltoliikkeeseen lisaarviointia varten.

o Tuotteen takuuaika alkaa ostokuitin tai laskun alkuperaisesta ostopaivasta.

® Ennakkotilattujen tuotteiden takuuaika alkaa lahetyspaivasta paikallisesta varastosta.
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e Jos haluat lahettdaa tuotteet paikalliseen asiakaspalvelukeskukseen tai Mammotionin tehtaalle

lisddiagnostiikkaa varten, sinun tulee jarjestaa lahetys itse. Mammotion korjaa tai vaihtaa tuotteen ja
palauttaa sen maksutta, jos ongelma kuuluu takuun piiriin. Jos nain ei ole, Mammotion tai nimetty

palvelukeskus voi peria siita maksun.

Seuraavassa on esimerkkeja vioista, jolloin takuu ei ole voimassa:

Kayttdoppaan ohjeiden noudattamatta jattaminen.

Jos tuote on vahingoittunut kuljetuksen aikana eika sitd hylata toimituksen yhteydessa tai jos
kuljetusyhtio ei toimita virallisia asiakirjoja, jotka vahvistavat vahingot. Kyvyttomyys esittaa todisteita
kuljetuksen aikana tapahtuneista vaurioista.

Tuotteen vikaantuminen johtuu onnettomuuksista, virheellisesta kaytosta, vaarinkaytosta,
luonnonkatastrofeista, kuten tulvista, tulipaloista, maanjaristyksista, altistumisesta elintarvikkeille tai
nestevuodoille, vaarasta sahkolatauksesta tai muista ulkoisista tekijoista.

Vahingot, jotka johtuvat tuotteen kaytdsta tavoilla, jotka eivat ole sallittuja tai joita Mammotion ei ole
maaritellyt.

Tuotteen tai sen osien muuttaminen tavalla, joka muuttaa merkittavasti toiminnallisuutta tai
ominaisuuksia ilman Mammotionin kirjallista lupaa.

Tietojesi katoaminen, vahingoittuminen tai luvaton paasy niihin.

Merkit tuotteen etikettien, sarjanumeroiden jne. peukaloinnista tai muuttamisesta.

Jos Mammotionilta ostetusta tuotteesta ei toimiteta voimassa olevaa ostotodistusta, kuten kuittia tai

laskua, tai jos asiakirjojen vaarentamista tai peukalointia epaillaan.
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8 Vaatimustenmukaisuus

FCC-vaatimustenmukaisuuslausekkeet
Tama laite on FCC-saantojen osan 15 mukainen. Kaytto edellyttda seuraavien kahden ehdon tayttymista:
(1) tdma laite ei saa aiheuttaa haitallisia hairiita ja (2) tdman laitteen tulee kestda kaikki vastaanotetut

hairiot, mukaan lukien hairiot, jotka saattavat aiheuttaa ei-toivottuja toimintoja.

Huomio: Laitemuutokset, joita vaatimustenmukaisuudesta vastaava osapuoli ei ole nimenomaisesti

hyvaksynyt, voivat mitatéida kayttajan oikeuden kayttaa laitetta.

Huomautus: Tama laite on testattu ja sen on todettu tayttavan luokan B digitaalisen laitteen raja-arvot
FCC:n sdantojen osan 15 vaatimuksien mukaisesti. Nama raja-arvot on laadittu siten, etta ne takaavat
kohtuullisena pidettavan suojan haitallisilta hairidilta asuinymparistoéssa. Tama laitteisto muodostaa,
kayttda ja voi sateilld radiotaajuista energiaa ja jos sitd ei asenneta ja kayteta annettujen ohjeiden
mukaisesti, se voi aiheuttaa haitallisia hairioita radioviestinnalle. Ei kuitenkaan ole mitaan takeita siita,
ettei hairidita esiinny tietyssa asennuksessa.

Jos tama laitteisto aiheuttaa haitallisia hairioita radio- tai televisiosignaalien vastaanotolle, mika voidaan
todeta kytkemalld ja katkaisemalla laitteiston virta, kayttdjaa kehotetaan yrittamaan hairididen
korjaamista jollakin seuraavista toimenpiteista:

-- Siirrad vastaanottimen antennia tai suuntaa se uudelleen.

-- Vie laitteisto kauemmaksi vastaanottimesta.

-- Kytke laitteisto pistorasiaan, joka on eri virtapiirissa kuin vastaanotin.

-- Pyyda apua jalleenmyyjalta tai kokeneelta radio- /TV-asentajalta.
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ISED-vaatimustenmukaisuuslausekkeet

Tama laite sisaltaa lisenssivapaita lahettimia/vastaanottimia, jotka ovat ISED Kanadan lisenssivapaan
RSS-standardin mukaisia. Kaytto edellyttaa seuraavien kahden ehdon tayttymista:

(1) TAma laite ei saa aiheuttaa hairidita.

(2) Taman laitteen tulee kestdd kaikki vastaanotetut hairiot, mukaan lukien hairiot, jotka saattavat
aiheuttaa ei-toivottuja toimintoja.

Tama laite tayttaa IC RSS-102:n sateilyaltistuksen raja-arvot, jotka on asetettu valvomattomalle

ymparistolle.

L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR
d'Innovation,

Sciences et Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes:

(1) L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

(2) L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en
compromettre le fonctionnement.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non contrélé.

RF-altistuslausunto

Tama laite tayttaa FCC/IC RSS-102:n sateilyaltistuksen raja-arvot, jotka on asetettu valvomattomalle
ymparistolle. Tata lahetintd ei saa sijoittaa samaan paikkaan eikd kayttaa minkaan muun antennin tai
lahettimen kanssa. Tama laite on asennettava ja sita on kaytettava siten, ettd sateilevan laitteen ja
kayttajan kehon valiin jaa vahintaan 20 cm:n vali.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un
environnement non controlé.

Cet emetteur ne doit pas étre colocalisé ou fonctionner en conjonction avec une autre antenne ou un
autre émetteur. Cet équipement doit étre installé et utilisé avec une distance minimale de 20 cm entre le

radiateur et votre corps.
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RTK-vertailuasema

Taman radioldhettimen [IC: 32325-RTK310] on hyvdksynyt ISED Canada kaytettdvaksi alla lueteltujen
antennityyppien kanssa suurimmalla sallitulla vahvistuksella. Antennityyppeja, jotka eivat sisally tahan
luetteloon ja joiden vahvistus ylittdd minka tahansa luettelossa mainitun antennityypin

enimmaisvahvistuksen, ei saa kayttaa taman laitteen kanssa.

Cet émetteur de radio [IC: 32325-RTK310] a été approuvé par innovation, sciences et développement
économique Canada pour l'utilisation des types d'antennes énumérés ci - dessous avec les gains
maximaux admissibles indiqués. Les types d'antennes qui ne sont pas inclus dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal de l'un des types énumérés sont strictement interdits pour une
utilisation avec cet appareil.

Dipoliantenni 3,26 dBi, 500
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Yksinkertaistettu EU:n vaatimustenmukaisuusvakuutus

Taten Shenzhen Mammotion Innovation Co., Limited vakuuttaa, ettd radiolaitetyyppi [malli:

800/800H/1500/1500H] on direktiivin 2014/53/EU mukainen.

EU-vaatimustenmukaisuusvakuutuksen taydellinen teksti on saatavilla seuraavassa Internet-osoitteessa:

https://mammotion.com/pages/eu-declaration-of-conformity.
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Merci d'avoir choisi Mammotion comme tondeuse a gazon pour I'entretien de votre jardin. Ce manuel
d'utilisation vous aidera a apprendre a utiliser le robot Mammotion, une tondeuse a gazon a 4 roues

motrices et sans perimetre, pour tondre et entretenir votre pelouse.

Manuel protégé par les droits d'auteur de la société Mammotion. Sans autorisation écrite de la sociéte,
aucune unité ou personne n‘a le droit de le copier, modifier, reproduire, transcrire ou transmettre, de
guelque maniére que ce soit, ou pour quelque raison que ce soit. Ce manuel est a tout moment

susceptible d'étre modifié, sans préavis.

Sauf accord explicite contraire, ce manuel sert uniquement de guide d'utilisation, et toutes les

déclarations et informations qu'il contient ne constituent aucune forme de garantie.

Journal des révisions
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1 Consignes de sécurité

1.1 Consignes générales de sécurité

Lisez attentivement et comprenez le manuel de |'utilisateur avant d'utiliser le robot.

Seules les personnes légalement considérées comme adultes dans leur état de résidence sont
autorisées a utiliser le robot.

N'utilisez que I'équipement recommandé par Mammotion avec le robot. Toute autre utilisation est
incorrecte.

Ne permettez jamais aux enfants, aux personnes ayant des capacités physiques, sensorielles ou
mentales reduites ou qui ne disposent pas de I'expérience et des connaissances necessaires ou a des
personnes non familiarisees avec les présentes instructions d'utiliser la machine. Des restrictions
locales peuvent étre applicables quant a I'dge de I'opérateur.

Ne laissez pas les enfants se trouver a proximité ou jouer avec la machine lorsqu'elle est en
fonctionnement.

N'utilisez pas le robot dans des zones ou les gens ne sont pas conscients de sa présence.

Lorsque vous utilisez le robot manuellement avec 'application Mammotion, ne courez pas. Marchez
toujours, faites attention & vos pas sur les pentes et maintenez votre équilibre en tout temps.

Evitez de toucher les piéces dangereuses en mouvement, telles que le disque de la lame, jusqu'a ce
gu'elles soient completement arrétées.

Evitez d'utiliser le robot lorsque des personnes sont présentes, en particulier des enfants ou des
animaux, dans la zone de travail.

Si vous utilisez le robot dans des espaces publics, placez des panneaux d'avertissement autour de la
zone de travail avec le texte suivant : « Attention ! Tondeuse a gazon automatique ! Ne vous
approchez pas du robot ! Surveillez vos enfants ! »

Portez des chaussures solides et des pantalons longs lorsque vous utilisez le robot.
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Pour éviter d'endommager le robot et de provoquer des accidents impliquant des véhicules et des
personnes, ne placez pas de zones de travail ou de canaux en travers des voies publiques.

Consulter un meédecin en cas de blessure ou d'accident.

Mettez le robot sur OFF et retirez la clé avant d'éliminer les blocages, d'effectuer I'entretien ou
d'examiner le robot. Si le robot vibre de maniére anormale, vérifiez qu'il ne soit pas endommagé
avant de le redémarrer. N'utilisez pas le robot si I'une de ses pieces est défectueuse.

Ne branchez pas et ne touchez pas un cable endommageé tant qu'il n‘est pas débranché de la prise de
courant. Si le cable est endommagé pendant le fonctionnement, débranchez la fiche de la prise de
courant. Un céble usé ou endommagé augmente le risque de choc électrique et doit étre remplacé
par du personnel de service.

Utilisez uniquement la station de charge incluse dans I'emballage pour charger le robot. Une
utilisation incorrecte peut entrainer un choc électrique, une surchauffe ou une fuite de liquide
corrosif de la batterie. En cas de fuite d'électrolyte, rincez a I'eau/a I'agent neutralisant et consultez
un médecin si le liquide corrosif est entré en contact avec vos yeux.

N'utilisez que des batteries d'origine recommandées par Mammotion. La sécurité du robot ne peut
pas étre garantie avec des batteries qui ne sont pas d'origine. N'utilisez pas de batteries non
rechargeables.

Maintenez les rallonges a I'écart des pieces dangereuses en mouvement pour éviter d'endommager
les rallonges, ce qui pourrait entrainer un contact avec des pieces sous tension.

Les illustrations/écrans utilisés dans ce document ne sont donnés qu'a titre de référence. Veuillez

vous référer aux produits réels.

1.2 Consignes de sécurité pour I'installation

Evitez d'installer la station de charge dans des zones ol les gens pourraient trébucher dessus.
N'installez pas la station de charge dans des zones qui présentent un risque d'eau stagnante.
N'installez pas la station de charge, y compris les accessoires, a moins de 60 cm de tout matériau
combustible. Un dysfonctionnement ou une surchauffe de la station de charge et de I'alimentation

électrique pourrait présenter un risque d'incendie.
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Pour les utilisateurs aux Etats-Unis/Canada : En cas d'installation de I'alimentation & I'extérieur, il
existe un risque de choc électrique. Installez-la uniquement dans une prise GFCI (RCD) de classe A
couverte avec un boitier résistant aux intempéries, en veillant a ce que le capuchon de fixation de la

fiche est inséré ou retireé.

