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ENGLISH - Translation of the original instructions

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

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

> by scanning the QR code

Download full manual
stiga.com

NOTE: the instructions in this manual apply to all
independent robot lawn mower models. All illustrations,
unless otherwise indicated, referto the SRSA01 platform.

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

1.

SAFETY

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

1.

1. SAFE OPERATING
PROCEDURES

Training

a.

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

. Never allow children, persons with

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

. The operator, or user, is to be held

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

Preparation

a.

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

. Periodically check the area where the

machine is used and remove stones,
sticks, cables and any other foreign ob-
jectsthatmay interfere withits operation.

. Periodically carry outavisualinspection

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

d.

1.

Warning signs must be placed around
the working area of the machine if it is
used in public areas or areas open to
the public. Signs must read as follows:
“Warning! Automatic lawn mower! Keep
away from the machine! Children must
be supervised!”

1.1. OPERATION

General information

a.

d.

e.

f.

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

. Do not put hands or feet near or under

therotating parts. Always keep away from
the drain opening.

. Do not touch any moving parts of the

machine until they have come to a com-

plete stop.

Always wear sturdy shoes and long

trousers when operating the machine.

Never lift or transport the machine when

the motor is running.

Remove the disabling device from the

unit:

- Before removing an obstruction;

- Before checking, cleaning or working
on the machine;

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

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

. Do not leave the machine in operation

unattended in the presence of pets,
children or other people nearby.

Maintenance and storage

a.
b.

C.

Tighten all nuts, bolts and screws se-
curely for safe operation of the machine.
Frequently check the robot lawn mower
for wear or deterioration.

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




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

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

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

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

Residual Risks

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

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

1.2. PRODUCT DESCRIPTION

The robot lawn mower (Fig. 2.A) is designed and built to
automatically cut garden grass at any time of day and night.
According to the different characteristics of the surface to be
cut, the robot lawn mower can be programmed to work on
several areas delimited by a virtual perimeter and connected
by virtual transition routes.

When operating, the robot lawn mower mows the area
delimited by the virtual perimeter (Fig. 2.B). When the robot
lawn mower is close to the virtual perimeter (Fig. 2.B) or
encounters anobstacle (Fig.2.C) changestrajectory according
to the selected navigation strategy:

The robotlawn mower mows the delimited lawn automatically
and completely.

The product operates via satellite signals and requires the
installation of achargingbase (Fig.2.F, 2.G) and anintegrated
satellite reference station (Fig. 3.C), that can be installed
separately. The robot lawn mower and the satellite reference
station communicate with each othervia 3G/4G modules fitted
with SIM cards. The robot lawn mower operating technology

is based on the communication of data between the STIGA
Cloud and the robot itself. The subscription fee is mandatory
in order to operate the robot lawn mower and is based on the
amount of data required. A smartphone is also required for
the product to be used.

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

NOTE: The subscription fee is mandatory in order to
operate the robotlawn mowerandis based onthe amount
of data required.

1.3. SYMBOLS AND NAMEPLATES

WARNING:
Read the user instructions before starting
the product.

WARNING:

Danger of projections of objects against
the body.

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

WARNING:

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

Removethe disabling device before operating
on the machine or before lifting it.
WARNING:

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

Do not stand on the machine.

BAN:

Make sure thatthere are no people (especially
children, elderly or disabled) and pets in the
working area during the operation of the
machine.

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

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

@) e TER

Appliance withinsulation class lll, powered by
battery (Robot Lawn mower) or special power
supply unit (Charging Base and Reference
Station).

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

1B

DC power supply symbol.

Protectionrating againstthe ingress of solids
and water.

IPXX



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

Guaranteed sound power level

1.4. STOPPING AND TURNING OFF THE ROBOT
LAWN MOWER IN SAFE CONDITIONS

OBLIGATION:

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

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

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

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

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

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

2. INSTALLATION

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

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

INSTALLATION COMPONENTS (Fig. 3)

(A) Charging base, (B) Charging base Power Supply Unit, (C)
Satellite reference station, (D) Charging base fixing screws
(E) Separate Satellite Reference Station Installation Bracket
, (F) Separate Satellite Reference Station Installation Power
Supply (optional), (G) 5mor 15 m extension cords, (H) Mobile
device (not included).

2.1. VERIFICATION OF THE INSTALLATION
REQUIREMENTS

GARDEN ASSESSMENT:

2.1.1.

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

¢ Level the ground to prevent puddles from forming after
arainfall.

2.1.2, CHECKS FOR THE INSTALLATION OF THE
CHARGING BASE, THEPOWER SUPPLY UNITAND
THE SATELLITE REFERENCE STATION:

ELECTRICAL HAZARD:

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

ELECTRICAL HAZARD:

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

ELECTRICAL HAZARD:

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

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

A damaged cable can lead to contact with
live parts.

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

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

3. Ifthe sky is not completely visible from the charging base
installation point, the satellite reference station must be
installed in another area

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

WARNING:
The power cable, power supply unit, extension

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

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

2.1.3. CHECKSTODEFINETHEVIRTUAL PERIMETERS:

1. Check that the maximum slope of the work area is less
than or equal to 45% or 50% depending on the model
(see Par.7 TECHNICAL DATA). When defining the virtual
perimeters, observe the rules shown in Fig. 4.

WARNING:
A The robot can mow surfaces with a maximum

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



WARNING:
Areas with slopes higher than allowable
slopes cannot be mowed. Position the virtual

perimeter before the slope, excluding thatarea
of lawn from the mowing.

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

2.2. CRITERIA FOR DELIMITING WORK AREAS
AND TRANSITION ROUTES

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

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

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

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

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

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

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

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

CAUTION:
A The operating area and more generally the

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

NARROW PASSAGES

1. In the case of narrow passages, the distance between
two different virtual perimeters must be Z 22 m (Fig. 6.A).

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

2.2.1.

2.2.2. TRANSITION ROUTES
Areas of the garden that include areas which are not to be
mowed must be connected by transition routes. Transition

routes must respect the maximum slope limit of 20%.

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

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

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

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

2.3. COMPONENTS INSTALLATION

ELECTRICAL HAZARD:

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

CAUTION:

Danger of cutting hands.

Use protective gloves to avoid cutting your
hands.

CAUTION:

Danger of dust in the eyes.

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

ELECTRICAL HAZARD:

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

2.3.1. CHARGING BASE INSTALLATION

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

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

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

> BB b



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

4. Check that the satellite reference station connector
(Fig. 8.A) is connected to the charging base.

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

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

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

2.3.2. INSTALLING THE SATELLITE REFERENCE
STATION

The satellite reference station (Fig. 8.A) requires full visibility
of the sky. Itis supplied with the charging base and is installed
under the protective cover (Fig. 8.C).

If the charging base (Fig. 8.L) is not placed in an area where
the sky is completely visible, it is necessary to remove the
satellite reference station (Fig. 8.A) from the charging base
and install it in an area where there is full visibility of the sky.
The sky is considered fully visible when clear at an angle of
at least 120 degrees in all directions.

Refer to the Comprehensive Manual. for instructions on the
separate installation of the satellite reference station.

CAUTION:

For safety reasons, the satellite reference
station must never be moved after the
programming of the virtual perimeters,
transition routes and areas to be avoided.The
robot lawn mower could exitthe programmed

work area. If the reference station is moved,
the programming must be repeated.

2.3.3. CHARGING THE ROBOT LAWN MOWER AFTER
INSTALLATION

Recharge the batteries for at least 2 hours before using the
product for the first time.

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

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

CAUTION:
The operating area or transition routes used

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

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

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

CAUTION:

The operating area and more generally the
areain which the robot lawn mower can travel

must be cordoned off by fencing.
Make the fence suitable or supervise the robot
lawn mower during its operation.

3. OPERATION

3.

1. MANUAL FUNCTIONING OF THE ROBOT
LAWN MOWER

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

In

order to use the machine in this mode, it is still however

necessary to programme the virtual perimeters, transition
routes and areas to be avoided. (See Par.2.4)

1.

2.

Place the robotlawn mower on the charging base or within

the perimeter of the installation.

Press the “STOP” button (Fig. 1.A) to open the cover

(Fig. 1.B) and access the control panel (Fig. 1.C).

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

. Press the “SELECT MODE"push button (Fig. 1.F) until
only the “SINGLE WORK CYCLE” is flashing (Fig. 1.L).

. Press the “CONFIRM” push button (Fig. 1.G). The icon
(Fig. 1.L) is lit with a fixed light to confirm the operation.

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

start operating.

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

3.

2. DESCRIPTION OF THE CONTROLS ON THE
ROBOT LAWN MOWER

List of controls, indicators and their function:

Press the “STOP” push button (Fig. 1.A): it is used to stop
the robot lawn mower safely.

“SAFETY KEY” (Fig. 1.D): it is used to stop the robot lawn
mower safely.

“ON/OFF” button (Fig. 1.E) is used to turn the robot lawn
mower on and off and to reset the alarms.

“SELECT MODE"push button (Fig.1.F):itisusedto select
the operating mode of the robot lawn mower and to force
it to return to the charging base.

“CONFIRM” push button (Fig. 1.G): it is used to confirm
the set operating mode.

“SCHEDULED PROGRAMME” luminous icon (Fig. 1.1):
it is used to display the scheduled programme settings.
“SINGLEWORKCYCLE”luminousicon (Fig.1.L):itisused
to display the settings of the single work cycle.
“RETURNTO BASE" luminousicon (Fig.1.H):itis used to
display the settings of the forced return of the robot lawn
mower to the charging base.

“BLUETOOTH”button (Fig.1.M)is only used by the service
centre for diagnostic purposes.



e “ALARM” luminous icon (Fig. 1.N): it is used to display
alarm statuses.

e “BATTERY”luminous icon (Fig. 1.0): it is used to display
the battery charge level.

NOTE: For a more detailed description of the commands
listed above, please refer to the Comprehensive Manual.

3.3. CHARGING BASE OPERATION

The charging base is equipped with a warning light (Fig. 8.N)
WhICh lights up as shown below:
¢ Warning light off: the charging base is powered off or the
robot is on the base.
¢ Fixedwarninglight:the robotlawn moweris notconnected
to the charging base and the antenna signal is correctly
transmitted.
¢ Flashing light: the charging base is not set up correctly,
or a charging base fault has been detected. Refer to the
Comprehensive Manual.

3.4. BATTERY CHARGING

The "BATTERY CHARGING" procedure allows to recharge
the robot lawn mower manually.