1.3 Consignes de sécurité pour l'utilisation

Gardez vos mains et vos pieds éloignés des lames rotatives. Ne placez pas vos mains ou vos pieds a
proximité ou en dessous du robot lorsque celui-ci est allumé.

Ne soulevez pas et ne déplacez pas le robot lorsque celui-ci est allumé.

Arrétez le robot lorsque des personnes, en particulier des enfants ou des animaux, se trouvent dans la
zone de travail.

Assurez-vous de retirer tous les objets tels que des pierres, des branches, des outils ou des jouets qui
pourraient se trouver sur la pelouse. Les lames pourraient sendommager lorsqu'elles entrent en
contact avec un tel objet.

Ne placez pas d'objets sur le robot, sur la station de charge ou sur la station de reférence RTK.
N'utilisez pas le robot si le bouton ARRET ne fonctionne pas.

Evitez les collisions entre le robot et les personnes ou les animaux. Si une personne ou un animal se
trouve sur le chemin du robot, arrétez-le immédiatement.

Réglez toujours le robot sur OFF lorsqu'il n'est pas en fonctionnement.

Ne pas utiliser le robot en méme temps qu'un arroseur escamotable. Utilisez la fonction Programmer
pour vous assurer que le robot et les arroseurs escamotables ne fonctionnent pas en méme temps.
Evitez de définir un canal & l'endroit ou sont installés des arroseurs escamotables.

N'utilisez pas le robot si de I'eau stagnante est présente dans la zone de travail, par exemple lors de

fortes pluies ou d'accumulation d'eau.



1.4 Consignes de sécurité pour I'entretien

Eteignez le robot lorsque vous effectuez des opérations d'entretien.

Débranchez la prise de la station de charge avant tout nettoyage ou entretien sur la station de charge.
N'utilisez pas de pulvérisateur a haute pression ni de solvants pour nettoyer le robot.

Apreés le lavage, veillez a ce que le robot soit place sur le sol dans son orientation normale, et non a
I'envers.

Ne pas retourner le robot pour laver le chassis. Si vous le retournez pour le nettoyer, veillez a le
remettre dans le bon sens par la suite. Cette précaution est nécessaire pour éviter que de I'eau ne

s'infiltre dans le moteur et en affecte le fonctionnement normal.

1.5 Sécurité de la batterie

Les batteries lithium-ion peuvent exploser ou provoquer un incendie si elles sont démontées, placées en

court-circuit, exposées a l'eau, au feu ou a des températures élevées. Manipulez-les avec soin, ne

démontez pas et n'ouvrez pas la batterie et évitez toute forme d'abus électrique/meécanique. Conservez-

les a I'abri de la lumiere directe du soleil.

Utilisez uniquement le chargeur de batterie et I'alimentation électrique fournis par le fabricant.
L'utilisation d'un chargeur et d'une alimentation inappropriés peut provoquer des chocs électriques
et/ou une surchauffe.

N'ESSAYEZ PAS DE REPARER OU DE MODIFIER LES BATTERIES ! Les tentatives de réparation
peuvent entrainer des blessures graves. Cela pourrait entrainer une explosion ou un choc électrique.
Siune fuite se développe, les électrolytes libérés sont corrosifs et toxiques.

Cet appareil contient des batteries dont le remplacement doit étre effectué uniqguement par des

personnes qualifiées.



1.6 Autres risques

Pour éviter les blessures, portez des gants de protection lorsque vous procédez au remplacement des

lames.

1.7 Utilisation prévue

Les robots Mammotion sont concus pour l'entretien des pelouses résidentielles et ne sont pas destinés a

un usage commercial.

1.8 Elimination

Eliminez ce produit conformément a la réglementation locale sur les déchets d'équipements électriques
et électroniques (DEEE). Ne le jetez pas avec les ordures ménageres. Apportez-le plutét a un centre de
recyclage ou a un point de collecte agréé afin de garantir une manipulation sdre et une élimination

respectueuse de 'environnement des composants électroniques.



2 Introduction

2.1 A propos de Mammotion LUBA mini AWD

La série Luba mini AWD, désignée ici par LUBA ou robot, est une tondeuse robot a 4 roues motrices dotée
d'un systeme de suspension qui offre une meilleure adhérence grace a son ressort. Le robot est équipé de
systemes de navigation RTK GNSS et de cartographie virtuelle, qui permettent aux utilisateurs de
personnaliser leurs taches de tonte en définissant différentes zones et programmations de tonte dans
lapplication Mammotion. De plus, le robot offre un service IdO et un capteur de pluie, offrant une
expérience mains libres pour I'entretien d'une pelouse parfaite.

Le robot est nouvellement équipé d'un module de vision, d'un module 4G, dune commande vocale, d'un
systeme antivol, etc.

Le robot comprend deux types de modeles :

e Version standard (Modeéle : 800 et 1500) — permettant une hauteur de coupe de 20 a 65 mm.

e Version H (Modele : 800H et 1500H) - permettant une hauteur de coupe de 55 a 100 mm.

2.1.1 A propos du module de vision

Le robot est équipé d'un module de vision qui permet le positionnement visuel, la détection visuelle des

obstacles et le mode FPV.

® e positionnement visuel permet de garantir la précision du positionnement lorsque le
positionnement RTK échoue du fait d'une mauvaise réception des signaux satellites.

® [adétection détection visuelle des obstacles permet d'identifier les obstacles a I'avant.

® | emode FPV peut étre utilisé comme caméra de surveillance.



2.1.2 A propos du positionnement

Le robot est équipé d'un systéme de navigation RTK (cinématique en temps réel), dun systéme de
navigation intégré multi-capteurs et d'un systéme de positionnement visuel, qui fournissent des données

de positionnement plus précises.
Positionnement RTK

RTK est une technologie de positionnement différentiel GNSS qui améliore considérablement la préecision
du positionnement, qui atteint environ 5 cm. Le robot accede a quatre systéemes de navigation globale
(GPS, GLONASS, BeiDou et Galileo) et integre des capteurs supplémentaires, offrant ainsi une précision

pres de 100 fois supérieure a celle des systemes GPS classiques.
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1. Pour effectuer son travail, la station de référence RTK recoit des signaux satellites. Cela nécessite un
environnement sans obstruction et une vue a ciel ouvert.

2. Le robot fonctionne de la méme maniére, nécessitant une vue dégagée du ciel pour recevoir les
signaux satellites.

3. Latransmission de données de la station de référence RTK au robot est possible. Cela ne signifie pas
qu'il doit toujours avoir une vue dégagée de chaque point de votre pelouse jusqu'a la station de
réference RTK. Tant que le chemin de transmission n'est pas complétement bloqué, les données

peuvent étre transmises par radio.



Positionnement visuel

Le robot utilise principalement le positionnement RTK pour se repérer. Cependant, dans les situations ou
les signaux satellites sont obstrués par des obstacles tels que des avant-toits ou des arbres pendant la
cartographie et la tonte, le robot peut toujours fonctionner efficacement en utilisant le positionnement

par vision.

2.1.3 A propos de la détection des obstacles

Le robot prend en charge la détection visuelle et ultrasonique des obstacles. Le systeme basé sur la vision
peut identifier les obstacles et réagir en conséquence, tandis que le systéme a ultrasons est utilisé pour

détecter les obstacles dans des environnements peu éclairés ou une identification visuelle est difficile.

2.1.4 A propos de la connectivité

Le robot prend en charge trois méthodes de connectivité, a savoir Bluetooth, Wi-Fi et données
cellulaires 4G. Bluetooth est utilisé pour connecter le robot a votre téléphone, tandis que Wi-Fi et les

données cellulaires 4G sont utilisés pour acceder a Internet.

2.1.5 A propos de I'impression artistique sur gazon

En utilisant des algorithmes d'IA pour personnaliser la trajectoire de découpe, la hauteur de coupe et
'angle, le robot peut créer des motifs spéciaux via I'application Mammotion. Voir Créer un motif pour plus

d'informations.

2.1.6 A propos de la charge automatique

La fonction de recharge automatique permet au robot de retourner automatiquement se recharger

lorsque la charge de la batterie est inférieure a 15 %.



2.1.7 A propos de la commande vocale

REMARQUE

Le robot prend désormais en charge les commandes vocales en anglais, allemand et francgais.

Le robot est compatible avec les commandes vocales Alexa et Google Home. Une fois connecté, vous
pouvez facilement démarrer ou arréter le fonctionnement ou la recharge a I'aide de simples commandes

vocales. Voir Lier votre compte Alexa ou Relier votre compte Google Home pour plus d'informations.

2.1.8 A propos du systéme antivol

e Pourlinstant, vous recevrez une notification push via 'application Mammotion si votre robot dépasse
la zone définie. Pour plus de détails, veuillez consulter Trouver mon appareil.
® [Les utilisateurs peuvent suivre la localisation du robot par GPS et positionnement 4G via application

Mammotion, tant qu'il est en ligne. Pour plus de détails, veuillez consulter Trouver mon appareil.



2.2 Contenu de I'emballage

Assurez-vous que 'emballage contient toutes les pieces nécessaires, selon votre choix. En cas de pieces
manquantes ou endommagées, contactez votre revendeur local ou notre service apres-vente.

Mammotion recommande de conserver 'emballage en vue d'un transport ou d'un stockage ultérieur.

2.2.1 Kit d'installation LUBA mini AWD

LUBA mini AWD x1 Module de vision x1 Clé de sécurité x1

K] ENENTHT

i —

Rondelle x6 (pour usage de

Lame x6 (pour usage de rechange) Vis x6 (pour usage de rechange) rechange)

2.2.2 Kit d’installation de la station de charge

Base de la station de charge x1 Protége-pluie

Alimentation de la station de charge x1 Piquet x4
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2.2.3 Kit d'installation RTK

Station de référence RTK x1 Antenne radio x1 Poteau de montage x2

Cable d'extensiondela

Piquet de mise ala terre x1 station de référence RTK Alimentation de la station de

référence RTK x1

(5M) x1
Boulon d’expansion x4
2.2.4 Trousse a outils
Clé Allen 8 mm x1 Brosse x1 Fixe cordon x4
Cheville pour cable x4 Tournevis (Phillips+T20

hexagonal) x1

-11-



2.3 Symboles sur le produit

Ces symboles peuvent figurer sur le produit. Etudiez-les attentivement.

Symbole Description
& Avertissement.
Il_ll Lisez le manuel de l'utilisateur avant d'utiliser le produit.
c € Ce produit est conforme aux directives européennes applicables.

Made in China Ce produit est fabriqué en Chine.

F’ Il estinterdit de jeter ce produit avec les ordures ménageres. Assurez-vous
= que le produit est recyclé conformément aux exigences |légales locales.
:D—D_C Utiliser une unité d'alimentation détachable TS-A060-2802151.

TS-A060-2802151

:D—D_C Utiliser une unité d'alimentation detachable TS-A012-1201002.
TS-A012-1201002

\i‘ Ce produit peut étre recyclé.

""__""‘ | Gardez I'emballage de ce produit au sec.

__i_- ‘ L'emballage de ce produit ne doit pas étre couvert.
-:_;_‘ Interdit de le retourner.

| ! | Ce produit est fragile.

i g ‘ Ne pas marcher sur I'emballage de ce produit/le produit.
| Appareil de Classe lIl.

A Gardez vos mains ou pieds éloignés des lames mobiles.
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Symbole

Description

Ne vous placez pas sur le produit.

Assurez-vous de garder une distance de sécurité avec votre produit lors de
son utilisation.

AVERTISSEMENT - Ne touchez pas la lame en rotation.

AVERTISSEMENT - Lisez les instructions d'utilisation avant d'utiliser le
produit.

AVERTISSEMENT - Gardez une distance de sécurité par rapport a la machine
lorsque vous l'utilisez.

AVERTISSEMENT - Retirez le dispositif de désactivation avant de travailler
sur la machine ou de la soulever.

AVERTISSEMENT - Ne montez pas sur la machine. Ne placez jamais vos
mains ou pieds prés ou sous le produit.
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2.4 Présentation du produit

2.4.1 LUBA mini AWD

Bouton d'arrét d'urgence Centre de controle

LED latérale Poignée

Module de vision

® o &N

1.
3.
5. Capteur de pluie
7.