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

2. Slidethe robotlawn mower onto the charging base, until
the charging connector is engaged (Fig. 9.S).

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

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

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

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

7. Leave the robot lawn mower to charge for at least the
time shown in Par. 2.3.3.

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

3.5. CUTTING HEIGHT ADJUSTMENT
Follow APP wizard to adjust the cutting height.

A

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

CAUTION:
Do nottouchthe cutting means whenadjusting
the cutting height.

4,
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MAINTENANCE

CAUTION:
Only use original spare parts.

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

CAUTION:

Danger of cutting hands.

Use protective gloves to avoid cutting your
hands.

CAUTION:

Danger of dust in the eyes.

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

WARNING:

Too much water can filter in and damage
electrical parts.

BAN:
Do not use pressurized water jets.

BAN:

To avoid irreversible damage to the electrical
and electronic components, do not immerse
the robot lawn mower, partially or completely,
in water.

BAN:

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

BAN:

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



4.1. SCHEDULED MAINTENANCE

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

Perform the interventions following the frequency indicated
in the table.

FREQUENCY COMPONENT  |TYPE OF
INTERVENTION
Weekly Blade Clean and check blade
efficiency (See Par. 4.2)
If the blade is bent due
to impact or if it's worn,
replace it. (See Par. 4.2)
Recharging Clean and eliminate
contacts any oxidising. (See
Comprehensive Manual)
Monthly Robot lawn Carry out cleaning. (See
mower Comprehensive Manual)
Charging base Check for wear or
and power cables |deterioration and replace
if necessary. (See
Comprehensive Manual)
At the end of the Battery Perform the
mowing season or pre-storage charging of
every six months if the battery. (See Par. 4.3)
the robot lawn mower
is not used
Annual or atthe end |Robot lawn Carry out the servicing
of the cutting season [mower at an authorized service
centre. (See Par. 4.1)

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

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

4.2. REPLACEMENT OF THE CUTTING BLADES

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

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

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

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

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

4.3. WINTER BATTERY MAINTENANCE AND
STORAGE

1. Chargethe batteryaccordingtothe APP wizard, accessible
from the "Settings" page.

2. Clean the robot lawn mower (See the Comprehensive
Manual).

3. Check the robot lawn mower is switched off and store in
a dry place, protected from icy conditions.

NOTE: For more detailed information on the winter
charging procedure, please refer to the Comprehensive
Manual.

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

4.4. BATTERY REPLACEMENT

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

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

5. TRANSPORT, STORAGE AND
DISPOSAL

5.1. TRANSPORT

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

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

2. Clean the robot lawn mower (See the Comprehensive
Manual).

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

5.2. STORAGE

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

5.3. DISPOSAL

CAUTION:
A To remove the battery from the robot lawn

mower, contact an authorized service centre.

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

2. Dispose of the robotlawn mower in accordance with local
legal requirements.

3. Contact appropriate facilities for recycling and disposal
as the robot lawn mower is classified as WEEE (Waste
Electrical and Electronic Equipment).

4. Dispose of old or used batteries in a sustainable way in
collection containers or at authorized collection centres.



6.
CAUTION:

TROUBLESHOOTING

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

Below there is the list of any anomalies that may arise during the work phase.

PROBLEM

CAUSES

SOLUTIONS

Abnormalvibrations.The robotlawn
mower is noisy.

Damaged cutting disc or blades

Replace the damaged components (See Par. 4.2).

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

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

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

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

Electric motor failure

Replace the motor, contact a service centre.

Grass too tall

Increase the cutting height (See Par. 3.5).

First mow the area with a normal lawnmower

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

Problem with the charging base antenna.

If the problem persists, contact a service centre.

Land subsidence in the vicinity of the charging
base.

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

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

After eliminating the source of disturbance, calibrate the
charging base using the app. Refer to the Comprehensive
Manual.

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

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

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

The charging base light is flashing.

Thereis afaultinthe charging base. Refer to the
Comprehensive Manual.

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

The charging base is not set up correctly.

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

The warning icon is on on the
keyboard

It indicates anomaly / failure conditions.

For more information consult the app or refer to the
Comprehensive Manual.

The robot lawn mower stops
temporarily in the work area.

Weak GPS signal

If the problem persists, contact a service centre




7. TECHNICAL DATA

EN

SPECIFICATIONS

TYPE: SRSA01 (see product label)

TYPE: SRBAO1 (see product label)

Dimensions (WxHxD)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Weight of the robot lawn mower

Depending on the model: 8.1 [kg]; 8.4
[ka] (*)
(uncertainty+/-0.1 [kg])

Depending on the model: 12,7 [kg]; 13,4
[kgl; 13,5 [kg] ()
(uncertainty+/ -0.1 [kg])

Cutting height (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]

Blade diameter 180 [mm] 260 [mm]

Cutting speed 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]

Speed of movement 22 [m/min] Depending on the mpdej: 24 [m/min]; 28
[m/min] (*)

Maximum slope 45% 50%

Maximum slope along the perimeter 20%
Type of cutting system 4 pivoting cutting blades | 6 pivoting cutting blades
Cutting device code 322104105/0

Sound power level detected

57 [dB] (A)

Depending on the model: 56 [dB] (A);
60 [dB] (A) ()

Uncertainty of noise emissions, KWA

1.47 [dB] (A)

Depending on the model: 0.56 [dB] (A);
0.65[dB] (A) (*)

Acoustic level audible by the operator

Sound power level guaranteed 59 [dB] (A) Depending on [tgglr?:)de(f)w [dB] (A); 60
46.3 [dB] (A) Depending on the model: 45.2 [dB] (A);

48.6 [dB] (A) ()

IP rating of the robot lawn mower IPX5
IP rating of the charging station IPX1
IP rating of the power supply P67
Robot lawn mower operating ambient temperature 0+50
[ Cl

Charging station operating ambient temperature -10+ 50
C]

Power supply ambient operating temperature [° C] -10 + 50

Work capacity

Depends on model (*)

Depends on model (*)

Power supply

Input: 100-240 Vac, 1.2 A; Output: 30 VDC,
2A
Use one of the original codes below or
subsequent updates (consult an authorised
STIGA dealer)

118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Depending on the model:
Input: 200-240 Vac, 0.8 A; Output: 30 VDC,
4A
Use one of the original codes below or
subsequent updates (consult an authorised
STIGA dealer)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Or
Input: 100-240 Vac, 1.2 A; Output: 30 VDC,
2A
Use one of the original codes below or
subsequent updates (consult an authorised
STIGA dealer)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

30 VDC extension cables permitted

Use one of the original codes below or subsequent updates (consult an authorised STIGA
dealer)
Code: 1127-0010-01, Length 5 m
Code: 1127-0020-01, Length 15 m

Battery model

Depending on the model: 25.2V - 2Ah;
25.2V - 2.5Ah;
25.2V - 5Ah; 25.2V - 6Ah (*)

Depending on the model: 25.2V - 5Ah;
25.2V - 2x5Ah; 25.2V - 2x6Ah (*)

Charging time

Depending on the model: 40 [min]; 60 [min];
80 [min]; 150 [min] (*)

Depending on the model: 150 [min]; 180
[min] (*)

Operating time

Depending on the model: 40 [min]; 60 [min];
90 [min]; 150 [min] (*)

Depending on the model: 150 [min]; 270
[min]; 330 [min] (*)

Connectivity:

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigation technology

AGS, GNSS-RTK

(*) For further details on the specific model, please consult the complete Manual available online (see QR code on the first

page of this booklet).




FRANCAIS - Traduction de la notice originale

Le Manuel d'utilisation complet est disponible :

> sur le site web stiga.com

> surl'application STIGA.GO, disponible sur App Store et Google Play

> en flashant le QR code

Download full manual
stiga.com

REMARQUE :les instructions de ce Manuel s'appliquent
a tous les modeles de robots tondeuses autonomes.
Les figures, sauf indication contraire, font référence au
modéle SRSAO01.

REMARQUE :ce Manuel contientlesinstructions de base,
principalement liées a la sécurité. Pour une installation
correcte, lire etsuivre attentivementle Manuel d'utilisation
complet (voir ci-dessus).

1.

SECURITE

OBLIGATION :

magés a deux afin de maintenir I'équilibre
de la machine.

. Des panneaux d'avertissement doivent étre

placés autour de la zone de travail de la
machine si elle est utilisée dans des zones
publiques ou accessibles au public. Les
panneaux doivent contenir le texte suivant
. « Attention ! Tondeuse automatique ! Ne
pas s'approcher de la machine ! Surveiller
les enfants ! ».

Lire attentivement ce Manuel avant
utilisation et le conserver pour
toute référence future.

1.1.1.FONCTIONNEMENT
Informations générales

1

.1.  PRATIQUES DE TRAVAIL
SURES

Formation

a.

Lire attentivement les instructions, se fami-
liariser avec les commandes et ['utilisation
correcte de la machine.

. Nejamaislaisserles enfants, les personnes
aux capacités physiques, sensorielles ou
mentales réduites, ou manquant d'expé-
rience et de connaissances, ou les per-
sonnesne connaissantpascesinstructions,
utiliserlamachine.Laréglementationlocale
pourrait limiter I'age de I'utilisateur.

. L'opérateur, ou utilisateur, est responsable

des accidents ou des dangers impliquant

des tiers ou des équipements de tiers.

Préparation

a.

Verifier que le systéme de délimitation au-
tomatique du périmétre est correctement
programmé comme indiqué.

. Inspecter périodiquement la zone ou la
machine est utilisée et enlever pierres,
batons, cébles et autres corps étrangers
qui pourraient géner son fonctionnement.

. Effectuer périodiquement une inspection

visuelle des lames, des boulons des lames

etdel'organe de coupe pour vérifierqu'ilsne

a. Ne pas démarrer la machine avec des

protections défectueuses ou des dispositifs
de sécurité manquants, par exemple sans
protections.

. Ne pas mettre les mains ou les pieds a proxi-

mité ou sous les parties en rotation. Toujours
se tenir a I'écart de l'ouverture d'éjection.

. Ne pas toucher les parties mobiles de la

machine avant leur arrét complet.

. Lors du fonctionnement de la machine, tou-

jours porter des chaussures de travail solides
et des pantalons longs.

. Ne jamais soulever ni transporter le robot

lorsque le moteur est en marche.

Retirerle dispositif de désactivationde l'unité :

- Avant d'éliminer une obstruction ;

- Avant toute opération de nettoyage, de
vérificationoude réparation delamachine;

- En cas de choc avec un objet étranger,
pour vérifier que la machine n'est pas
endommageée ;

- Si la machine commence a vibrer
anormalement, pour vérifierlesdommages
éventuels avant de la remettre en marche.

. Ne pas laisser la machine en marche sans

surveillance lorsque des animaux domes-
tiques, des enfants ou d'autres personnes
se trouvent a proximité.

Entretien et conservation

sontpas usés ouendommageés. Remplacer X .
a. Serrer tous les écrous, boulons et vis pour

les lames et les boulons usés ou endom-



que la machine fonctionne en toute sécurité.

b. Vérifier frequemment l'usure ou la détériora-
tion du robot tondeuse.

c. Pour des raisons de sécurité, les parties
usées ou endommagées doivent étre rem-
placées.

d. Veillerace que les lames soientremplacées
uniquement par des pieces détachées
d'origine.

e. Vérifier que la batterie est rechargée al'aide
duchargeurpréconisé parle producteur.Une
utilisation incorrecte peut entrainer un choc
électrique, une surchauffe ou une fuite de
liquide corrosif de la batterie.

f. En cas de fuite d'électrolyte, rincer avec de
l'eau/un agent neutralisant et consulter un
médecinencas de contactaveclesyeux, etc.

g. L'entretien de la machine doit étre effectué
conformément aux instructions du produc-
teur.

Risques résiduels

- Bien que le produit soit conforme a toutes
les exigences en matiere de sécurité, des
risques supplémentaires peuvent subsister
en raison d'une installation incorrecte et/
ou de situations imprévisibles. Il est donc
nécessaire que la zone sur laquelle le pro-
duit fonctionne soit exempte d'objets, de
personnes etd'animaux, et d'informer toutes
les personnes qui peuvent avoir acces, ne
serait-ce qu'occasionnellement, a la zone
de travail, des dangers possibles.

- En cas d'orage avec risque de foudre et en
général en prévisionde mauvaises conditions
météorologiques, il est recommandé de ne
pas utiliser le produit et de déconnecter tous
les périphériques du réseau électrique. Pour
utiliser le produit, reconnecter les périphé-
riques au réseau électrique conformément
aux instructions du manuel.

1.2. DESCRIPTION DU PRODUIT

Le robot tondeuse (Fig. 2.A) a été congu et construit pour tondre
automatiquement la pelouse des jardins a toute heure du jour ou
de la nuit.

En fonction des différentes caractéristiques de la surface a tondre,
le robot tondeuse peut étre programmé pour travailler sur plusieurs
zones délimitées parune bordure virtuelle etreliées par des chemins
de transfert virtuels.

Lorsqu'il esten marche, le robot tondeuse tond la zone délimitée par
la bordure virtuelle (Fig. 2.B). Lorsque le robot tondeuse est proche
delabordure virtuelle (Fig.2.B) ourencontre un obstacle (Fig.2.C), il

modifie satrajectoire enfonction delastratégie de navigationchoisie.
Le robot tondeuse effectue une tonte automatique et compléete de
la pelouse délimitée.

Le produit fonctionne par signal satellite et nécessite l'installation
d'une station de charge (Fig. 2.F, 2.G) avec une station satellite
de référence intégrée (Fig. 3.C), qui peut également étre installée
séparément. Le robot tondeuse et la station de référence satellite
communiquent entre eux via des modules 3G/4G équipés de cartes
SIM.Latechnologie de fonctionnement durobottondeuse estbasée
surlacommunication de donnéesentrele Cloud (nuage) STIGAetle
robotlui-méme.L'abonnementestobligatoire pour le fonctionnement
du robot tondeuse et dépend de la quantité de données requises.
Un appareil mobile (smartphone) est également nécessaire pour
utiliser le produit.

Toute autre utilisation peut s'avérer dangereuse et causer des
dommages aux personnes et/ouauxchoses. L'utilisationinappropriée
comprend (sans s'y limiter) : transport de personnes, enfants ou
animaux sur la machine ; transport de ['utilisateur par la machine ;
utilisationde lamachine pourtirer ou pousser des charges; utilisation
de la machine pour couper des végétaux autres que I'herbe.

REMARQUE : L'abonnement est obligatoire pour le
fonctionnement du robot tondeuse et dépend de la
quantité de données requises.

1.3. SYMBOLES ET PLAQUES

ATTENTION :
Lire le mode d'emploi avant de commencer a
utiliser le produit.

ATTENTION :

Risque de projection d'objets contre soi.
Garder une distance de sécurité de la machine
pendant son fonctionnement.

ATTENTION :

Ne pas introduire les mains et les pieds a
I'intérieur du logement de I'organe de coupe.
Enlever le dispositif de désactivation avant de
travailler sur la machine ou de la soulever.
ATTENTION :

Ne pas introduire les mains et les pieds a
l'intérieur du logement de I'organe de coupe.
Ne pas monter sur la machine.

INTERDICTION :

Veiller a ce qu'il n'y ait pas de personnes (en
particulier des enfants, des personnes agées
ou en situation de handicap) et d'animaux
domestiques dans la zone de travail pendant
que la machine fonctionne.

Garder les enfants, les animaux domestiques et
les autres personnes a une distance de sécurité
par rapport a la machine lorsque celle-ci est
en marche.

INTERDICTION :

Ne pas utiliser de nettoyeurs a haute pressionsur
la machine pour la nettoyer ou la laver.
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Appareil de classe d'isolation I, alimenté par
une batterie (Robot tondeuse) ou par un bloc
d'alimentation électrique spécial (Station de
charge et Station de référence).
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Utiliser le bloc d'alimentation électrique d'origine
présentant les caractéristiques indiquées sur la
plaque signalétique.

Symbole d'alimentation en courant continu.

Degré de protection contre la pénétration de
solides et d'eau.

Déchets d'équipements électriques et élec-
troniques, a acheminer vers des installations
appropriées en vue de leur recyclage et de leur
élimination.

Niveau de puissance sonore garanti

1.4. ARRETER ET ETEINDRE LE ROBOT TONDEUSE
DANS DES CONDITIONS DE SECURITE

OBLIGATION :

Avant toute opération de nettoyage, de
transport ou d'entretien, toujours éteindre
le robot tondeuse dans des conditions de
sécurité.

1. Appuyersurle bouton « ARRET » (Fig. 1.A) pour arréter le robot
tondeuse dans des conditions de sécurité et ouvrir le carter de
protection (Fig. 1.B).

2. Appuyer sur le bouton d'arrét (Fig. 1.E) quelques secondes et
attendre que le voyant du bouton en question s'éteigne.

3. Cen'estqu'apres l'arrét du voyant (Fig. 1.E) qu'on pourra retirer
laclé de sécurité (Fig. 1.D) pour éteindre le robot tondeuse dans
des conditions de sécurité.

4. Fermer le carter de protection (Fig. 1.B).

5. Le robot tondeuse est arrété ou désactivé dans des conditions
de sécurité.

2. INSTALLATION

ATTENTION :
A Ne pas modifier, altérer, désactiver ou éliminer

les dispositifs de sécurité installés.

REMARQUE : Pour plus de précisions sur l'installation
du produit, priere de contacter un revendeur STIGA.

COMPOSANTS POUR L'INSTALLATION (Fig. 3)

(A) Station de charge, (B) Bloc d'alimentation électrique de la station
de charge, (C) Station de référence satellite, (D) Vis de fixation de la
station de charge, (E) Support de fixation pour l'installation séparée
de la station de référence satellite, (F) Bloc d'alimentation électrique
pour l'installation séparée de la station de référence satellite (en
option), (G) Cables d'extension de 5 ou 15 m, (H) Appareil mobile
(non inclus).

2.1. CONTROLE DES CONDITIONS REQUISES
POUR L'INSTALLATION

2.1.1. CONTROLE DU JARDIN :

o Vérifier I'état du jardin pour repérer les bordures virtuelles, les
obstacles et les zones a exclure.

* Niveler le sol afin d'éviter la formation de flaques d'eau en
cas de pluie.

2.1.2. CONTROLES POUR L'INSTALLATION DE LA
STATION DE CHARGE, DU BLOC D'ALIMENTATION
ET DE LA STATION SATELLITE DE REFERENCE :

DANGER ELECTRIQUE :
Une prise électrique conforme a la législation
du pays doit étre prévue.

DANGER ELECTRIQUE :

Le circuitd'alimentation fourni doit étre protégé
par undispositif différentiel résiduel (DDR) dont
le courant d'activation ne dépasse pas 30 mA.

DANGER ELECTRIQUE :

Ne pas brancher le bloc d'alimentation a une
prise électrique si la fiche ou le cable sont
endommagés.

Ne pas connecter ni toucher un cable
endommagé avant qu'il ne soit débranché de
I'alimentation électrique.

Un cable endommagé peut provoquer des
contacts avec des parties sous tension.
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1. Prévoir une zone plane au bord de la pelouse pour positionner
lastation de charge. La station de charge doit étre installée dans
un endroit accessible par le signal satellite, de préférence dans
une zone du jardin ou le ciel est entiérement visible.

2. Dans la zone située devant la station de charge, il doit y avoir
une bande d'au moins 2 m de large et d'au moins 3 m de long,
sans obstacles.

3. Silecieln'estpasentierementvisible depuisle pointd'installation
de lastation de charge, la station satellite de référence doit étre
installée ailleurs.

REMARQUE : Le ciel est considéré comme entiérement
visible lorsqu'il est dégagé sur un angle d'au moins 120
degrés dans toutes les directions.

ATTENTION :
Le cable d'alimentation, le bloc d'alimentation

électrique, la rallonge et tout autre céble
électrique n'appartenant pas au produit
doiventresteral'extérieur de lazone de coupe
afindeles garderloin des parties dangereuses
en mouvement et d'éviter tout dommage aux
cables pouvant entrainer un contactavec des
parties sous tension.

4. Préparer la zone d'installation du bloc d'alimentation de sorte
que, quelles que soient les conditions météorologiques, il ne
puisse pas étre au contactde I'eau. L'installer de préférence dans
un compartiment fermé et protégé des agents atmosphériques,
dans un endroit difficile d'acces aux personnes non autorisées.



2.1.3. CONTROLES POUR LA DEFINITION DES BORDURES
VIRTUELLES :

1. Vérifier que la déclivité maximale de la zone de travail est
inférieure ou égale a 45% ou 50%, selon le modele (voir le
paragraphe 7 DONNEES TECHNIQUES). Pour la définition des
bordures virtuelles, suivre les regles indiquées dans la Fig. 4.

ATTENTION :
Le robot peut tondre des surfaces présentant
une déclivité maximale de 45% ou 50% selon

le modéle.
Si ces consignes ne sont pas respectées, le
robot peut glisser et sortir de lazone de travail

ATTENTION :

Les zones dont la déclivité est supérieure a
celle autorisée ne peuvent pas étre tondues.
Positionner la bordure virtuelle avant la
déclivité en excluant cette zone de pelouse
de la tonte.