Lumiére auxiliaire Pare-chocs avant
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Roue omnidirectionnelle 10. Roue arriere
1. Disque de coupe 12. Lame de coupe
13. Batterie amovible 14. Récepteur infrarouge

15. Support de charge
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Centre de controle

START dlli
=1
Bouton/Icone Nom Description
ﬂ Bouton Retour alabase ® Appuyez sur ﬁ puis sur START pour retourner ala
4.!1' Bouton Herbe station de charge.

® Appuyezsur 5.!1' puis sur START pour continuer a faire

travailler/déverrouiller le robot.
START Bouton Démarrer il
® Appuyez deux fois sur == pour abaisser complétementle

disque de coupe pour le nettoyer.

I
| Appuyez longuement sur le bouton U pour allumer/éteindre
r';_;' Bouton marche/arrét
le robot.
Bouton d'arrét Siun probléeme inattendu survient, appuyez sur cette touche
d'urgence pour arréter immédiatement le robot.
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2.4.2 Station de charge et station de référence RTK

J II":II '..l:l I

Y

1. Voyant LED de la station de
réféerence RTK
3. Antenneradio

5. Brochedecharge

-17 -

.\,
3

Bouton - tournez-le pour fixer la station de
référence RTK
Voyant LED de la station de charge

Emetteur infrarouge



2.4.3 Codes des LED

Robot

Indicateur

LED latérale

Indicateur de
positionnement

Statut

Rouge fixe

Rouge clignotant

Rouge clignotant
lentement

Rouge clignotant
rapidement

Désactivé

Vert fixe
Rouge clignotant
Bleu clignotant

Bleu constant

Station de chargement

Couleur

Vert clignotant
Vert fixe
Rouge fixe

Désactivé

Description

Description

Le robot fonctionne correctement.

Mise a niveau OTA en cours

Le robot se recharge.

Bouton d'arrét d'urgence activée.

Batterie faible

Le robot est coince.

Le robot a éte soulevé/incliné/retourné.
Dysfonctionnement du systéme robotique.
La mise a niveau du systéme robotique a échoué.
Le robot est éteint.

Le robot est en veille.

La LED latérale est eteinte dans 'application.

Le robot ne fonctionne pas en mode de contréle manuel.

Le positionnement fonctionne correctement.

Le systéme de positionnement ne fonctionne pas correctement.

Le systéme de positionnement est en cours d'initialisation.

Le robot se met en marche sans probleme.

Le robot est a la station de charge.

Le robot n'est pas a la station de charge.

La station de charge ne fonctionne pas correctement.

Pas d'alimentation électrique
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Station de référence RTK

Couleur
Bleu clignotant
Vert clignotant
Vert fixe

Bleu constant

Désactivée

Rouge fixe

Description

La station de réference est en cours de mise a niveau.

Initialisation de la station de référence.

Le mode de positionnement est réglé sur RTK via Datalink et fonctionne correctement.
Le mode de positionnement est réglé sur RTK via Internet et fonctionne correctement.
® ['heurelocale sesitueentre18het8h.

e Pas dalimentation électrique.

La station de référence RTK ne fonctionne pas correctement.
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3 Installation

3.1 Préparation

® Assurez-vous de lire et de comprendre les consignes de sécurité avant de procéder a l'installation.
e Utilisez des piéces et du materiel d'installation d'origine.
® [essinez votre pelouse et marquez les obstacles. Il sera ainsi plus facile d'examiner ou placer la

borne de charge et la station de référence RTK, et de définir les limites virtuelles.

3.2 Choix de 'emplacement de la station de référence RTK

Pour optimiser les performances du systeme RTK, la station de référence RTK doit se trouver dans une
zone dégagée apte a la réception des signaux satellites. Vous pouvez installer la station de référence RTK
sur un terrain plat et dégagé ou sur un mur ou un toit dégagé. En général, si votre pelouse est en forme de
L, vous pouvez placer la station de référence RTK sur un mur ou un toit ou sur le sol. Si votre pelouse est
en forme de O ou de U, ou si vous avez plusieurs pelouses, nous vous recommandons de placer la station

de référence RTK sur un mur ou un toit.

{:_E JF. I_H%’ T 10 |II ™
' [ mE -

- I_ ..

p
.'\.
L

Formede L FormedeU Forme de O
Plusieurs pelouses

-20-



Exigences relatives a I'emplacement :

® [astation deréférence RTK doit étre orientée verticalement, comme indiqué ci-dessous :

® Placez la station de référence RTK sur un sol plat et dégagé ou sur un mur ou un toit dégagé.
Assurez-vous qu'il n'y a pas d'avant-toit ou d'arbre susceptible d'obstruer les signaux satellites.

® Maintenez une distance d'au moins 3 méetres entre la station de référence RTK et tout mur ou arbre.

Ciel ouvert

g

23 m 23 m
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3.3 Choix de 'emplacement de la station de charge

® Placez la station de charge sur un sol plat.

® Assurez-vous de NE PAS installer la station de charge a I'angle d'un batiment en forme de L ou sur un
chemin étroit entre deux structures.

e La zone de charge (1 x T m devant la station de charge) doit étre exempte d'obstacles ou d'autres
objets.

e Laplaque de base de la station de charge ne doit pas étre pliée ou inclinée.

e Positionnez la station de charge face a la pelouse.

e Silastation de charge est placée en dehors de la pelouse, créez un couloir pour la relier a la pelouse.

REMARQUE
Si la station de charge est installée sur une surface en béton, fixez-la a laide de boulons

d'expansion.
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3.4 Installation

3.4.1 Installer le module de vision

1. Retirez le couvercle.

2. Connectez les fils du module de vision en faisant correspondre les trois fils par couleur et par forme.

3. Organisez correctement les fils, puis fixez le module de vision en place et serrez les vis a laide d'un
tournevis hexagonal.

4. Retirezlautocollant du module de vision.
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3.4.2 Installer la station de charge

Assemblez la station de charge.

Choisissez un endroit dégagé pour
installer la station de charge, en veillant a
ce que la zone avant soit libre de tout
obstacle.

Fixez la station de charge a laide des

quatre piquets et de la clé Allen de 8 mm.

Connectez le cable de la station de
charge (le plus long) a lalimentation
electrique de la station de charge.
Branchez lalimentation électrique de la
station de charge dans la prise murale.
Placez le robot sur la station de charge

pour commencer la charge.
REMARQUE

@ Chargez le robot pour Ia

premiere utilisation afin de

[activer.

-24-
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3.4.3 Installer la station de référence RTK

La station de référence RTK peut étre installée sur la pelouse ou montée sur un mur. Choisissez la

meéthode d'installation optimale en fonction de la configuration de votre pelouse.

Montage au sol

1. Assemblez les deux poteaux de montage.

2. Fixez l'antenne radio a la station de e

reféerence RTK.

3. Montez la station de référence RTK sur le
poteau de montage.
4. Fixez le piquet de mise a la terre a la base

de montage.

Wig T
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Enfoncez fermement I|e poteau de
montage dans la pelouse prées de la station
de recharge.

Ajustez le bouton pour vous assurer que la
station de référence RTK est positionnée

verticalement et de maniere stable.

Connectez le céable de la station de
réference RTK au céble de la station de
charge (le plus court).

Utilisez I'attache-cable et la cheville pour

cable pour maintenir les cables en place.

-26-
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Montage mural

1. Enfonction de la largeur de votre avant-
toit, choisissez les poteaux les plus longs

ou les plus courts.

al. Assemblez les deux poteaux de

montage si vous avez un large avant-toit.

a2. Détachez d'abord la base du poteau de
montage et le poteau long, puis assemblez

le poteau court avec la base.

2. Fixezl'antenneradio a la station de

référence RTK.
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Fixez la station de référence RTK au

poteau de montage.

Ajustez le bouton pour vous assurer que la
station de référence RTK est positionnée

verticalement et de maniére stable.

Percez quatre trous (10 x 40 mm) a l'endroit
approprié et installez les boulons
d'expansion dans les trous.

Fixez la station de référence RTK au mur a
l'aide des quatre boulons (M8 x 50) et

vissez-les fermement.

Raccordez le cable d'extension de la
station de référence RTK (5 m) au

cable RTK et a l'alimentation électrique.
Branchez I'alimentation dans une prise
murale.

Utilisez l'attache pour fixer le cable sur le

poteau.
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4L Utilisation

REMARQUE
Les images sont présentées a titre indicatif. Veuillez vous référer aux interfaces utilisateur

reelles.

4 .1Préparation

® Assurez-vous de lire et de comprendre les consignes de sécurité avant d'utilisation le produit.
® |astation de charge et la station de référence RTK ont été correctement installées.
® Assurez-vous que le robot est déja connecté a la station de charge.

® Assurez-vous que le réseau est stable et que le Bluetooth de votre téléphone est active.

4.2 Télécharger I'application Mammotion

Le robot est concu pour fonctionner avec [application Mammotion. Veuillez d'abord télécharger
l'application gratuite Mammotion. Vous pouvez scanner le code QR ci-dessous pour I'obtenir dans les App

Store Android ou Apple, ou rechercher Mammotion dans ces centres d'applications.

Aprés avoir installé [lapplication, veuillez vous inscrire et vous connecter. Pendant [lutilisation,
I'application peut vous demander accés au Bluetooth, a la localisation et au réseau local lorsque cela est
nécessaire. Pour une utilisation optimale, il est recommandé d'autoriser les acces ci-dessus. Pour plus
d'informations, veuillez consulter notre accord de confidentialité. Allez dans l'application Mammotion >

Moi > A propos de Mammotion > Accord de confidentialité.
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F
Si vous souhaitez vous connecter avec un compte tiers, appuyez sur ** ou ‘ sur la page de connexion

pour continuer. L'application Mammotion prend désormais en charge la connexion avec des

comptes Google et Apple.

4.3 Ajoutez votre produit

REMARQUE
® Assurez-vous que la distance entre votre téléphone et le robot est inférieure a 3 m.
@ e Vous pouvez ignorer la configuration Wi-Fi si vous utilisez des données cellulaires 4 G. I
est conseillé d'établir également une connexion a un réseau Wi-Fi pour des performances

optimales.

4.3.1 Ajouter des appareils

1.  Appuyez sur + pour ajouter votre robot ou votre station de référence RTK.
Sélectionnez Ajouter.
Suivez les instructions a I'écran pour configurer lappareil.

Suivez les instructions a I'écran pour connecter 'appareil et configurer le réseau correctement.

NI

Suivez les instructions a I'écran pour activer la carte SIM integree.

o

a 17\ A
- h
o) J

Add _::r” Y A=
, _:\..._!- -
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4.3.2 Ajouter une nouvelle station de référence RTK aprés le remplacement

Si votre station de référence RTK est remplacée, veuillez suivre les étapes ci-dessous pour ajouter la

nouvelle.

1. Appuyez sur Parameétres > Mode de positionnement > RTK via Datalink.

o

7

i~ e ™ —_—
Deers u [lrgize u
AT Benisag
D o -
Ifwi fmrace
I revmr irviereas
- HTH gwer Ganakne @
2. Saisissez le nouveau numéro LoRa. Le numéro LoRa est indiqué sur la plaque signalétique de la
station de référence RTK. Tapez OK pour continuer.
3.

Vérifiez que le numéro LoRa correspond a celui indiqué sur la plague signalétique et que la

connexion RTK indique « Connecté ». Votre configuration est maintenant réussie.

ETH Faring [Rangs
MK LK F il i H
(= o= 1] (e | " .-:: . -
N B A

REMARQUE

Le remplacement de la station de référence RTK vous obligera a refaire la cartographie de

votre pelouse si une carte a éte créée.
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4.4 Activer la carte SIM

Si vous n‘avez pas activeé la carte SIM pendant le processus de liaison de lappareil, vous pouvez le faire en
appuyant sur la barre d'état de la page d'accueil :

1. Appuyezsur la barre d'état de la page d'accueil.

2. Appuyezsurle bouton d'état 4G.

3. Appuyezsur Activer et attendez que l'activation se termine correctement.

 — N (

&

N T — )

L 1E]

v

\_ i g J \ J

4.5 Mettre a jour le micrologiciel

Pour une expérience optimale, assurez-vous que votre robot et votre station de référence RTK sont mis a

jour avec la derniere version du micrologiciel.

[ o)
> Pour mettre a jour le micrologiciel f"“"""“"“""@ @
1. Allez dans Paramétres > Informations sur I'appareil >
Version du robot pour mettre a jour le micrologiciel.
2. Assurez-vous que le robot est connecté a un réseau
stable.
Pendant la mise a jour, évitez de quitter lapplication, d'effectuer
d'autres opérations ou d'éteindre le robot. \ E y,
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4.6 Créer une carte

4.6.1 Cartographier la zone de travail
Avant d'effectuer la cartographie du site

Avant d'effectuer la cartographie du site, il est important d'avoir conscience de certains points clés.
® Enlevez les débris, les tas de feuilles, les jouets, les fils, les pierres et autres obstacles de la pelouse.

Assurez-vous qu'il n'y a pas d'enfants ou d'animaux sur la pelouse.

2
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Cartographier la pelouse

1. Assurez-vous que le robot est allumé et que le Bluetooth de votre téléphone est activé. Votre
téléphone se connectera automatiquement au robot via une connexion Bluetooth.

- — B

2. Appuyezsur Créer une carte pour

commencer.

W

L.resild & rEmf

3. Sélectionnez Cartographie manuelle ou
Cartographie automatique pour

continuer.

Cartographie manuelle

1. Dirigezlerobot vers un point de départ

approprié du périmeétre et appuyez sur >
pour commencer la cartographie.
, o ; ; N
® [Déplacez le joystick virtuel - versle
haut ou vers le bas pour controéler le -
| i" i ¥
mouvement du robot vers lavant ou
vers larriere. T
, e ™ . -
® [Deplacez le joystick virtuel vers la

gauche ou vers la droite pour faire
tourner le robot vers la gauche ou vers

la droite.
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Guidez le robot le long du périmetre.
Gardez la télécommande a 1,5 metre du
robot pour maintenir une connexion

Bluetooth stable.

a) Sile périmetre croise un obstacle tel
gu'un mur, une cléture, un fossé ou un
sentier irrégulier, maintenez une
distance dau moins 15 cm du

périmetre tout en quidant le robot.

b) Si le périmeétre rencontre un chemin
plat et reqgulier, il est recommandé de
guider le robot sur le chemin pour une

découpe plus efficace.

Appuyez sur Supprimer et quitter pour
effacer toutes les données non
enregistrées et  recartographier  si
nécessaire pendant le processus de

cartographie.
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4. Contrélez le robot pour le ramener au point

de départ et appuyez sur Enregistrer pour P =

terminer la cartographie. N

Cartographie automatique

REMARQUE
e Eliminez tous les obstacles avant de commencer la cartographie automatique.
e (ardezvotre téléphone actif et ne passez pas a d'autres applications.
® e Suivez lerobot pendant |le processus de cartographie.
® Assurez-vous que la connexion Bluetooth entre le robot et votre téléphone reste
ininterrompue.
e Veuillez ne pas utiliser la cartographie automatique dans des scenes qui comprennent des

marches, des falaises, des étangs ou autres obstacles similaires.

La fonction de cartographie automatique utilise la

caméra de vision du robot pour détecter le ?‘

périmétre physique de la pelouse. Lorsque la —+||
caméra identifie un périmetre clair, la cartographie |’
automatique est activée, ce qui permet au robot de
cartographier de maniére autonome les périmetres
de la pelouse.
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Appuyez sur Cartographie automatique pour

lancer cette fonction.

Si le robot fonctionne mal, appuyez sur le bouton

Arrét puis contrélez-le manuellement pour

continuer la cartographie. & {?EI /

REMARQUE
e | orsdelacartographie, le systeme estimera la surface. Veillez a ce que la zone ne dépasse
® pas la limite supérieure (voir Spécifications techniques pour plus dinformations), sinon la
cartographie de la zone de travail échouera.
e Faites d'abord sortir le robot de la zone de travail ou de la zone interdite si une nouvelle

zone est creee.
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4.6.2 Cartographier une zone interdite

Des zones interdites doivent étre créées pour les piscines, les parterres de fleurs, les arbres, les racines,
les fossés et tout autre obstacle présent dans la pelouse. Le robot évitera de tondre a lintérieur de ces

zones désignées.

4 ™
1. TapezCréer > Zone interdite sur la page Carte. | _ @ -
: O
4 ™
i
2. Guidez le robot autour du périmetre d'une zone
interdite, puis appuyez sur ® pour commencer

la cartographie. N —
rtographi & % 8]

3. Contr6lez le robot le long du périmetre de la
zone interdite et revenez au point de départ ir=--2

pour terminer la cartographie de la zone

interdite. i I
( R
z
Tips
4. Appuyez sur Enregistrer pour terminer le
réglage. H@U
'-1‘\-\- _FF;'I
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4.6.3 Cartographier un couloir

Le couloir est destiné a relier différentes zones de travail ou a relier la zone de travail a la station de

charge.
" ™
- ﬁ "
1. Appuyez sur Créer > Corridor sur la page Carte. -, W
P M &L‘k
A vy
g ™
a
2. Dirigez le robot dans une zone de travail.
Appuyez sur » pour commencer la
cartographie. s g
" ; b—
e
3. Contrélez manuellement le robot d'une zone de > [l

travail a une autre ou a la station de charge.
REMARQUE

® |e couloir doit étre plus large

® que Tm.

® |e couloir doit étre exempt de
reliefs importants. : };I

4. Appuyez sur Enregistrer pour terminer le I

réglage. Fowpmrs pesf £
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4.6.4 Créer un motif

Le motif est concu pour personnaliser la tonte de

votre pelouse et, une fois qu'il est ajouté, 'herbe de i
la zone a motif est préservée pendant la tonte afin
alE
de conserver le motif. Consultez les motifs
disponibles dans l'application.
-
B & A =
1. TapezCréer > Motif sur la page Carte. i . @
> A o
L Iy
7~
[ {
2. Choisissez le motif que vous souhaitez créer.
pm oL W R+
<
g
-4
3. Faites glisser le motif et effectuez un zoom -

o 1
avant/arriére pour ajuster son emplacement et '
sataille. rmoEc@ W d 4+ (

-
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4. Appuyez sur Terminer pour terminer la w

configuration.

Apres avoir créé un motif, vous pouvez choisir de

' Fug Edliging -“"I
I'activer ou de le désactiver a tout moment. Lorsqu'il po— -8
-l a
est activé, l'herbe de la zone a motif est préservée SRS g
pendant la tonte pour conserver son design, ou ;- %
tondue lorsqu'il est désactivé. Appuyez sur ~ <

Modifier > &= pour ouvrir la fenétre contextuelle.

REMARQUE

e (Chaque domaine d'activité peut avoir un maximum de 10 motifs, avec une limite totale
® de 50 motifs.
® |e motif ne doit pas étre placeé trop pres du périmetre de la zone de travail, de la zone
interdite ou de la station de recharge. Maintenir une distance minimale égale a la
largeur du robot.
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4.6.5 Modifier votre carte

Renommer la zone

Mammotion vous permet de créer plusieurs zones. Pour faciliter la gestion, vous pouvez renommer la

zone.

1. Appuyez sur Modifier > ss« pour ouvrir la

fenétre contextuelle.

2. Appuyez sur Renommer pour deéfinir un nom

pour la zone.

-

o

~

dopn I
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Modifier la zone

Si des changements surviennent dans votre pelouse apres la cartographie, comme la plantation d'un

arbre prés du périmétre, l'apparition d'un trou ou des signaux de positionnement faibles, vous pouvez

ajuster la zone cartographiée sans avoir a la supprimer entiérement.

4 R
2
1. Appuyez sur Modifier > ss« pour ouvrir la . .
fenétre contextuelle. . i
= | i
\ (L
P
I'F a itire -"l
BH Rename
zzd @5 Madity
2. Appuyez sur Modifier pour redessiner le I e} Q‘Tﬂ
périmetre.
p A

Supprimer la zone/la zone interdite/le couloir/le motif

Pour supprimer une zone, une zone interdite, un 4
corridor, un point de déversement ou un motif,
appuyez sur Modifier > . La suppression d'une
zone supprimera eégalement tous les élements
.

Map Editing -‘\|

gu'elle contient.
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Plusieurs zones de travail se chevauchent

Si vous avez plusieurs pelouses qui se chevauchent, la section partagée sera affectée a la zone de travail

qui a été créée en premier. Aucun canal n'est nécessaire pour deux zones de travail dont des sections se

chevauchent.
' ™
Areai
ares £
frea Areal
L 7

La station de référence RTK ne peut pas étre déplacée une fois que la cartographie de

votre pelouse est terminée

Ne déplacez pas la station de référence RTK apres
la création de la carte, sinon la zone de travail
résultante divergera de la zone de travail
désignée.

En cas de déplacement dune station de
réference RTK, réinstallez-la dans sa position
d'origine ou allez dans Parameétres Q .
Parameétres du robot > Supprimer la carte pour
refaire la

supprimer la carte actuelle et

cartographie de la zone.
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4.7 Tondre

Préparation

Si un probléme inattendu survient, appuyez sur le bouton ARRET et immobilisez le robot. La touche

ARRET a la priorité absolue parmi toutes les commandes.

® Sile capteur de levage est activé, le robot s'arréte. Appuyez sur le bouton Herbe puis sur le bouton
COMMENCER pour le déverrouiller.

e \Veuillez ne pas tondre la zone de travail plus d'une fois par jour, car cela pourrait nuire a votre
pelouse.

® Assurez-vous que le robot se trouve a la station de charge ou dans la zone de travail avant de tondre.

Si ce n'est pas le cas, déplacez ou guidez manuellement le robot vers la station de charge ou la zone

de travail.

® Assurez-vous qu'un couloir est créé entre les zones de travail ou entre une zone de travail et la station
de charge. Sans cela, le robot ne pourra pas revenir automatiquement se recharger lorsque sa

batterie sera faible.

o ®
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4.7.1 Démarrer la tonte

Si vous préférez ne pas définir de parametres, il

vous suffit dappuyer sur * dansla page d'accueil

pour commencer rapidement a tondre.

Si vous préférez personnaliser les parametres avant

de commencer :

1.

Appuyez sur Iimage du robot pour accéder a la
page Carte.
Appuyez sur Tondre . pour accéder a la page
des taches.
Sélectionnez la zone que vous souhaitez tondre.
Appuyez sur E pour configurer les
parametres.
Appuyez sur Enregistrer pour appliquer les
parametres.
Appuyez sur Démarrer pour commencer a
tondre ou sur Enregistrer pour créer un

programme de taches.
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Parametres de l'activité

Fréquence

Vous pouvez définir la fréquence de travail ici.

<> Maintenant — le robot commencera a travailler immédiatement aprées la configuration.

< Hebdomadaire — le robot répétera la tdche chaque semaine en fonction de vos préférences.

< Périodicité — spécification des jours non ouvrés. Par exemple, si vous entrez 3 jours, le robot

fonctionnera une fois tous les 4 jours selon vos parametres.
Hauteur de coupe
Vous pouvez régler la hauteur de coupe via l'application.
Vitesse de l'activité
Vous pouvez régler la vitesse de travail du robot ici.
Angle de la trajectoire de tonte (°)

e Optimal

Prenez le chemin le plus efficace recommandé par l'algorithme comme direction a O degré.

Avant le réglage Apres le réglage
e Personnaliser

La plage d'angle de réglage est de 0 & 180°.
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Mode trajectoire de tonte

1. Trajectoire en zigzag By
Le robot tondra en lignes droites et simples.
- 4
2. Trajectoire en quadrillage
Le robot travaillera en lignes droites a la fois
horizontalement et verticalement. (" fies
A=l
e 4

Travail sur le périmeétre

Lorsqu'il est active, le robot travaillera le long du périmetre. S'il est désactivé, le robot évitera de travailler

le long du périmetre.
Evitement des obstacles

<~ Désactivé \

Le robot tentera d'atteindre chaque point des

"

zones seélectionnées. Lorsquil rencontre un | =
obstacle, il le percute délicatement puis le
contourne, ce qui permet dobtenir une coupe

plus nette le long des murs et des obstacles.
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<~ Standard )

Le robot évitera de maniére proactive les I. e > '\"-..I
obstacles pour prévenir les collisions, ce qui
réduit les dommages et améliore l'efficacité.

< Sensible
Le robot évitera de maniére proactive les I'ul
obstacles et les zones non herbeuses, -I'- .."‘x
réduisant ainsi le risque de chute ou de sortie '. ,xh . ..H‘al

de la pelouse. Cependant, certaines zones
desséchees peuvent étre manquees et

pourraient également bloquer le chemin de

retour.