2. Vérifier toute la surface de travail : évaluer les obstacles et les
zones aexclure delazone detravail quidoivent étre programmées
comme zones a éviter.

2.2. CRITERES DE DELIMITATION DES ZONES DE
TRAVAIL ET DES CHEMINS DE TRANSFERT

1. Enprésence d'une zone pavée ou d'une allée au méme niveau
que la pelouse, la bordure virtuelle peut coincider avec le bord
de la zone pavée (Fig. 5.A).

2. Enprésence d'une piscine, d'un étang ou d'un creux, la bordure
virtuelle doit étre programmée a une distance d'au moins 1
metre. Si la piscine, I'étang ou le creux sont situés au bout
d'une déclivité, la bordure virtuelle doit étre programmée a une
distance d'au moins 1,5 metre (Fig. 5.B).

3. Enprésence d'arbres aux racines saillantes, la bordure virtuelle
doit étre programmée de maniere a empécher le passage du
robot tondeuse sur des surfaces déconnectées (Fig. 5.C).

4. Labordure virtuelle doit &tre programmée de sorte que le robot
tondeuse reste aune distance d'aumoins 30 cmdes zones avec
du gravier ou des pierres (Fig. 5.D).

5. Dans le cas de zones en déclivité, respecter ce qui est rapporté
au paragraphe 2.1.3.

6. Dans le cas d'éléments structurels continus (murs, clétures,
haies, etc.) d'une hauteur de plus de 50 ¢cm, la bordure virtuelle
doit étre programmée a une distance d'au moins 40 cm de
ceux-ci (Fig. 5.E).

7. Dans tous les autres cas, la bordure virtuelle doit respecter
une distance minimale de 30 cm entre le robot tondeuse et
l'obstacle (Fig. 5.F).

8. Encasdedélimitationd'obstacles distants'undel'autre de moins
de 150 cm, les délimiter comme un seul obstacle en respectant
les distances indiquées ci-dessus (Fig. 5.G).

AVERTISSEMENT :
A Lazoned'opérationetengénéralles zones ou

le robot tondeuse peut naviguer doivent étre
délimitées par une cléture infranchissable.

PASSAGES ETROITS

1. Danslecasdepassagesétroits, ladistance entre deuxbordures
virtuelles doit étre Z >2 m (Fig. 6.A).

2. Dans le cas d'un passage ou la distance entre les bordures
virtuelles serait <2m, la partie de la zone située au-dela du
resserrement (Fig. 6.A) ne peut pas étre atteinte de maniére
automatique parlerobottondeuse. Dans ce cas, il estnécessaire

2.2.1.

de programmer deux zones de coupe virtuelles distinctes
(Fig.6.B) etlesrelier parun cheminde transfert virtuel (Fig.6.C).
Se référer au Manuel Complet.

2.2.2. CHEMINS DE TRANSFERT

Les zones du jardin ou sont présents des points a ne pas tondre
doivent étre reliées par des chemins de transfert. Les chemins de
transfert doivent respecter la limite de déclivité maximale de 20%.

1. Choisir, parmi les passages possibles, le chemin de transfert
le plus facile, qui permet de s'éloigner le plus possible de tout
obstacle et qui ne croise pas les zones habituellement utilisées
pour le stationnement, le passage de véhicules ou le flux de
personnes.

2. Le chemin de transfert comprend une zone de manceuvre
qui s'étend sur 1 m a droite et sur 1 m a gauche du chemin
enregistré (Fig.7.A). Les distances minimales suivantes entre la
zone de manceuvre et les différents éléments du jardin doivent
étre respectées : & 30 cm des obstacles délimités par des
périmétres virtuels ou des zones de non-tonte (Fig.7.B), 30 cm
des obstacles fixes non délimités ou des éléments structurels
continus (Fig. 7.C), a 1 m des chaussées (Fig. 7.D), a 1 m des
piscines (Fig. 7.E), & 1 m des chemins piétonniers (Fig. 7.F), a
1 m des talus ou pentes raides (Fig. 7.G).

3. Dans le cas de passages étroits ou les distances ci-dessus ne
peuvent étre respectées, le passage doit étre délimité par des
barrieres nonfranchissables, sielles ne sont pas déjaprésentes.

REMARQUE : Les chemins de transfertenregistrés dans
des passages étroits pourraient présenter une réception
inadéquate du signal satellite, affectant ainsila précision
de fonctionnement du robot tondeuse.

2.3. INSTALLATION DES COMPOSANTS

DANGER ELECTRIQUE :

Utiliser uniquement le chargeur de batterie et le
bloc d'alimentation fournis par le fabricant.Toute
utilisation non appropriée peut provoquer un
choc électrique et/ou une surchauffe.

AVERTISSEMENT :

Risque de coupure des mains.

Porter des gants de protection pour éviter le
risque de coupure des mains.

AVERTISSEMENT :

Risque de poussiére dans les yeux.

Porter des lunettes de protection pour éviter
d'avoir de la poussiére dans les yeux.

DANGER ELECTRIQUE :

Ne pas brancher I'alimentation électrique
avant que tous les travaux d'installation soient
terminés. Si nécessaire, couper Il'alimentation
électrique générale pendant I'installation.

INSTALLATION DE LA STATION DE CHARGE

La station de charge peut étre installée au bord de la zone de travail
ou dans une zone reliée a celle-ci par un chemin de transfert.

1. Vérifier les conditions d'installation comme indiqué au
paragraphe 2.1.2.

2. Sinécessaire, préparer le sol de maniére a ce que la surface
de la station de charge (Fig. 8.L) soit au méme niveau que la
pelouse, le sol devant étre parfaitement plat et compact afin
d'éviter la déformation du plan de la station de charge.

3. Fixer la station de charge (Fig. 8.L) au sol avec les vis de
fixation (Fig. 8.M).
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4. Vérifier que la station satellite de référence (Fig. 8.A) est
connectée a la station de charge via son connecteur.

5. Connecter le bloc d'alimentation a la station de charge et visser
le connecteur.

6. Brancher la fiche du bloc d'alimentation & la prise électrique.

7. Vérifier que lorsque le robot tondeuse n'est pas branché a la
station de charge, le voyant lumineux sur le socle (Fig. 8.N) est
allumé (voir Par. 3.3).

2.3.2. INSTALLATION DE LA STATION DE REFERENCE
SATELLITE

La station satellite de référence (Fig. 8.A) nécessite une visibilité
totale du ciel. Elle estfournie avec la station de charge et estinstallée
sous le couvercle de protection (Fig. 8.C).

Si la station de charge (Fig. 8.L) n'est pas placé dans une zone
ou le ciel est entiérement visible, la station satellite de référence
(Fig. 8.A) doit étre retirée de la station de charge et installée dans
un endroit ou le ciel est entiérement visible. Le ciel est considéré
comme entiérement visible lorsqu'il est dégagé sur un angle d'au
moins 120 degrés dans toutes les directions.

Seréférerau Manuel Complet pour l'installation séparée de lastation
satellite de référence.

AVERTISSEMENT :

Pour des raisons de sécurité, la station de
référence satellite ne doitjamais étre déplacée
aprés la programmation des bordures
virtuelles, des chemins de transfert et des
zones a éviter. Le robot tondeuse pourrait
sortir de la zone de travail programmée. Si

la station de référence est déplacée, une
reprogrammation est nécessaire.

2.3.3. RECHARGER LE ROBOT TONDEUSE APRES
L'INSTALLATION

Avant d'utiliser le produit pour la premiere fois, recharger les
batteries pendant au moins 2 heures.

2.4. PROGRAMMATIONDESBORDURESVIRTUELLES,
DES CHEMINS DE TRANSFERT ET DES ZONES
A EVITER

La programmation des bordures virtuelles, des chemins de transfert
et des zones a éviter se fait par le biais des procédures guidées
respectives présentes dans'application « STIGA.GO ».Laprocédure
consiste a piloter manuellement le robot tondeuse en marchant a
ses cOtés selon les critéres généraux reportés au paragraphe 2.2.

AVERTISSEMENT :
La zone d'opération ou les chemins utilisés

par la machine pour son transfert doivent étre
établis de maniére a ne pas inclure les espaces
publics, les zones habituellement utilisées pour
le stationnement, le transit des véhicules ou les
flux des personnes afin d'éviter les dommages
aux personnes, aux choses ou les accidents aux
véhicules.

AVERTISSEMENT :

Pour sa propre sécurité et pour éviter tout
dommage aux personnes, aux animaux ou
aux choses, l'opérateur doit préalablement se
familiariser avec la zone dans laquelle le robot
tondeuse est piloté manuellement.
Lorsdelaconduite durobot, marcher prudemment
pour éviter de tomber.

AVERTISSEMENT :

La zone d'opération et en général les zones ou
le robot tondeuse peut naviguer doivent étre

3.

3.

délimitées par une cloture infranchissable.
Faire en sorte que la cloture soit adaptée
ou surveiller le robot tondeuse pendant son
fonctionnement.

FONCTIONNEMENT

1. FONCTIONNEMENT MANUEL DU ROBOT
TONDEUSE

Le robot tondeuse peut étre utilisé sans effectuer la programmation
des heures de travail. Dans ce mode, le robot tondeuse effectue un
cycle de travalil, retourne a la station de charge et y reste jusqu'au
démarrage manuel suivant.

Pour utiliser la machine dans ce mode, il est toutefois nécessaire
d'effectuer la programmation des bordures virtuelles, des chemins
de transfert et des zones a éviter (voir le paragraphe 2.4)

1.

2.

Placer le robot tondeuse sur la station de charge ou, en tout

cas, dans le périmetre de l'installation.

Appuyer sur le bouton « ARRET » (Fig. 1.A) pour ouvrir le carter

(Fig. 1.B) et accéder a la console de commande (Fig. 1.C).

. Appuyersurle bouton « ON/OFF » (Fig. 1.E) pendant5 secondes
pour mettre en marche le robot tondeuse.

. Appuyer sur le bouton « SELECTION MODALITE » (Fig. 1.F),
jusqu'a ce que seule l'icone « CYCLE DE TRAVAIL UNIQUE »
clignote (Fig. 1.L).

. Appuyer sur le bouton « CONFIRMER » (Fig. 1.G). L'icéne
(Fig. 1.L) s'allume d'une lumiére fixe pour confirmer I'opération.

. Fermer le carter (Fig. 1.B). Le robot tondeuse commencera

a travailler.

REMARQUE : Ce mode pourrait ne pas garantir une
couverture totale du jardin, tant en termes de temps
nécessaire que d'uniformité du résultat de la coupe, surtout
si le jardin n'a pas une forme réguliére. Pour obtenir une
efficacité maximale durobottondeuse, ilestrecommandé
d'effectuer la programmation des heures de travail.

3.2. DESCRIPTION DES COMMANDES PRESENTES

SUR LE ROBOT TONDEUSE

Liste des commandes, des voyants et leur fonction :

Bouton « ARRET » (Fig. 1.A) : sert pour l'arrét de sécurité du
robot tondeuse.

«CLEDE SECURITE » (Fig. 1.D) :sert pour lamise hors tension
de sécurité du robot tondeuse.

Bouton « ON/OFF » (Fig. 1.E) : sert pour allumer et éteindre le
robot tondeuse et réinitialiser les alarmes.

Bouton « SELECTION MODE » (Fig. 1.F):sertpoursélectionner
le mode de fonctionnement du robot tondeuse et pour forcer le
retour a la station de charge.

Bouton « CONFIRMER » (Fig. 1.G) : sert pour confirmerle mode
de fonctionnement défini.

Icone lumineuse « PROGRAMME PREVU » (Fig.1.1) :sert pour
afficher le réglage du programme prévu.

Icone lumineuse « CYCLE DE TRAVAIL SIMPLE » (Fig. 1.L) :
sert pour afficher le réglage du cycle de travail simple.

Icdne lumineuse « RETOUR AU SOCLE » (Fig. 1.H) : sert pour
afficher le réglage du retour forcé a la station de charge du
robot tondeuse.



¢ Bouton « BLUETOOTH » (Fig. 1.M) : est utilisé uniquement par
le centre de service a des fins de diagnostic.

e Icone lumineuse « ALARME » (Fig. 1.N) : sert pour afficher
les états d'alarme.

¢ Icone lumineuse « BATTERIE » (Fig. 1.0) : sert pour afficher la
charge de la batterie.

REMARQUE : Pour une description plus détaillée des
fonctions énumérées ci-dessus, consulterle Manuel Complet.

3.3. FONCTIONNEMENT DE LA STATION DE CHARGE

La station de charge est muni d'un voyant lumineux (Fig. 8.N) qui
s'allume de la fagon suivante :
¢ \oyant éteint : la station de charge est hors tension ou le robot
est dans le socle.
¢ Voyant a lumiére fixe : le robot tondeuse n'est pas connecté a
la station de charge et le signal de I'antenne est correctement
transmis.
* Voyant clignotant : le station de charge n'est pas correctement
configurée, ou il y a une panne dans la station de charge. Se
référer au Manuel Complet.

3.4. CHARGEMENT BATTERIE

La procédure « CHARGEMENT BATTERIE » permet de recharger
le robot tondeuse manuellement.

1. Placer le robot tondeuse sur la station de charge (Fig. 9.R).

2. Faireglisserlerobottondeuse agazonsurlastationde charge
jusqu'a ce que le connecteur de chargement s'enclenche
(Fig. 9.S).

3. Appuyersurlebouton « ARRET » (Fig.9.A) pour ouvrirle carter
(Fig. 9.B) et accéder a la console de commande (Fig. 9.C).

4. Allumerlerobottondeuse al'aide de l'interrupteur « ON/OFF »
(Fig. 9.E).

5. L'icone lumineuse « BATTERIE » (Fig.9.0) clignote en bleu,
le robot tondeuse est en train de se charger.

6. Fermer le carter (Fig. 9.B).

7. Laisser le robot tondeuse en charge pendant une durée au
moins égale a celle indiquée au paragraphe 2.3.3.

REMARQUE : La recharge de la batterie avant son stockage
d'hiver doit étre effectuée conformément aux instructions du
paragraphe 4.3.

3.5. REGLAGE HAUTEUR DE COUPE

Pour régler la hauteur de coupe, suivre la procédure guidée dans
I'APPLI.

AVERTISSEMENT :
Ne pas toucher I'organe de coupe lors du

réglage de la hauteur de coupe.

REMARQUE :Lalongueur de 'herbe coupée parle robot
tondeuse ne doit pas dépasser 10 mm.

4. ENTRETIEN

AVERTISSEMENT :

Utiliser exclusivement des piéces détachées
d'origine.

AVERTISSEMENT :

Ne pas modifier, altérer, désactiver ou éliminer
les dispositifs de sécurité installés.

AVERTISSEMENT :

Risque de coupure des mains.

Porter des gants de protection pour éviter le
risque de coupure des mains.

AVERTISSEMENT :

Risque de poussiére dans les yeux.

Porter des lunettes de protection pour éviter
d'avoir de la poussiére dans les yeux.

ATTENTION :
L'emploi excessif d'eau peut provoquer des
infiltrations et endommager les composants
électriques.

INTERDICTION :
Ne pas utiliser de jets d'eau sous pression.

INTERDICTION :

Afin d'éviter des dommages irréversibles aux
composants électriques et électroniques, ne
pas immerger le robot tondeuse, que ce soit
partiellement ou complétement, dans I'eau.
INTERDICTION :

Ne pas laver les parties internes du robot
tondeuse, car ceci pourrait endommager les
composants électriques et électroniques.
INTERDICTION :

Ne pas utiliser de solvants ni d'essence pour
éviter d'endommager les surfaces peintes et
les composants en plastique.



4.1. ENTRETIEN PROGRAMME

Pour un meilleur fonctionnement et une plus longue durée de vie,
nettoyer régulierement le produit et remplacer les parties usées.

Effectuer les opérations selon lafréquence indiquée dans le tableau

ci-dessous.

FREQUENCE

COMPOSANT

TYPE D'INTERVENTION

Hebdomadaire

Lame

Nettoyer la lame et
vérifier son état de
fonctionnement. (voir le
paragraphe 4.2)
Silalame est pliée a
cause d'une collision
ou si elle est trés usée,
la remplacer. (voir le
paragraphe 4.2)

Points de contact
du chargeur

Nettoyer et éliminer toute
oxydation. (Voir le Manuel
Complet)

Mensuel

Robot tondeuse

Procéder a son nettoyage.
(Voir le Manuel Complet)

Station de charge
et cables d'alimen-
tation

Veérifier l'usure ou la
détérioration et les
remplacer si nécessaire.
(Voir le Manuel Complet)

la saison de tonte

Alafin de la saison |Batterie Faire une recharge
de tonte ou tous les avant le stockage de
six mois si le robot la batterie. (voir le
tondeuse n'est pas paragraphe 4.3)
utilisé.

Annuelou alafinde [Robottondeuse |Effectuer le contréle

technique dans un centre

d'assistance agréé. (voir le
paragraphe 4.1)

Il est nécessaire d'effectuer chaque année un contréle technique
d'entretien dans un centre d'assistance agréé pour maintenir le robot
tondeuse dans de bonnes conditions de fonctionnement.

REMARQUE : En cas de non-exécution de I'entretien
annuel, les pannes ne serontpas couvertes parlagarantie.

4.2. REMPLACEMENT DES LAMES

1. Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité (voir
Par. 1.4).

2. Retourner le robot tondeuse, en prenant soin de ne pas
endommager la coque flottante de couverture.

3. Dévisser les vis de fixation (Fig. 10.E).

. Remplacerles lames (Fig. 10.D) etles vis de fixation (Fig. 10.E).

5. Visser les vis de fixation (Fig. 10.E).

4.3. ENTRETIEN HIVERNAL DE LA BATTERIE ET
STOCKAGE

1. Charger la batterie selon la procédure guidée de I'APPLI,
accessible depuis la page « Paramétres ».

2. Nettoyer le robot tondeuse (voir le Manuel Complet).

3. Ranger le robot tondeuse dans un endroit sec, a I'abri du gel,
en vérifiant qu'il est bien éteint.

N

REMARQUE : Pour obtenir plus d'informations sur la
procédure de charge hivernale, consulter le Manuel
Complet.

REMARQUE : L'enregistrement de la recharge via la
procédure de l'application est nécessaire pour que la
garantie de la batterie reste valable.

4.4. REMPLACEMENT DE LA BATTERIE

Le remplacement de la batterie reléve exclusivement de la
responsabilit¢ du PERSONNEL D'ASSISTANCE TECHNIQUE
DE STIGA.

S'il est nécessaire de remplacer la batterie, contacter un centre
d'assistance ou son propre revendeur.

5. TRANSPORT, ENTREPOSAGE ET
ELIMINATION

5.1. TRANSPORT

REMARQUE : Il est conseillé d'utiliser I'emballage
d'origine pour un transport sur de longues distances.

1. Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité (voir
Par. 1.4).

2. Nettoyer le robot tondeuse (voir le Manuel Complet).

3. Soulever le robot tondeuse par la poignée (Fig. 11.D) et la
transporter en prenant soin de garder la lame de coupe loin
de son corps.

5.2. STOCKAGE

Le robot tondeuse doit étre stocké en position horizontale, dans
un endroit sec et a I'abri du gel apres le nettoyage et la recharge
hivernale de la batterie (voir le chapitre 4). Pendant les longues
périodes d'inactivité, débrancher la station de charge et la station
de référence satellite du secteur électrique.

5.3. ELIMINATION

A

1. Eliminer I'emballage du produit de maniére durable dans les
conteneurs de collecte prévus a cet effet ou dans des points
de collecte agréés.

2. Eliminer le robot tondeuse conformément aux réglementations
locales en vigueur.

3. Contacterles centres derecyclage etd'élimination compétents,
car le robot tondeuse est un déchet classé DEEE (Déchets
d'équipements électriques et électroniques).

4. Eliminer les batteries usagées ou épuisées de maniére durable
dans les conteneurs de collecte prévus a cet effet ou dans des
points de collecte agréés.

AVERTISSEMENT :
Contacter un centre d'assistance agréé avant
d'enlever la batterie du robot tondeuse.



6.

RESOLUTION DES PROBLEMES
AVERTISSEMENT :

Arréter le robot tondeuse et le remettre en conditions de sécurité (voir le paragraphe 1.4).

Ci-aprés une liste des pannes possibles qui peuvent survenir au cours des cycles de travail.

PROBLEME

CAUSES

SOLUTIONS

Vibrations anormales. Le robot
tondeuse est bruyant.

Disque ou lames de coupe endommagés

Remplacer les composants endommagés (voir le
paragraphe 4.2).

Organe de coupe coincé par des résidus
(rubans, cordes, bouts de plastique, etc.).

Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité
(voir le paragraphe 1.4). Débloquer la lame de coupe.