Lorsque le robot entre dans une zone ou les sighaux RTK sont faibles pendant la tonte

Si le robot entre dans une zone ou les signaux RTK sont faibles pendant la tonte, le systeme de
positionnement par fusion multi-capteurs laidera a continuer a fonctionner grace au module de vision.
La navigation visuelle peut s'étendre sur 300 metres. Le robot doit retourner dans une zone couverte par

les signaux RTK avant que la navigation visuelle natteigne sa limite, sinon il S'arrétera.
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4.8 Programmation des taches

Grace a la fonction Programmation, vous pouvez définir une tache réguliere et le robot effectuera

automatiquement son travail en fonction de votre réglage.

4.8.1 Définir une programmation

1. Appuyez sur Ajouter sur la page daccueil ou

sur Taches sur la page Carte pour accéder a la ' S =,
page Tache.

2. Sélectionnez la zone que vous souhaitez tondre.

3. Appuyez sur E} pour configurer les
parametres.

4. Appuyez sur Enregistrer pour appliquer les

parametres. ' ?i

5. Appuyez sur Démarrer pour commencer a \_ y,

travailler ou sur Enregistrer pour créer une

programmation de taches.

REMARQUE

® |‘ajout de programmations de taches est temporairement désactivé lorsque le robot
est en marche.

e Une programmation peut étre définie apres la génération d'une zone de travail.

e Voir Parameétres de I'activité pour des informations détaillées sur les parameétres.
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4.8.2 Modifier une programmation

Appuyez sur Taches sur la page Carte pour accéder a la liste des programmes. Tapez ~~  sur la

programmation que vous avez définie pour ouvrir le menu déroulant.

® Activer — faire basculer le bouton sur desactive pour désactiver la programmation si
nécessaire.

® Renommer — appuyez dessus pour modifier le nom de la programmation.

e Modifier — appuyez dessus pour modifier la programmation.

e Exécuter — pour exécuter cette programmation immédiatement.

e Copier — appuyez dessus pour créer une nouvelle programmation avec les mémes parametres tout
en conservant la programmation d'origine, puis choisissez-en une a modifier.

e Supprimer — appuyez dessus pour supprimer la programmation.

Si le point d'exclamation apparait, cela signifie que la programmation des taches ne peut pas étre

exécutée en raison d'erreurs. Tapez sur le point d'exclamation pour plus de détails.

/- —_— !

Tazhs Exaitls a

Faiariv

Lo

N

Lopy

Meleis
-

N A
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4.9 Tonte manuelle

Sivous préférez tondre votre pelouse manuellement, la fonction Tonte manuelle est a votre disposition.

Pour assurer votre securite, veuillez utiliser la fonction Tonte manuelle avec précaution et respecter les

consignes suivantes :

® [esmineurs ne sont pas autorisés a utiliser cette fonction;

e Veuillez toujours surveiller vos enfants, vos animaux domestiques et vos biens importants pour éviter
les accidents;

o Veuillez faire preuve d'une attention particuliere lorsque vous utilisez la fonction Tondeuse a gazon

manuelle pour éviter les blessures.

4.9.1 Activer la tonte manuelle

1. Appuyezsurlimage du robot pour accéder a la page Carte.

2. Surlapage Carte, sélectionnez Manuel.

3. Appuyez sur Tonte manuelle, puis faites glisser le bouton vers la droite pour démarrer le disque de
coupe.

4. Manceuvrez vers lavant/l'arriere ou tournez a gauche/droite pour commencer a travailler.
REMARQUE

® ® | edisque de coupe s'arrétera automatiquement apres b secondes d'inactivite.

® Faites glisser vers la droite comme indiqué par l'application pour démarrer le disque

de coupe aprées chaque arrét.
F’- " -'.'~|
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4.10 Activer le mode FPV

Le mode FPV (mode de vue a la premiere personne) offre un moyen immersif de contréler et de surveiller
votre robot. En activant ce mode, la caméra embarquée du robot diffuse des vidéos en direct, vous
permettant de voir directement du point de vue du robot pour un meilleur contréle et une meilleure
navigation.

De plus, le mode FPV peut transformer votre robot en caméra de sécurité mobile, offrant une surveillance
vidéo en temps réel et vous permettant de surveiller divers endroits a distance du point de vue du robot.

> Pour activer le mode FPV

4 e N
® lorsque le robot fonctionne, appuyez sur _
licone FPV sur la page de travail. @
.
'8 S
Fi= B
a
e Sur la page Tonte manuelle, appuyez sur licéne | e *
FPV.
\ il‘.:'/
§ i)
[}
® Sur la page Carte au format paysage, appuyez sur |  *
icone FPV. s o ; "
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4.11 Afficher I'état

Appuyez sur la barre d'état pour afficher [état de lappareil.

~ — N\ = )
&
. AN S
Ilcone Nom Description
* Bluetooth Indique le signal Bluetooth.
_
- Connectivite Wi-Fi Indique la puissance du signal Wi-Fi connecte.
rI” Connectivité 4G Indique la puissance du signal cellulaire.
wa Niveau de la batterie Indique le niveau de batterie restant.
@ 2 Positionnement en cours Indique l'état du positionnement.
'@' Etat du module de vision Indique I'état du module de vision.

e Statut du positionnement — indique la force du positionnement par satellite.
< Fixe — bon état de positionnement avec une précision inférieure a 10 cm, jusqu'a 2 cm avec une
bonne zone a ciel ouvert.
< Flottant — mauvais état de positionnement avec une précision d'environ 50 a 200 cm.
< Unique — Mauvais statut de positionnement avec une précision de I'ordre du métre.
<> Aucun — Pas de statut de positionnement.

*Seul le statut Point permet la tonte automatique

-54-



e Satellites — fait référence au nombre total de satellites recus par le robot et la station de
reference RTK.
< Rreprésente le nombre de satellites regus par le robot.
< Breprésente le nombre de satellites recus par la station de référence RTK.
<> Creprésente le nombre de satellites de co-visualisation regus a la fois par le robot et |a station de
réference RTK.
< LletL2indiquent respectivement les satellites fonctionnant aux fréquences L1et L2.
e Qualité du signal
< Rreprésente la puissance du signal satellite du robot.
< Breprésente I'intensité du signal satellite de la station de référence RTK.
*La précision du positionnement est affectée par la qualité du signal satellite et le nombre de
satellites partagés. Les objets tels que les arbres, les feuilles, les murs et les clétures peuvent affaiblir
le signal et entrainer des erreurs de positionnement. Malgré la détection de plus de 20 satellites par le
robot et la station de référence RTK, la qualité du signal peut encore étre considérée comme faible ou
mauvaise.
® Mode de positionnement - trois modes de positionnement sont offerts.
e Connection RTK — indique |'état de la connexion de la station de référence RTK.
e Statut du positionnement de la vision — montre la force du positionnement visuel.
<> Bonne — Le positionnement visuel est optimal.
<> Mauvaise — le positionnement visuel est médiocre.
< Initialisation — le module de vision est en cours d'initialisation.
<> Aucune — pas de positionnement visuel disponible.
e Luminosité — indique l'intensité de la lumiere ambiante.
<> Bonne — luminosité suffisante pour le positionnement visuel.

<> Sombre — luminosité insuffisante ; le positionnement visuel ne peut pas fonctionner.
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4.11.1 Changer le mode de liaison RTK

Service iNavi

Le service iNavi permet au robot de fonctionner sans avoir besoin d'une station de référence RTK. Ce
service améliore la flexibilité et réduit la complexité de la configuration, ce qui facilite le déploiement du

robot dans un plus grand nombre d'endroits.

REMARQUE

® |e service iNavi nest actuellement pas disponible dans certaines régions. Veuillez

® contacter notre service aprés-vente pour plus d'informations.
® Assurez-vous que le réseau 4G ou Wi-Fi est puissant et stable pour des performances

optimales.

Activer le service iNavi

1. Appuyez sur la barre d'état pour acceder a la

page dinformations sur ['état.
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2. Appuyez sur Mode de positionnement. S _,@9

3. Sélectionnez Service iNavi. Fositining Mode
Nan Sareice
ATE i i)

ATE avar Daimknk

4. Retournez a la page dinformations sur I'état et

verifiez que le mode de liaison RTK affiche
Fegssy mnm
« Service iNavi » que [létat de

Beay gy Mool s Larvice

A% Cayvmrim Cores e

positionnement RTK affiche « Fixe » et que
létat de connexion RTK affiche « Connecté ».

Votre installation est maintenant terminée.
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RTK sur Internet

RTK sur Internet utilise Internet pour la communication de données entre la station de référence RTK et le
robot. Ce protocole élargit considérablement la gamme dapplications RTK, permettant un

fonctionnement sur de vastes zones géographiques.
IMPORTANT
e RTK sur Internet repose sur un réseau 4G stable. Il est essentiel de s'assurer que le
robot maintient une connexion 4G fiable.
i ® Veuillez vous assurer que le robot et |a station de référence RTK sont tous deux liés au
.x _/ méme compte.
e Pour un fonctionnement optimal, il est recommandé de mettre a jour les firmwares du

robot et de la station de référence RTK avec les derniéres versions.

Activer RTK sur Internet

F"- — -‘\\I
1. Vérifiez que l'icdbne 4G de la barre d'état
s'allume, ce qui indique que l'activation de la
carte SIM a réussi. Appuyez sur la barre d'état
pour accéder a la page d'informations sur I'état.

. vy
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2. Appuyez sur Mode de positionnement. S _@j

3. Sélectionnez RTK sur Internet et appuyez sur la

station de référence RTK pour configurer votre Positioring Mads
ATHE RS
isan Saraice ;_;j
réseau. ATE gami e i?lﬁ
HTHmrmuin@D
Canizpd
S AN A

T — N\ —

4. Attendez qu'une coche verte apparaisse, puis
revenez a la page d'information sur ['état.

Vérifiez que I'état du positionnement RTK

Smyiweg ety =0 freweeew)
7o [ewarnes [FEETAT]
affiche « Fix » et que la connexion RTK affiche « o s
Connecté ». Votre installation est maintenant
terminée.
. 7 v
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RTK sur Datalink

RTK sur Datalink implique une communication de données entre la station de référence RTK et le robot a

[aide dantennes radio.

Activer RTK sur Datalink

f- I— -'.\l
1. Appuyez sur la barre d'état pour accéeder a la
page d'informations sur I'état.
. J
2. Appuyez sur Mode de positionnement. Py Mue -@ﬂ
LS 7
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Sélectionnez RTK sur Datalink et assurez-vous
gue le numéro de liaison de données affiché
correspond a celui figurant sur la plaque
signalétique de la station de référence RTK. Si
ce n'est pas le cas, saisissez le bon. Tapez OK

pour continuer.

Revenez & la page dinformations sur l'état et
verifiez que le mode de liaison RTK affiche
« RTK sur Datalink » que [létat de
positionnement RTK affiche « Fixe » et que
I'état de connexion RTK affiche « Connecté ».

Votre installation est maintenant terminée.
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Que faire lorsque le positionnement du robot n’est pas fixe.

B Satellites(B) : L1<20,L2<20

B Satellites (C): L1<20,L2<20

B Statut de positionnement : Flottant

Mesures :

Placez la station de référence RTK dans une zone avec une vue dégagée du ciel, sans aucun obstacle
physique a moins de 5 m. Vous pouvez également positionner la station de réeférence RTK sur un mur

ou un toit.

B Qualité du signal (B): Mauvaise ou faible

B Statut de positionnement : Flottant

Mesures :

Placez la station de référence RTK dans une zone avec une vue dégagée du ciel, sans aucun obstacle
physique a moins de 5 m. Vous pouvez également positionner la station de référence RTK sur un mur

ou un toit.

B Satellite (B): L1:0, L2:0

B Satellite (C): L1:0, L2:0

B Statut de positionnement : Unique

Mesures :

v' Assurez-vous que l'alimentation de la station de référence RTK fonctionne normalement.

v' Vérifiez que le voyant de la station de référence RTK reste vert fixe entre 8h00 et 18h00, heure
locale.

Vérifiez qu'il n'y a pas de problemes dans la station de référence RTK, comme des fuites d'eau.
Verifiez que I'antenne radio a bien été installee.

Ré-appairez la station de référence RTK et le robot pour voir si cela peut étre résolu.

AR NI NEEN

Si vous remplacez la station de référence RTK, appairez la nouvelle station avec le robot sur
lapplication Mammotion. Pour plus de détails, veuillez consulter Ajouter une nouvelle station de

référence RTK apreés le remplacement.