Le démarrage du robot tondeuse a eu lieu en
présence d'obstacles inattendus (branches
tombées, objets oubliés, etc.).

Eteindre le robot tondeuse en conditions de sécurité
(voir le paragraphe 1.4). Enlever les obstacles et
redémarrer le robot tondeuse.

Moteur électrique en panne.

Remplacer le moteur, contacter un centre d" ce.

Herbe trop haute.

Augmenter la hauteur de coupe (voir le paragraphe 3.5).

Effectuer une tonte préliminaire de la zone a I'aide d'une
tondeuse classique.

Le robot tondeuse ne se
positionne pas correctement a
l'intérieur de la station de charge.

Probléemes a I'antenne de la station de charge.

Si le probléme persiste, contacter un centre
d'assistance.

Affaissement du terrain a proximité de la
station de charge.

Rétablir le positionnement correct de la station de
charge. (voir le paragraphe 2.3.1).

La station de charge n'a pas été correctement
calibrée, ou il y a des interférences
électromagnétiques a proximité de la station.

Apres avoir éliminé la source de perturbation, calibrer la
station de charge via I'application. Se référer au Manuel
Complet.

Le voyant de la station de charge
ne s'éclaire pas lorsque le robot
est hors de la station de charge.

Il n'y a pas d'alimentation électrique ou il y a un
défaut sur la station de charge

Vérifier le branchement correct a la prise de courant du
bloc d'alimentation électrique. Vérifie le bon état du cable
de connexion du bloc d'alimentation électrique.

Le voyant de la station de charge
clignote.

Il'y a une panne dans la station de charge. Se
référer au Manuel Complet.

Débrancher la station de charge et la remettre sous
tension au bout de quelques minutes. Si le probléme
persiste, contacter un centre d'assistance.

La station de charge n'est pas correctement
configurée.

Configurer la station de charge vie l'application. Se
référer au Manuel Complet.

L'icone d'avertissement est
allumée sur le clavier

Signale une anomalie/une panne.

Consulter I'application pour plus d'informations ou se
référer au Manuel Complet

Le robot tondeuse s'arréte
temporairement dans la zone
de travail.

Faible signal GPS.

Si le probleme persiste, contacter un centre
d'assistance.




7.

DONNEES TECHNIQUES

SPECIFICATIONS

TYPE : SRSA01 (voir I'étiquette du
produit)

TYPE : SRBAO1 (voir I'étiquette du
produit)

Dimensions (LxhxI)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

En fonction du modeéle : 8,1 [kg] ; 8,4 [kg] (*)

En fonction du modeéle : 12,7 [kg] ; 13,4 [kg] ;

Poids du robot tondeuse (Incertitude +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (%)
(Incertitude +/-0,1 [kg])

Hauteur de coupe (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Diamétre lame 180 [mm] 260 [mm]
Vitesse de coupe 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]

. . 22 [m/min] En fonction du modeéle : 24 [m/min] ; 28 [m/
Vitesse d'avancement min] ()
Déclivité maximum 45 % 50 %
Déclivité maximum le long du périmeétre 20 %
Type du systéme de coupe 4 lames de coupe pivotantes | 6 lames de coupe pivotantes
Code de I'organe de coupe 322104105/0

Niveau de puissance sonore relevé

57 [dB] (A)

En fonction du modéle: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)

Incertitude des émissions sonores, KWA

1,47 [dB] (A)

En fonction du modéle: 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB]
(A) ()

bloc d'alimentation [°C]

Niveau de puissance sonore garanti 59 [dB] (A) En fonction du modeéle: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Niveau acoustique a l'oreille de I'utilisateur 46,3[dB] (A) En fonction du mode(l::) ‘(‘?)’2 [dB] (A); 48,6 [dB]
Classe IP du robot tondeuse IPX5

Classe IP station de charge IPX1

Classe IP bloc d'alimentation P67

Température ambiante de fonctionnementdu 0+50

robot tondeuse [°C]

Température ambiante de fonctionnementde -10+ 50

la station de charge [°C]

Température ambiante de fonctionnementdu -10 + 50

Capacité de travail

En fonction du modéle (*)

En fonction du modéle (*)

Alimentation

Entrée : 100-240 Vca, 1,2 A ; Sortie : 30
Vee, 2A
Utiliser I'un des codes originaux ci-dessous
ou les mises a jour ultérieures (consulter un
revendeur agréé STIGA)

118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

En fonction du modéle :

Entrée : 200-240 Vca, 0,8 A ; Sortie : 30 Vcc, 4 A
Utiliser I'un des codes originaux ci-dessous
ou les mises a jour ultérieures (consulter un

revendeur agréé STIGA)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Ou

Entrée : 100-240 Vca, 1,2 A ; Sortie : 30 Vcc, 2 A
Utiliser I'un des codes originaux ci-dessous
ou les mises a jour ultérieures (consulter un

revendeur agréé STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

Cables d'extension 30 Vcc admis

Utiliser I'un des codes originaux ci-dessous ou les mises a jour ultérieures (consulter un
revendeur agréé STIGA)
Code : 1127-0010-01, Longueur 5 m
Code : 1127-0020-01, Longueur 15 m

Modéle batterie

En fonction du modele : 25,2V - 2Ah ; 25,2V
-2,5Ah;
25,2V - 5Ah ; 25,2V - 6Ah (*)

En fonction du modele : 25,2V - 5Ah ; 25,2V —
2x5Ah ; 25,2V — 2x6Ah (*)

Temps de recharge

En fonction du modeéle : 40 [min] ; 60 [min] ;
80 [min] ; 150 [min] (*)

En fonction du modeéle : 150 [min] ; 180 [min] (*)

Durée de travail

En fonction du modéle : 40 [min] ; 60 [min] ;
90 [min] ; 150 [min] (*)

En fonction du modeéle : 150 [min] ; 270 [min] ;
330 [min] (*)

Connectivité

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Technologie de navigation

AGS, GNSS-RTK

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

de ce livret).




DEUTSCH - Ubersetzung der Originalbetriebsanleitung

Die vollstandige Bedienungsanleitung ist verfugbar:

> auf der Website stiga.com

> liber die App STIGA.GO, erhéltlich im App Store und bei

Google Play
> durch Scannen des QR-Codes

Download full manual
B ERT

HINWEIS:DieAnweisungenindieserBedienungsanleitung
gelten fur alle autonomen Mahrobotermodelle. Die
Abbildungen, falls nicht anders angegeben, beziehen
sich auf die Plattform SRSAO1.

HINWEIS: Diese Bedienungsanleitung enthalt
grundlegende Anweisungen, die hauptsachlich die
Sicherheitbetreffen.Fireine korrekte Montage muss die
vollstandige Bedienungsanleitung (siehe oben) sorgfaltig
gelesen und befolgt werden.

1.

SICHERHEIT

PFLICHT:

Vor Inbetriebnahme sorgfiltig le-
sen und fir spatere Verwendung
aufbewahren.

1

.1. SICHERE BEDIENUNG

Vertrautmachung

a.

Lesen Sie die Anleitung sorgféltig durchund
machen Sie sich mit den Bedienelementen
und der korrekten Bedienung der Maschine
vertraut.

. Lassen Sie niemals Kinder, Personen mit

eingeschrankten physischen, sensorischen
oder mentalen Fahigkeiten oder Mangel an
Erfahrung und Wissen oder Personen, die
nicht mit dieser Anleitung vertraut sind, die
Maschine bedienen. Ortliche Vorschriften
kdnnendas Alter des Bedieners begrenzen.

. Flr Unfalle oder Gefahren, an denen Dritte

oder fremde Gerate beteiligt sind, ist der
Bediener bzw. Benutzer verantwortlich.

Vorbereitung

a.

Stellen Sie sicher, dass das automatische
Begrenzungssystem entsprechend den
Anweisungen korrekt programmiert ist.

. Inspizieren Sie regelmaBig den Bereich,

in dem die Maschine verwendet wird, und
entfernen Sie Steine, Stocke, Kabel und
alle anderen Fremdkérper, die den Betrieb
behindern kdonnten.

. Flhren Sie regelméBig eine Sichtprifung

der Messer, der Messerbolzen und der
SchneideinheitaufVerschlei3 oder Schaden

durch. Ersetzen Sie verschlissene oder be-
schédigte Messerund Bolzen paarweise, um
die Auswuchtung der Maschine zu erhalten.

d. Um den Betriebsbereich der Maschine
mussen Warnschilder angebracht werden,
wenn sie in 6ffentlichen bzw. 6ffentlich zu-
ganglichen Bereichen eingesetzt wird. Die
Schilder miissen den folgenden Text aufwei-
sen:,Achtung! Automatischer Rasenmaher!
Halten Sie sichvonderMaschine fern! Kinder
beaufsichtigen!”.

1.1.1.BETRIEB

Allgemeine Informationen

a. Betreiben Sie die Maschine nicht mit de-
fekten Schutzvorrichtungen oder fehlenden
Sicherheitseinrichtungen, z. B.ohne Schutz-
vorrichtungen.

b. Halten Sie Hande oder FuBe niemals in die
Nahe oder unter rotierende Teile. Halten Sie
sich immer von der Auslassoffnung fern.

c. Beriihren Sie bewegliche Maschinenteile
erst, wenn sie vollstdndig zum Stillstand
gekommen sind.

d. Tragen Sie bei der Bedienung der Maschine
immer festes Schuhwerk und lange Hosen.

e. Hebenodertragen Sie die Maschine niemals
bei laufendem Motor.

f. Entfernen Sie die Deaktivierungsvorrichtung
vom Gerat:

- Bevor Sie ein Hindernis beseitigen;

- Bevor Sie die Maschine tberprifen, reini-
gen oder an ihr arbeiten;

- Kontrollieren Sie, ob die Maschine besché-
digt ist, falls sie von einem Fremdkérper
getroffen werden sollte;

- Kontrollieren Sie vor einem Wiederein-
schalten der Maschine, ob diese be-
schadigt ist, falls sie vorab begonnen hat,
ungewdhnlich zu vibrieren.

g. Lassen Sie die Maschine nicht unbeaufsich-
tigt, wenn Haustiere, Kinder oder andere
Personen in der Nahe sind.




Wartung und Lagerung

a.

Ziehen Sie alle Muttern, Bolzen und Schrau-
ben fur einen sicheren Betrieb der Maschine
fest an.

. Priifen Sie den Mahroboter haufig auf Ver-

schleif3 oder Beschadigung.

. Verschlissene oder beschadigte Teile mus-

senaus Sicherheitsgriinden ersetzt werden.