B Satellites (R) <25

B Satellites (C): L1<20,L2<20

B Statut de positionnement : Flottant

Mesures :

Vérifiez si la zone ou se trouve le robot, en particulier lorsque le robot est en charge, comporte de

grands arbres/murs/barriéres métalliques, etc.
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B Signal quality (R): Mauvaise ou faible

B Statut de positionnement : Flottant

Mesures :

v' Vérifiez silemplacement actuel du robot est entiérement ou partiellement couvert.

v' Silerobot est positionné sur la station de charge, déplacez-le vers une zone moins encombrée.

v' Sile robot est situé sur le périmetre/coin de la zone de travail, ajustez le périmétre/coin pour vous
assurer qu'il n'est pas couvert.

v Sile robot est situé dans la zone de travail et a perdu son positionnement en raison d'obstacles tels
que des arbres, des tables ou des chaises en fer, marquez ces obstacles comme des zones
interdites.

B Satellites(R): 0

B Satellites (C) : L1:0, L2:0

B Statut de positionnement : Aucun

Mesures :

Vérifiez si le robot est a l'intérieur ou si son arriére est recouvert de métal. Si le robot est défectueux,

veuillez contacter notre équipe aprés-vente a l'adresse

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us

B Satellites (B) : L1:0, L2:0

B Satellites (C) : L1:0, L2:0

B Statut de positionnement : Flottant

B Qualité du signal (B): Aucun

Mesures :

v’ Vérifiez si la station de référence RTK a été mise hors tension

v" Sile robot est trop éloigné de la station de référence RTK, réduisez la distance entre la station de
référence RTK et le robot et reessayez.

v’ Vérifiez silantenne, la station de référence RTK ou le récepteur du robot présentent des

dysfonctionnements. Si C'est le cas, veuillez contacter notre équipe aprés-vente a 'adresse

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us
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4.12 Réglages

Appuyez sur Q pour acceder a la page Parametres.

p
lFane u
=
Gemingt
Yy
N —

4.12.1Parameétres de I'appareil

Informations sur I'appareil

<>
¢

<>

<>

Nom de I'appareil — modification du nom du robot.

Gestion du partage — appuyez dessus pour afficher I'historique de partage et partager votre
appareil avec votre famille.

Version du robot — vérification de la version du micrologiciel du robot.

Historique des versions du micrologiciel — affichage du journal des mises a jour et des
modifications apportées au micrologiciel de l'appareil.

Parametres réseau — configuration du réseau du robot.

Télécharger les journaux — appuyez dessus pour envoyer vos problemes et journaux a
Mammotion pour les traiter. Vous pouvez joindre un maximum de 5 images et 1vidéo.
Réinitialisation d'usine — appuyez dessus pour effectuer une réinitialisation d'usine. Tous
les journaux et les mots de passe Wi-Fi seront effacés.

Entretien — affichage des informations sur le kilométrage total, la durée de tonte, le cycle de
la batterie et le temps d'activation.

Dissocier — appuyez dessus pour dissocier le robot actuel. Un ensemble de robots ne peut
étre associé qu'a un seul compte et ne peut étre utilisé tant qu'il n'est pas associé. Si vous

souhaitez transférer la propriété du robot, vous devez le dissocier avant de continuer.
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Parameétres réseau — configuration du réseau du robot.
Enregistrement des taches — affichage de I'historique des taches terminées et non terminées.
Télécharger les journaux — appuyez dessus pour envoyer vos problémes et journaux a Mammotion

pour les traiter. Vous pouvez joindre un maximum de 5 images et 1vidéo.

4.12.2 Parametres du robot

<>

Ne pas tondre les jours de pluie — lorsque vous activez cette fonction, le robot ne tond pas en cas de
pluie.

LED latérale — appuyez dessus pour allumer/éteindre le voyant latéral du robot.

Eclairage automatique — lorsque cette fonction est activée, I'éclairage auxiliaire du robot sallume
automatiquement dans des conditions de faible luminosité ambiante pour ameéliorer I'évitement des
obstacles grace au module de vision.

Périodes de non-fonctionnement — tapez pour définir la période d’inactivité.

Mode de positionnement — appuyez dessus pour changer de mode de positionnement ou
réinitialiser le code d'appairage RTK.

Supprimer la carte — appuyez dessus pour supprimer la carte existante.

Déplacer la station de charge — appuyez dessus pour déplacer la station de charge.

Voir Déplacer la station de charge pour plus d'informations.

Parameétres vocaux — appuyez dessus pour alterner la voix masculine et féminine.
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Déplacer la station de charge

REMARQUE

Veuillez utiliser la fonction Déplacer la station de charge pendant que le robot se recharge.

Enregle genérale, la station de charge doit étre déplacee si : Il:u,.:.. ,;"
® [astation de charge est déplacée.
® [astation de charge est remplacée.
e |echemin d'acces a la station de charge présente une pente importante.
® |eprocessus derecharge échoue systématiquement. Setting
1. Installez la station de charge a un endroit approprié. i
2. Placez le robot sur la station de charge et assurez-vous que [état de
positionnement est correct. —— &
N m——

3. Sélectionnez Paramétres @ > Déplacer la station de charge.

4.12.3 Recharger

REMARQUE

Lorsque vous effectuez la fonction de recharge, le robot doit se trouver dans la zone de travail.

Pour effectuer la recharge
» Tapez 4] sur la page carte dans I'application Mammotion, ou

> Appuyez sur le bouton ﬁ du robot, puis sur " pour guider le robot vers la station de recharge.
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4.13 Page Service

e Aide — appuyez dessus pour acceéder a notre service client.

rg —— \ e Boutique — appuyez dessus pour accéder a la galerie
Sor s marchande Mammotion.
o = e Académie — appuyez dessus pour accéder aux instructions d'utilisation.
Supnort e Vidéos de tutoriel — appuyez dessus pour accéder aux vidéos de
tutoriel.

o Manuel de l'utilisateur — tapez pour accéder au manuel de I'utilisateur.
e Maintenance hivernale — tapez pour accéder aux détails de

maintenance hivernale.

\_ [vies ? Wy o FAQ — affichage des questions et réponses les plus fréquentes.
e Apropos de nous — tapez pour obtenir plus d'informations sur
Mammotion.
4.14 Page Moi
e Gestion et partage des appareils — tapez pour partager vos
appareils.
e Trouver mon appareil — appuyez dessus pour suivre votre y — N
appareil.
e Alexa — appuyez dessus pour lier votre compte Alexa. Py D
e Google Home — appuyez dessus pour lier votre compte Google
Home, Connec] in D= Flafinmms
e Guide — activer/désactiver pour afficher/masquer les directives.
e Langue — choix de langue. —
e Télécharger les journaux — envoi de vos problemes et journaux
a Mammotion pour les traiter. W e e . l A

e A propos de Mammotion — appuyez dessus pour afficher la
version de lapplication, laccord utilisateur et le contrat de

confidentialite.
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4.14.1Partager votre appareil

Le partage de votre appareil permet au destinataire de contréler et d'accéder aux informations de

I'appareil, mais il ne peut pas le partager davantage ou utiliser sa fonction antivol.
{7 — e, W e Y |

T

1. Allez ala page Moi et appuyez sur Gestion et

=
4y [lviss e

partage des appareils. — {F_”I : @j ......

2. Sélectionnez votre propre appareil a
partager. e

3. Tapez Partager avec d'autres personnes

pour continuer. = *-”J I"‘* /N A
4. Sélectionnez Partager via le compte ou P
Partager via le code QR pour partager votre
appareil.
e Partager viaun compte
a. TapezPartager viaun compte.
b. Saisissez le numéro de compte que I @'J
vous souhaitez partager, puis |

appuyez sur Partager.

c. Dans l'application Mammotion du
destinataire, appuyez sur Accepter
dans la fenétre contextuelle.

e Partager par code QR [ w— )

a. Tapez Partager via le code QR et un
code s'affiche.

b. Utilisez I'application Mammotion du

destinataire pour scanner le code QR

et appuyez sur Accepter dans la | | {E’J ]

fenétre contextuelle.
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4.14.2 Arréter de partager votre appareil

Pour le propriétaire

1. Allez ala page Moi et appuyez sur Gestion et

partage des appareils.

2. Sélectionnez |'appareil que vous avez partageé.

3. Appuyez sur Gestion du partage pour
continuer.

4. Sélectionnez I'historique de partage
correspondant et appuyez sur Supprimer.

5. Appuyez sur Confirmer pour révoquer l'acces

du destinataire a lI'appareil.

Pour le bénéficiaire

1. Allez a la page Moi et appuyez sur Gestion et -

partage des appareils.

VOous.

Sélectionnez I'appareil qui a été partagé avec

R ™ P N —

. '{f}_] — % i—

2 IAY I\
e

T

Coread: o [nver FaTTs

=7

O
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3. Tapez Supprimer.
4. Tapez Confirmer pour ne plus utiliser lI'appareil.
Cette action n'affectera pas les données du

propriétaire. -

4.14.3 Trouver mon appareil

i —— =

Hfl_'g..;ril
Si votre robot ou votre station de référence RTK qui Fiwi i G
Sa s s s w . . . Cons] 1 b Flﬂnll@
a eté lié a lapplication Mammotion est manquant,
allez sur la page Moi > Trouver mon appareil pour le

rulde
localiser.

i

Tapez sur l'icéne de lappareil pour accéder a la

page suivante ou vous pouvez activer/désactiver les e — I A3 a—

Notifications de localisation et le Enregistreur

d’emplacement.

® Notifications de localisation — Vous recevrez
une notification push lorsque le robot se
trouvera a plus de 50 meétres de la zone de o

juemi o= vk omam

travail apres l'avoir activé. i

v Porie

® Enregistreur d'emplacement — Enregistrez AN -@

"

I'nistorique de I'emplacement du robot apres

['avoir activé.
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4.14.4 Lier votre compte Alexa

REMARQUE

® Avant de commencer une tache a l'aide de la commande vocale, il est nécessaire d'avoir
® crée au moins une tache au préalable.

e [ansle cas ou plus de deux robots sont relies au méme compte Mammotion, la commande

vocale sera dirigée par défaut vers le dernier robot lié.

f- " -‘\H

1. Allez ala page Moi et appuyez sur Alexa.
2. Sélectionnez Luba 2 (robot Mammotion) pour i
continuer.
3. Tapez Lier Alexa pour accéder a la page Caneect in Diser Platfarms
I
d'autorisation. @
. . . . . Guide
4. Enfin, tapez Lier pour terminer l'opération.
-
o W,

Une fois la liaison établie, vous pouvez contréler le robot a 'aide de commandes vocales. Voici quelques
exemples pour démarrer, mettre en pause, arréter, recharger et veérifier l'état :

Débuter le travail

-Alexa, demande au robot Mammotion de commencer a travailler

-Alexa, demande au robot Mammotion de commencer la tache xx (xx signifie le nom de la tache que
vous avez définie).

Suspendre la tache

-Alexa, demande au robot Mammotion de faire une pause

-Alexa, demande au robot Mammotion de s'accrocher

Continuer le travail

-Alexa, demande au robot Mammotion de continuer
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Arréter de travailler

-Alexa, demande au robot Mammotion d'arréter de se mettre en marche
Retour a la station de charge

-Alexa, demander au robot Mammotion de se recharger

-Alexa, demande au robot Mammotion de revenir a la maison

Vérifier le statut

-Alexa, demande I'état du robot Mammotion
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4.14.5 Relier votre compte Google Home

REMARQUE
Avant de commencer une tache a l'aide de la commande vocale, il est nécessaire d'avoir créé

au moins une tache au préalable.

F’ E— -‘""|

My Dervice

1. Accédez a la page Moi et appuyez sur Google
HOme Cantw] in (e Platormms
2. Appuyez sur Connecter Google Home pour PE——

accéder a la page d'autorisation. Guide @D

3. Suivezles instructions pour terminer l'installation.

W 2 &)

Une fois la liaison établie, vous pouvez contréler le robot a I'aide de commandes vocales. Essayez les
commandes suivantes :

Débuter le travail

- Hé Google, commence a tondre

- Hé Google, démarre le LUBA maintenant

- Hé Google, laisse le LUBA démarrer

- He Google, fais démarrer le LUBA

Suspendre la tache

- Hé Google, mets la tonte en pause

- Hé Google, mets le LUBA en pause maintenant
- Hé Google, laisse le LUBA en pause

- Hé Google, mets le LUBA en pause
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Continuer le travail

- Hé Google, continue a tondre

- Hé Google, laisse le LUBA continuer

- Hé Google, fais continuer le LUBA
Arréter de travailler

- Hé Google, arréte la tonte

- Hé Google, arréte le LUBA

- Hé Google, laisse le LUBA sarréter

- Hé Google, fais le LUBA sarréter
Recharger le LUBA

- Hé Google, connecter le LUBA

- Hé Google, laisse le LUBA rentrer a sa base
- Hé Google, fais rentrer le LUBA a sa base
Vérifier le statut

- Hé Google, est-ce que le LUBA fonctionne ?