. Stellen Sie sicher, dass die Messernurdurch

geeignete Ersatzteile ersetzt werden.

. Stellen Sie sicher, dass die Batterien mit

dem richtigen, vom Hersteller empfohlenen
Ladegerat aufgeladen werden. Bei unsach-
gemaBer Verwendung besteht die Gefahr
eines Stromschlags, einer Uberhitzung oder
des Austretens von &tzender Fliissigkeit aus
der Batterie.

Bei Austritt von Elektrolyt mit Wasser/Neut-
ralisierungsmittel spulen und bei Kontakt mit
Augen usw. einen Arzt aufsuchen.

. Die Maschine muss geméaf den Anweisun-

gen des Herstellers gewartet werden.

Restrisiken

Obwohl das Produkterfiilltalle Sicherheitsan-
forderungen; es kénnen durch eine unsach-
gemafe Montage und/oderunvorhersehbare
Situationenjedoch Restrisiken auftreten. Der
Bereich,indemdas Produktseine Tatigkeiten
ausfiihrt, muss daher von Gegenstanden,
Menschen und Tieren freigehalten und alle
Personen (iber mégliche Gefahren informiert
werden, die Zugang zum Arbeitsbereich
haben (auch wenn dieser nur gelegentlich
betreten wird).

Bei Gewitter bzw. Blitzschlaggefahr und
generell in Erwartung schlechter Wetter-
bedingungen wird empfohlen, das Produkt
nichtzubenutzenundalle peripheren Gerate
vom Stromnetz zu trennen. SchlieBen Sie
zur erneuten Verwendung des Produkts die
peripheren Gerate geméaf den Anweisungen
in der Bedienungsanleitung wieder an das
Stromnetz an.

1.2. PRODUKTBESCHREIBUNG

Der Mahroboter (Abb. 2.A) ist geplant und gebaut, um Gartengras
zu jeder Tages- und Nachtzeit automatisch zu méahen.

Je nach Beschaffenheit der zu mahenden Flache kann der Mé&hro-
boterso programmiertwerden, dass ermehrere Bereiche bearbeitet,
die durch eine virtuelle Grenze abgegrenzt und durch virtuelle
Transferwege verbunden sind.

Der Méhroboter méaht den durch die virtuelle Grenze (Abb. 2.B)
abgegrenzten Bereich. Wenn sich der M&hroboter in der Nahe der
virtuellen Begrenzung befindet (Abb. 2.B) oder auf ein Hindernis
trifft (Abb. 2.C) &ndert er seinen Fahrweg in Ubereinstimmung mit
der gewahlten Navigationsstrategie.

DerMé&hroboter maht den abgegrenzten Rasenbereich automatisch
und vollstandig.

Das Produkt funktioniert mithilfe eines Satellitensignals und es setzt
die Montage einer Ladestation (Abb. 2.F, 2.G) voraus, die iiber eine
integrierte Satellitenreferenzstation (Abb.3.C) verfiigt. Dieses Station
kann auch separat angebracht werden. Der Mahroboter und die
Satellitenreferenzstation kommunizieren tiber 3G/4G-Module, die
mit SIM-Karten ausgestattet sind, miteinander. Die Betriebstechnik
des Méhroboters basiert auf der Datenkommunikation zwischen
der STIGA-Cloud und dem Roboter selbst. Fiir den Betrieb des
Méhroboters ist die Entrichtung einer Abonnementgebuhr erfor-
derlich, deren Héhe je nach dem Umfang der benétigten Daten
variiert. Fiir die Nutzung des Produkts ist zudem ein mobiles Gerat
(Smartphone) erforderlich.

Jede andere Verwendung kann sich als geféhrlich erweisen und
Personen- und/oder Sachschaden verursachen. Zur nicht bestim-
mungsgemaBen Verwendung gehdren u. a.: der Transport von
Personen, Kindern oder Tieren auf der Maschine; die Verwendung
derMaschine zum eigenenTransport; die Verwendung der Maschine
zumZiehen oder Schiebenvon Lasten; die Verwendung der Maschine
zum Schneiden von anderer Vegetation als Gras.

HINWEIS: Fiir den Betrieb des Mahroboters ist die
Entrichtung einer Abonnementgebuhrerforderlich, deren
Hohe je nach dem Umfang der benétigten Daten variiert.

1.3. SYMBOLE UND HINWEISSCHILDER

ACHTUNG:
Lesen Sie die Bedienungsanleitung, bevor Sie
das Produkt in Betrieb nehmen.

ACHTUNG:

Projektionsgefahr von Gegenstinden gegen
den Kérper.

Halten Sie wéhrend des Betriebs einen sicheren
Abstand zur Maschine.

ACHTUNG:

Fiihren Sie Hande oder FiiBe nichtin das Gehduse
des Mahwerks ein.

Entfernen Sie die Deaktivierungsvorrichtung, be-
vor Sieander Maschine arbeiten oder sie anheben.
ACHTUNG:

Fiihren Sie Hénde oder FiiBe nichtin das Gehduse
des Méhwerks ein.

Steigen Sie nicht auf die Maschine.

VERBOT:

Stellen Sie sicher,dass sichwéhrend des Betriebs
der Maschine keine Personen (insbesondere
Kinder, éltere oder behinderte Menschen) und
Haustiere im Betriebsbereich aufhalten.

Halten Sie Kinder, Haustiere und andere Personen
in einem sicheren Abstand, wenn die Maschine
in Betrieb ist.

VERBOT:

Verwenden Sie keine Hochdruckreiniger, um die
Maschine zu reinigen oder zu waschen.
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Gerat der Schutzklasse lll, deren Stromversor-
gung mithilfe einer Batterie (M&hroboter) bzw.
eines speziellen Netzteils (Ladestation und
Referenzstation) erfolgt.

Verwenden Sie das Originalnetzteil, dessen Merk-
male auf dem Typenschild wiedergegeben sind.

Symbol fiir Gleichstromversorgung.

Schutzgrad der IP-Schutzart (gegen das Eindrin-
gen von Feststoffen und Wasser).

Durch Elektro-und Elektronikgeréte entstehende
Abfille, die zur Wiederverwertung und Entsorgung
bei geeigneten Einrichtungen abzugeben sind.

Garantierter Schallleistungspegel

1.4. SICHERES ANHALTEN UND ABSCHALTEN DES
MAHROBOTERS

PFLICHT:

Schalten Sie den Mahroboter vor allen
Reinigungs-, Transport-und Wartungsarbeiten
immer in einem sicheren Zustand aus.

1. Driicken Siedie ,STOP“-Taste (Abb.1.A),umdenMé&hroboter si-
cheranzuhalten, und éffnen Sie die Schutzabdeckung (Abb.1.B).

2. Driicken Sie fur einige Sekunden die Ausschalttaste (Abb. 1.E)
und warten Sie, bis die LED der Taste erlischt.

3. Ziehen Sie, um den Mé&hroboter unter sicheren Bedingungen
abzuschalten, den Sicherheitsschliissel (Abb. 1.D) erst nach
dem Erléschen der LED (Abb. 1.E) ab.

4. SchlieBen Sie die Schutzabdeckung (Abb. 1.B).

5. Der Mahroboter wurde sicher angehalten oder abgeschaltet.

INSTALLATION

ACHTUNG:
A Eingebaute Sicherheitseinrichtungen nicht

verandern, manipulieren, umgehen oder
beseitigen.

g

HINWEIS: Wenden Sie sich an einen STIGA-Handler fir
nahere Informationen zur Produktinstallation.

KOMPONENTEN FUR DIE MONTAGE (Abb. 3)

(A) Ladestation, (B) Netzteil fiir Ladestation, (C) Satellitenreferenz-
station, (D) Befestigungsschraubenfiir die Ladestation, (E) Bligel fur
die separate Installation der Satellitenreferenzstation, (F) Netzteil fiir
die separate Installation der Satellitenreferenzstation (optional), (G)
5 oder 15 Meter langes Verlangerungskabel, (H) Mobilgerat (nicht
im Lieferumfang enthalten).

2.1. PRUFUNG DER VORAUSSETZUNGEN FUR DIE
MONTAGE

GARTENUBERPRUFUNG:

. Uberpri]fen Sie den Gartenzustand auf virtuelle Grenzen,
Hindernisse und auszuschlieBende Bereiche.

¢ Ebnen Sie den Boden, damit sich keine Pfitzen durch Regen
bilden.

2.1.1.

2.1.2. KONTROLLEN FURDIE MONTAGE DERLADESTATION,
DES NETZTEILS UND DER SATELLITENREFERENZ-
STATION:

ELEKTRISCHE GEFAHR:

Es muss eine Steckdose bereit stehen, die den
einschlagigen Gesetzbestimmungendes Landes
entspricht.

ELEKTRISCHE GEFAHR:

Der versorgte Stromkreis muss durch einen
Fehlerstromschutzschalter (RCD) mit einem
Auslésestrom nicht héher als 30 mA geschitzt
sein.

ELEKTRISCHE GEFAHR:

SchlieBen Sie das Netzteil nicht an eine
Steckdose an, wenn der Stecker oder das Kabel
beschédigt sind.

SchlieBen Sie ein beschadigtes Kabel nicht an
und beriihren Sie es nicht, bevor es von der
Spannungsversorgung getrennt wurde.

Ein beschédigtes Kabel kann zum Kontakt mit
unter Spannung stehenden Teilen fiihren.
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1. Bereiten Sie eine ebene Fldche am Rande des Rasens fiir die
Positionierung der Ladestation vor. Die Ladestation muss an
einem Ort aufgebaut werden, der vom Satellitensignal erreicht
wird, vorzugsweise in einem Gartenbereich, in dem der Himmel
vollstandig sichtbar ist.

2. ImBereich vor der Ladestation muss ein hindernisfreier Streifen
von mindestens 2 m Breite und 3 m Lange vorhanden sein.

3. Wenn der Himmel vom Aufstellungsort der Ladestation aus
nicht vollstandig sichtbar ist, muss die Satellitenreferenzstation
an einem anderen Ort aufgestellt werden.

HINWEIS: Der Himmel gilt als vollsténdig sichtbar, wenn
er in einem Winkel von mindestens 120 Grad in alle
Richtungen sichtbar ist.

ACHTUNG:
Das Netzkabel, das Netzteil, das Verldnge-

rungskabel und alle anderen elektrischen
Kabel, die nichtzum Produktgehoren, miissen
auBerhalb des Mahbereichs verbleiben,umsie
von gefdhrlichen beweglichen Teilen fernzu-
halten und um eine Beschadigung der Kabel
zu vermeiden, die zu einem Kontakt mit unter
Spannung stehenden Teilen fiihren kdnnte.