5 Entretien

Pour maintenir des performances de tonte optimales et prolonger la durée de vie de votre robot,
Mammotion conseille d'effectuer des inspections et des entretiens réquliers chaque semaine. Pour des
raisons de securite et d'efficacité, portez toujours des vétements de protection tels que des pantalons et

des chaussures de travail ; évitez de porter des sandales ouvertes ou d'étre pieds nus pendant I'entretien.

5.1 Nettoyage

AVERTISSEMENT

® Assurez-vous que le robot soit completement éteint avant de commencer tout travail de

nettoyage.
e Eteignez toujours le robot avant de le retourner.

® |orsque vous retournez le robot, manipulez-le avec précaution pour éviter

dendommager le module de vision.

5.1.1 Nettoyer le robot

Boitier

Utilisez une brosse douce ou un chiffon humide pour nettoyer le boitier du robot. Evitez d'utiliser de
I'alcool, de I'essence, de I'acétone ou d'autres solvants corrosifs ou volatils, car ils risquent d'endommager

I'aspect et les composants internes du robot.

Partie inférieure

Portez des gants de protection lorsque vous nettoyez le chéassis et les disques de coupe. Utilisez une
brosse pour enlever les débris. Vérifiez que les lames ne sont pas endommagées et assurez-vous que les
lames et les disques de coupe peuvent tourner librement. NUTILISEZ PAS d'objets tranchants pour

nettoyer la partie inférieure.

-75-



Roues avant (roues omnidirectionnelles)

Nettoyez les roues avant a l'aide d'une brosse ou d'un tuyau d'arrosage. Enlevez la boue s'ily en a.

Roues arriere

Nettoyez régulierement les roues arriere a l'aide d'une brosse ou d'un tuyau d'arrosage si elles sont trop

sales.

Caméra de vision

Essuyez lobjectif de la caméra de vision avec un chiffon pour éliminer les taches. Une lentille propre est

essentielle pour la performance du module de vision.

Partie arriere

Nettoyez réqulierement les supports de charge arriere et le récepteur infrarouge avec un chiffon pour
éliminer les brins d'herbe et la saleté. Le nettoyage de ces piéces garantit une charge correcte et évite les

échecs de recharge.

5.1.2 Nettoyer la station de charge

Utilisez une brosse et un chiffon pour nettoyer I'émetteur infrarouge et la broche de chargement.

5.1.3 Nettoyer la station de référence RTK

Essuyez la station de référence RTK avec un chiffon pour éliminer toute saleté accumulée.
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5.2 Entretien des lames de coupe et du moteur

AVERTISSEMENT
e Portez toujours des gants de protection lorsque vous inspectez, nettoyez ou remplacez la
lame de coupe.
& e Nutilisez PAS de tournevis électriqgue pour serrer ou desserrer le disque de coupe.
Utilisez toujours les vis appropriées et les lames d'origine approuvées par Mammotion.
® Remplacez simultanément toutes les lames de coupe et leurs vis afin de garantir un
systeme de coupe sur et efficace.

e NE PASreéutiliser les vis, ce qui pourrait entrainer des blessures graves.

® Pour garantir des performances optimales pendant un stockage de longue durée, gardez larbre du
moteur du moyeu sec et propre. Un entretien régulier de larbre du moteur permet déviter
l'accumulation de saleté et dhumidité, qui peuvent affecter le fonctionnement du moteur. Le moteur
aune durée de vie prévue de 1500 heures de fonctionnement.

® [eslames sont considérées comme des pieces d'usure et doivent étre remplacées si elles sont tres
useées. Il est recommandé de remplacer les lames de coupe tous les 3 mois ou apres 150 heures
d'utilisation. Pour I'herbe plus épaisse, un remplacement plus fréquent des lames peut étre
nécessaire.

® ['herbe humide a plus de chances de coller aux lames et au fond du robot, ce qui peut nuire aux
performances et nécessiter un nettoyage plus fréquent. Pour des performances optimales et une
pelouse saine a long terme, il est recommandé d'éviter de tondre en cas de forte pluie ou lorsque

'herbe est excessivement humide.
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Comment remplacer une lame de coupe

1. Eteignezle robot.

2. Placez le robot sur une surface douce et propre, en veillant a ce qu'il soit a I'envers. Veillez a ne pas
appuyer sur le module de vision.

3. Retirezles anciennes lames de coupe a l'aide d'un tournevis Phillips.

4. |Installez les nouvelles lames de coupe a l'aide des vis. Assurez-vous que les lames peuvent tourner

librement et qu'elles sont solidement installées.
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5.3 Entretien de la batterie

Maintenez la batterie complétement chargée avant un stockage a long terme afin d'éviter une
surdécharge.

Chargez complétement |'appareil tous les 90 jours, méme s'il n'est pas utilise.

Assurez-vous que les ports de charge du robot sont propres et secs avant de les ranger ou de les

charger.

5.4 Stockage hivernal

Pour que votre robot soit dans un état optimal pour la prochaine saison de tonte, rangez correctement le

robot, la station de charge et la station de référence RTK. Si la température ambiante descend en dessous

de -20°C pendant I'hiver, gardez le robot, la station de référence RTK et la station de charge a l'intérieur.

5.4.1 Ranger le robot

Contrélez le robot hors de la station de charge, en vous assurant que le robot a été completement
chargé.

Eteignez le robot.

Nettoyez le robot (le boitier, les roues, le chassis, le module de vision, etc.) a laide d'un chiffon humide
ou d'une brosse douce. Vous pouvez laver le robot si nécessaire. NE RETOURNEZ PAS le robot pour
nettoyer son chéassis a eau.

Laissez le robot sécher. NE PAS le retourner pendant ce processus.

Appliquez un lubrifiant anticorrosion sur les tapis de charge. NAPPLIQUEZ PAS de produits
chimiques sur les autres parties du robot, en particulier sur les zones de contact métalliques, a
exception des connecteurs.

Rangez le robot a l'intérieur.
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5.4.2 Ranger la station de charge

e Débranchez l'alimentation électrique.

® Retirezle protege-pluie si nécessaire.

£ =l =1

== Tirer =2
T - - T
== =N =
, T YL = T

. _LET. .. - L 1

® Retirezles piquets.

e Utilisez une brosse et un chiffon pour nettoyer soigneusement la station de charge.

® Retirez la station de charge et le bloc d'alimentation.

Lors de la prochaine période de tonte, réinstallez la station de charge, puis déplacez-la (voir Déplacer
la station de charge pour plus d’'informations) et recartographiez un couloir entre la station de charge

et la zone de travail a l'aide de I'application Mammotion.

5.4.3 Ranger la station de référence RTK

Si la température ambiante est supérieure a -20°C en hiver :

® [Débranchez la station de référence RTK.

e Torsadez le cable de la station de référence RTK autour de la station et serrez le capuchon de
protection.

® Recouvrez la station de référence RTK d'un sac en plastique ou d'une housse.

Si vous suivez ces étapes et que vous ne déplacez pas la station de référence RTK, vous n'aurez pas

besoin d'effacer la carte et de la refaire pour la prochaine saison de tonte.

Si la température ambiante est inférieure & -20°C en hiver :

Si la station de référence RTK est installée au sol, procédez comme suit :
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® Supprimez la carte dans l'application Mammotion.

® [ébranchez la station de référence RTK.

® Retirezla station de référence RTK du poteau de montage.

® Retirezl'antenne.

e Utilisez un chiffon pour nettoyer la station de reférence RTK.

® Retirez le poteau de montage.

Lors de la saison suivante, réinstallez la station de référence RTK et refaites la cartographie dans
I'application Mammotion.

Si la station de référence RTK est installée sur le mur/le toit, procédez comme suit :

e [Débranchez la station de reférence RTK.

® Retirez la station de réféerence RTK de son support mural.

® Retirez I'antenne.

e Utilisez un chiffon pour nettoyer la station de référence RTK.

Lors de la prochaine saison de tonte, réinstallez la station de référence RTK dans sa position d’origine.
Il n'est pas nécessaire d'effacer la carte et de refaire la cartographie car I'emplacement de la station

de référence RTK reste inchangé.
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6 Spécifications du produit

6.1Spécifications techniques

Tableau 6-1Spécifications de la version standard

Version standard (hauteur de coupe : 20-65 mm

LUBA mini AWD
Spécifications
1500 800
Superficie de tonte max. 1500 m? 800 m?
Capacité maxi de gestion
15 10
multi-zone
Moteur Traction intégrale (AWD)
Capacité d'escalade maxi 80 % (38°)
Capacité de franchissement
50 mm

d'obstacles verticaux
Largeur de coupe 200 mm
Plage de réglage de hauteur de

25-65 mm
coupe dans I'application
Temps de charge 200 min 160 min
Temps de tonte par charge 165 min 120 min
Charge automatique Oul
Localisation des vols par GPS Qul
Alarme de géorepérage Oul
Géo-barriére de la vision Oul
Capteur de levage Oul
Capteur d'inclinaison Oul
Station de chargement CHG4300
Station de référence RTK RTK310

Réseau : 5 km
Datalink : 100 m

Positionnement et navigation Vision UltraSense Al et RTK

Couverture du signal RTK

Evitement des obstacles Vision UltraSense Al et pare-chocs physique
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Version standard (hauteur de coupe : 20-65 mm

Commande vocale
Surveillance visuelle
Connectivité

Une puissance sonore
pondérée

Une pression acoustique

pondérée
Imperméable
Détection de pluie

Poids net
Taille (L x L x H)

Alexa et Google Home
Oul
4G, Bluetooth et Wi-Fi

LWA:64 dB, KWA:3 dB

LPA:56 dB, KPA:3 dB

Robot : IPX6
Station de charge : IPX6
Station de référence RTK : IPX6
Oul
15 kg
584 x 430 x 282 mm

Tableau 6-2 Spécifications de la version H

Version H (hauteur de coupe : 55-100 mm

Spécifications

Superficie de tonte max.
Capacité maxi de gestion
multi-zone

Moteur

Capacité d'escalade maxi
Capacité de franchissement
d’'obstacles verticaux
Largeur de coupe

Plage de réglage de hauteur de
coupe dans I'application
Temps de charge

Temps de tonte par charge

Charge automatique

LUBA mini AWD
1500H 800H
1500 m? 800 m?
15 10

Traction intégrale (AWD)

80 % (38,6°)
80 mm
200 mm
55-100 mm
200 min 160 min
165 min 120 min
Ooul
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Version H (hauteur de coupe : 55-100 mm

Localisation des vols par GPS oul
Alarme de géorepérage oul
Géo-barriére de la vision Oul
Station de chargement CHG4301
Station de référence RTK RTK310

Couverture du signal RTK

Positionnement et navigation
Evitement des obstacles
Commande vocale

Surveillance visuelle
Connectivité

Une puissance sonore pondérée

Une pression acoustique pondérée

Imperméable

Réseau : b km
Datalink : 100 m
Vision UltraSense Al et RTK
Vision UltraSense Al et pare-chocs physique
Alexa et Google Home
Oul
4G, Bluetooth et Wi-Fi
Lwa=66 dB, Kwa=3 dB
Lpa=58 dB, Kpa=3 dB
Machine LUBA : IPX6
Station de charge : IPX6
Station RTK : IPX6

Détection de pluie Qul
Poids 15 kg
Taille (Lx L x H) 584 x 430 x 282 mm

Tableau 6-3 spécifications des bandes de fonctionnement embarquées du LUBA mini AWD (EU)

Fréquence de fonctionnement

Puissance maximale de

'émetteur
LORA 863,1- 869,85 MHz <13,98 dBm
Bluetooth 2400 - 2 483,5 MHz <20 dBm
2400 -2 4835 MHz <20 dBm
Wi-Fi 5500 -5700 MHz <20 dBm
5745 -5 825 MHz <13,98 dBm
GSMS00 880 - 915 MHz (Tx) ; 925 - 960 MHz (Rx) 35dBm
GSM1800 1710-1785 MHz (Tx) ; 1805-1880 MHz 32 dBm

-84-



Bande | WCDMA 1920 -1980 MHz (Tx); 2110 - 2170 MHz (Rx) 25dBm

Bande V WCDMA 824 - 849 MHz(Tx) ; 869 - 894 MHz (Rx) 25dBm
Bande VIIl WCDMA 880 - 915 MHz (Tx) ; 925 - 960 MHz (Rx) 25dBm
Bande 1LTE 1920 -1980 MHz (Tx); 2110 - 2170 MHz (Rx) 25dBm
Bande 3LTE 1710 - 1785 MHz (Tx) ; 1805 - 1880 MHz (Rx) 25dBm
Bandeb LTE 824 - 849 MHz(Tx) ; 869 - 894 MHz (Rx) 25dBm
Bande7LTE 2500-2570MHz (Tx); 2620 -2690 MHz (Rx) 25 dBm
Bande 8 LTE 880 - 915 MHz (Tx) ; 925 - 960 MHz (Rx) 25dBm
Bande 20 LTE 832 - 862 MHz (Tx) ; 791 - 821 MHz (Rx) 25dBm
Bande 28 LTE 703 - 748 MHz (Tx); 758 - 803 MHz (Rx) 25dBm
Bande 38 LTE 2570-2620MHz (Tx);2570-2620MHz (Rx) 25 dBm
Bande 40 LTE 2300 -2 400 MHz (Tx) ; 2 300 - 2 400 MHz (Rx) = 25 dBm
GNSS 1559 - 1610 MHz N/A

Tableau 6-4 Spécifications des bandes de fonctionnement de la station de référence RTK (UE)

Puissance maximale de
Fréquence de fonctionnement

'émetteur
LORA 863,1- 869,85 MHz <13,98 dBm
Bluetooth 2400 - 2 483,5 MHz <20 dBm
Wi-Fi 2400 -2 4835 MHz <20 dBm
GNSS 1559 - 1610 MHz N/A
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Tableau 6-5 Spécifications de la batterie

Spécifications

Paramétres
800 800H 1500 1500H
TS-A060-2802151
Chargeur de )
. Entrée : 100-240V, 50/60 Hz, 2.5 A
batterie

Sortie : 28 VCC,215A,60 W
Batterie 216 VCC, 4,5 Ah 21,6 VCC, 6,1 Ah
La plage de température de charge est comprise entre 4 et 45°C.
AVERTISSEMENT : Pour recharger la batterie, utilisez uniquement I'alimentation amovible fournie

avec cet appareil.
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6.2 Codes d’erreur

La notification de I'application affiche les codes d'erreur courants, ainsi que leurs causes et les étapes de

dépannage. Voici la liste des problémes les plus courants.

Codes d’erreur

316

318

323

325

326

328

1005

Causes

Le moteur du disque de coupe

gauche surchauffe.

Le capteur du moteur du disque de

coupe gauche est défaillant.

Le moteur du disque de coupe droit

est surchargé.

Le moteur du disque de coupe droit

ne démarre pas.

Le moteur du disque de coupe droit

surchauffe.

Le capteur du moteur du disque de

coupe droit est défectueux.

Batterie faible
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Solutions

La machine reviendra a la normale une fois
que le moteur aura refroidi. Ce processus
peut prendre plusieurs minutes.

Redémarrez le robot. Si le probléme persiste
apres plusieurs redémarrages, contactez
I'équipe aprés-vente.

Vérifiez si le disque de coupe est coincé et
décoincez-le si nécessaire. Vous pouvez
également augmenter la hauteur de coupe.
Vérifiez si le disque de coupe est coincé. Si ce
n'est pas le cas, redémarrez le robot. Si le
probleme persiste apres plusieurs
redémarrages, contactez I'équipe apres-
vente.

Redémarrez le robot. Si le probléme persiste
apres plusieurs redémarrages, contactez
I'équipe aprés-vente.

Redémarrez le robot. Si le probleme persiste
apres plusieurs redémarrages, contactez
I'équipe aprés-vente.

Le robot continuera a fonctionner une fois

que la batterie sera chargée a 80 %.



Codes d’erreur

1300

1301

1420

2713

2726

2727

Causes

Le statut de positionnement est
mauvais.

La station de charge a été
déplacée.

Un dépassement du délai d'attente
s'est produit lors de la réecupération

des données de vitesse de roue.

La charge a été arrétée en raison

d'une faible tension de la batterie.

La batterie est surchargée.

La batterie est trop déchargée.
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Solutions

Attendez le repositionnement du robot.

Déplacez la station de charge.

Redémarrez le robot. Si le probleme persiste,

contactez I'equipe apreés-vente.

Redémarrez le robot. Si le probléme persiste
apres plusieurs redémarrages, contactez
I'équipe aprés-vente.

Arrétez immédiatement la charge. Si une
surcharge se  produit  fréquemment,
contactez I'équipe aprés-vente.

Rechargez le robot.



7 Garantie

Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd garantit que ce produit sera exempt de défauts de matériaux et
de fabrication dans des conditions normales d'utilisation conformément aux documents publiés sur les
produits par Mammotion pendant la période de garantie. Les documents publiés sur les produits
comprennent, mais sans s'y limiter, le manuel d'utilisation, le guide de démarrage rapide, I'entretien, les
spécifications, la clause de non-responsabilité, les notifications dans l'application, etc. La période de
garantie varie selon les produits et les pieces. Consultez le tableau ci-dessous :

Composante Garantie

Piéces hotes et centrales

Batterie Jans

Pieces de rechange (station de chargement, station de référence RTK)

Si le produit ne fonctionne pas comme garanti pendant la période de garantie, veuillez contacter le

Service a la clientele de Mammotion pour obtenir des instructions.

o Veuillez vous adresser dabord a votre revendeur pour les produits achetés aupres d'un revendeur
local.

® |Les utilisateurs doivent présenter une preuve d'achat valide, un recu ou un numéro de commande
(pour les ventes directes effectuées auprés de Mammotion). Le numéro de série du produit est
essentiel pour initier le service de garantie.

® Mammotion s'efforcera de répondre a vos préoccupations par téléphone, par courrier électronique
ou par discussion en ligne.

e [Dans certains cas, Mammotion peut vous conseiller de télécharger ou dinstaller des mises a jour
logicielles spécifiques.

® Siles problemes persistent, il peut étre nécessaire de renvoyer le produit a Mammotion pour une

évaluation plus approfondie ou a un centre de service local désigné par Mammotion.
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La période de garantie du produit commence a la date d'achat originale indiquée sur le ticket de
caisse ou sur la facture.

Pour les produits précommandés, la période de garantie commence a la date d'expédition de
'entrep6t local.

Mammotion demandera aux utilisateurs d'organiser eux-mémes I'expédition s'ils souhaitent envoyer
des produits au centre de service local ou a I'usine Mammotion pour un diagnostic plus approfondi.
Mammotion effectuera a ses frais les réparations nécessaires et assumera les frais de renvoi au
client si le probleme reléve de la garantie. Si ce n'est pas le cas, Mammotion ou un centre de service

désigné sera en droit de facturer des frais en consequence.

Voici quelques exemples de défauts non couverts par la garantie :

Le non-respect des consignes énonceées dans le manuel utilisateur.

Si le produit est livré endommagé en raison du transport et n‘est pas rejeté a la livraison, ou si aucun
document officiel confirmant les dommages n'est pas fourni par la société de transport.
L'impossibilité dapporter la preuve de dommages survenus pendant le transport.

La panne du produit due a un accident, une mauvaise utilisation, un abus, une catastrophe naturelle
comme une inondation, un incendie, un tremblement de terre, une exposition a des aliments ou a des
liqguides renversés, une charge électrique incorrecte ou d'autres facteurs externes.

Les dommages résultant d'une utilisation du produit non autorisée ou non prévue par Mammotion.

La modification du produit ou de ses composants qui altéere de maniére significative les
fonctionnalités ou les capacités sans avoir obtenu l'autorisation écrite de Mammotion.

La perte, fendommagement ou 'accés non autorise a vos donneées.

Les signes d'altération ou de modification sur les étiquettes des produits, les numéros de sérig, etc.
L'impossibilité de fournir une preuve d'achat valide aupres de Mammotion, telle qu'un recu ou une

facture, ou s'il y a des soupcons de falsification ou d'altération de la documentation.
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8 Conformiteé

Déclarations de conformité FCC

Cet appareil est conforme a la partie 15 des régles de la FCC. Son fonctionnement est soumis aux deux
conditions suivantes : (1) cet appareil ne doit pas causer d'interférences nuisibles, et (2) cet appareil doit
accepter toute interférence recue, y compris les interférences susceptibles de provoquer un

fonctionnement indésirable.

Attention : Les changements ou modifications non expressément approuveés par la partie responsable de

la conformité peuvent annuler le droit de l'utilisateur & faire fonctionner [équipement.

Remarque : Cet equipement a été testé et declaré conforme aux limites imposées aux appareils
numeériques de classe B, conformément a la partie 15 des regles de la FCC. Ces limites sont congues pour
fournir une protection raisonnable contre les interférences nuisibles dans une installation résidentielle.
Cet equipement génere, utilise et peut émettre des fréquences radio et, s'il n‘est pas installé et utilisé
conformément aux instructions, peut causer des interférences nuisibles aux communications radio.
Cependant, il n'y a aucune garantie que des interférences ne se produiront pas dans une installation
particuliere.

Si cet équipement provoque des interférences nuisibles a la réception de la radio ou de la télévision, ce
qui peut étre déterminé en éteignant et en allumant I'équipement, l'utilisateur est encouragé a essayer de
corriger les interférences en prenant une ou plusieurs des mesures suivantes :

-- Réorienter ou déplacer lantenne de réception.

-- Augmenter la distance entre 'équipement et le récepteur.

-- Brancher lappareil sur une prise de courant située sur un circuit différent de celui sur lequel le
récepteur est branché.

-- Consulter le revendeur ou un technicien radio/TV expérimenté pour obtenir de l'aide.
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Déclarations de conformité ISED

Cet appareil contient un (des) émetteur(s)/récepteur(s) exempté(s) de licence qui est (sont) conforme(s)
au(x) CNR exempté(s) de licence d'Innovation, Sciences et Développement économique Canada. Son
fonctionnement est soumis aux deux conditions suivantes :

(1) Cet appareil ne doit pas provoquer dinterférences.

(2) Cet appareil doit accepter toute interférence, y compris les interférences susceptibles de provoquer
un fonctionnement indésirable de 'appareil.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux rayonnements |IC RSS-102 établies pour un

environnement non contrélé.

L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR
d'Innovation,

Sciences et Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes:

(1) L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

(2) L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en
compromettre le fonctionnement.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non controlé.

Conformité a I'exposition RF

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux rayonnements FCC/IC RSS-102 établies pour un
environnement non contrélé. Cet émetteur ne doit pas étre installé ou fonctionner en conjonction avec
une autre antenne ou un autre émetteur. Cet équipement doit étre installé et utilisé avec une distance
minimale de 20 cm entre le radiateur et votre chassis.

Cet équipement est conforme aux limites d'exposition aux radiations IC CNR-102 établies pour un

environnement non contrélé.
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Cet emetteur ne doit pas étre colocalisé ou fonctionner en conjonction avec une autre antenne ou un
autre emetteur. Cet équipement doit étre installé et utilisé avec une distance minimale de 20 cm entre le

radiateur et votre corps.

Station de référence RTK

Cet émetteur radio [IC : 32325-RTK310] a été approuvé par le ministére de IInnovation, des Sciences et du
Développement économique Canada pour fonctionner avec les types d'antennes énumérés ci-dessous,
avec le gain maximal autorisé indiqué. Les types d'antennes qui ne figurent pas dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal indiqué pour tout type répertorié sont strictement interdits

d'utilisation avec cet appareil.

Cet émetteur de radio [IC: 32325-RTK310] a été approuvé par innovation, sciences et développement
économique Canada pour [lutilisation des types dantennes énumérés ci-dessous avec les gains
maximaux admissibles indiqués. Les types d'antennes qui ne sont pas inclus dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal de I'un des types énumérés sont strictement interdits pour une
utilisation avec cet appareil.

Antenne dipéle 3,26dBi, 500
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Déclaration de conformité simplifiée de I'UE
Par la présente, Shenzhen Mammotion Innovation Co, Limited déclare que équipement radio de type
[Modéle : 800/800H/1500/1500H] est 