4. Bereiten Sie den Montagebereich des Netzteils so vor, dass es
beikeinem Witterungseinfluss unterWasser stehen kann. Instal-
lieren Sie das Netzteil vorzugsweise in einem geschlossenen,
vor Witterungseinflissen geschiitzten Raum, an einer Stelle,
die fir Unbefugte nicht leicht zuganglich ist.

2.1.3. KONTROLLEN FUR DIE BESTIMMUNG DER VIRTUEL-
LEN GRENZEN:

1. Vergewissern Sie sich dariiber, dass die maximale Steigung
des Mahbereichs je nach Modell 45 % oder 50 % betrégt (siehe
Abs.7TECHNISCHE DATEN). Fiur die Bestimmung der virtuellen
Grenzen gelten die in Abb. 4 dargestellten Regeln.



ACHTUNG:
Der Roboter kann je nach Modell Fldchen mit
einer maximalen Steigung von 45 % oder 50

% mahen.

Wenn die Anweisungen nicht befolgt werden,
kann der Roboter abrutschen und den
Méhbereich verlassen.

ACHTUNG:
Flachen, deren Steigung gréBer ist als die
zuldssige Steigung, konnen nicht gemaht

werden.Positionieren Sie die virtuelle Grenze
vor dem Gefélle und schlieBen Sie diesen
Rasenbereich vom Schnitt aus.

2. Uberpriifen Sie den gesamten Mahbereich: Bewerten Sie die
Hindernisse und Bereiche, die vom Mahbereich ausgeschlossen
werden missen.

2.2. KRITERIEN FUR DIE BEGRENZUNG DER MAHBE-
REICHE UND DER TRANSFERWEGE

1. WennsicheinBodenoderein Gehweg aufgleicher Hohe wie der
Rasen befindet, kann die virtuelle Grenze mit der Bodenkante
Ubereinstimmen (Abb. 5.A).

2. Bei Vorliegen eines Schwimmbeckens, eines Teichs einer
Ausgrabung muss die virtuelle Grenze in einem Abstand von
mindestens 1 Meter programmiert werden. Wenn sich das
Schwimmbecken, derTeich oder die Ausgrabungam Ende eines
Gefalles befinden, muss die virtuelle Grenze in einem Abstand
von mindestens 1,5 Metern programmiert werden (Abb. 5.B).

3. Bei Baumen mit hervorstehenden Wurzeln muss die virtuelle
Grenze so programmiert werden, dass der Mahroboter nicht
Uber unebene Flachen fahrt (Abb. 5.C).

4. Die virtuelle Grenze muss so programmiert werden, dass der
Mahroboter einen Mindestabstand von 30 cm zu Bereichen mit
Kies oder Steinen einhalt (Abb. 5.D).

5. BeiGefallensind die Bestimmungeneinzuhalten, dieinAbs.2.1.3
aufgeflhrt sind.

6. Beidurchgehenden Strukturelementen (Mauern, Umzaunungen,
Hecken usw.) mit einer Héhe von mehr als 50 cm muss die
virtuelle Grenze in einem Abstand von mindestens 40 cm zu
ihnen programmiert werden (Abb. 5.E).

7. In allen anderen Fallen muss die virtuelle Grenze einen Min-
destabstand von 30 cm zwischen dem Mé&hroboter und dem
Hindernis einhalten (Abb. 5.F).

8. Hindernisse, die wenigerals 150 cmvoneinander entferntliegen,
sind als ein einziges Hindernis zu betrachten, wobei die oben
angegebenen Absténde einzuhalten sind (Abb. 5.G).

WARNUNG:
A Der Mdhbereich und generell die Bereiche, in

denen der Mahroboter fahren kann, miissen
durch einen nicht libersteigbaren Zaun
abgegrenzt sein.

2.2.1. ENGE PASSAGEN

1. BeiengenPassagenmussder Abstand zwischen zweivirtuellen
Grenzen Z = 2 m betragen (Abb. 6.A).

2. Bei Passagen, bei denen der Abstand zwischen den virtuellen
Grenzen < 2 m ist, kann der Bereich jenseits der Engstelle
(Abb. 6.A) vom Mé&hroboter nicht automatisch erreicht werden.
In einem solchen Fall missen zwei unterschiedliche virtuelle
Schneidbereiche (Abb. 6.B) programmiert werden; diese sind
mit einem virtuellen Transferweg zu verbinden (Abb.6.C). Siehe
vollstandige Bedienungsanleitung.

2.2.2. TRANSFERWEGE

Gartenbereiche, zwischendenen nichtzuméhende Bereicheliegen,
sollten durch Transferwege verbunden werden. Die Transferwege
durfen eine maximale Steigung von 20 % aufweisen.

1. Unter den méglichen Wegen sollte der einfachste Transferweg
ermitteltwerden, derden gréBten Abstand zu allen Hindernissen
erméglicht und keine Bereiche kreuzt, die tiblicherweise zum
Parken von Fahrzeugen oder von iiberquerenden Fahrzeugen
oder Personen betroffen sind.

2. Der Transferweg umfasst einen Rangierbereich, der sich 1 m
rechts und 1 m links entlang des festgelegten Pfads (Abb. 7.A)
erstreckt.Zwischendem Rangierbereichund denverschiedenen
Gartenelementenmiissen folgende Mindestabstande eingehal-
tenwerden:30cmvonHindernissen, die virtuelle Begrenzungen
oder schnittfreie Bereiche aufweisen (Abb. 7.B); 30 cm von
ortsfesten, nicht begrenzten Hindernissen oder von durchge-
henden Strukturelementen (Abb. 7.C); 1 m von 6ffentlichen
StraBBen (Abb.7.D); 1 mvon Pools (Abb.7.E); 1 mvon FuBwegen
(Abb. 7.F); 1 m von Abhangen bzw. steilen Hangen (Abb. 7.G).

3. Beiengen Passagen, bei denen die oben genannten Abstande
nicht eingehalten werden kénnen, muss die Passage durch
unpassierbare Barrieren gesichert werden (sofern diese nicht
bereits vorhanden sind).

HINWEIS: Auffestgelegten Transferwegeninengen Pas-
sagen kdnnte der Satellitensignalempfang unzureichend
sein;dies wiirde die Genauigkeit des Mahroboterbetriebs
beeintrachtigt.

2.3. INSTALLATION DER KOMPONENTEN

ELEKTRISCHE GEFAHR:

Verwenden Sie nur das vom Hersteller geliefer-
te Batterieladegeréat und Netzteil. Unsachge-
maBeVerwendung kannzu einem elektrischen
Schlag und/oder Uberhitzung fiihren.

WARNUNG:
Gefahr von Schnittwunden an den Handen.
Verwenden Sie Schutzhandschuhe, um
Schnittverletzungen an den Handen zu
vermeiden.

WARNUNG:

Gefahr von Augenverletzungen durch Staub.
Verwenden Sie eine Schutzbrille, um Augen-
verletzungen durch Staub zu vermeiden.

ELEKTRISCHE GEFAHR:

SchlieBen Sie die Spannungsversorgung erst
an,wennalle Installationsschritte abgeschlos-
sen sind. Schalten Sie falls erforderlich die
allgemeine Stromversorgung wéahrend der
Installation aus.

INSTALLATION DER LADESTATION

Die Ladestation kann am Rand des M&hbereichs oder in einem mit
diesem durch einen Transferweg verbundenen Bereich installiert
werden.

1. Uberpriifen Sie die Voraussetzungen filr die Installation, die in
Abs. 2.1.2 angegeben sind.

2. Bereiten Sie den Boden falls erforderlich so vor, dass die
Ladestation (Abb. 8.L) auf gleicher Hohe wie der Rasen liegt.
Der Boden muss an allen Stellen eben und kompakt sein, um
eine Verformung des Bereichs der Ladestation zu vermeiden.

3. Befestigen Sie die Ladestation (Abb. 8.L) mit den Befestigungs-
schrauben (Abb. 8.M) am Boden.
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4. Vergewissern Sie sich, dass die Satellitenreferenzstation
(Abb. 8.A) tiber ihren Gerateanschluss mit der Ladestation
verbunden ist.

5. SchlieBen Sie das Netzteil an die Ladestationanund schrauben
Sie den Verbinder an.

6. SchlieBen Sie den Stecker des Netzteils an die Stromsteck-
dose an.

7. Vergewissern Sie sich, dass die Kontrollleuchte an der Ladesta-
tion (Abb. 8.N) leuchtet, wenn sich der Mé&hroboter nicht in der
Ladestation befindet (siehe dazu Abs. 3.3).

2.3.2. INSTALLATION DER SATELLITENREFERENZSTATION

Die Satellitenreferenzstation (Abb. 8.A) erfordert volle Sicht auf den
Himmel. Sie istim Lieferumfang der Ladestation enthalten und wird
unter der Schutzabdeckung installiert (Abb. 8.C).

Fir den Fall, dass die Ladestation (Abb. 8.L) nicht in einem Bereich
mit voller Sicht auf den Himmel aufgestellt wird, muss die Satelliten-
referenzstation (Abb.8.A) fern von der Ladestation in einem Bereich
mit freier Sicht auf den Himmel aufgestellt werden. Der Himmel gilt
als vollstandig sichtbar, wenn er in einem Winkel von mindestens
120 Grad in alle Richtungen sichtbar ist.

Sehen Sie fir die gesonderte Montage der Satellitenreferenzstation
die vollstandige Bedienungsanleitung.

WARNUNG:

Aus Sicherheitsgriinden darf die Satelliten-
referenzstation niemals verschoben werden,
nachdemdie virtuellen Grenzen, Transferwege
und zu umfahrenden Bereiche program-
miert worden sind. Der Méahroboter kénnte
sich aus dem programmierten Mahbereich
herausbewegen. Wenn die Referenzstation
verschobenwird, isteine Neuprogrammierung
erforderlich.

2.3.3. AUFLADUNG MAHROBOTER NACH DER INSTAL-
LATION

Laden Sie die Batterien mindestens 2 Stunden lang auf, bevor Sie
das Produkt zum ersten Mal benutzen.

2.4. PROGRAMMIERUNG DER VIRTUELLEN GREN-
ZEN, DER TRANSFERWEGE UND DER ZU UM-
FAHRENDEN BEREICHE

Die Programmierung der virtuellen Grenzen, der Transferwege und
der zu umfahrenden Bereiche erfolgt Gber die entsprechenden
Assistenten in der App ,STIGA.GO*. Das Verfahren erfordert, dass
der Mahroboter manuell gefihrt wird, indem der Bediener geméai
deninAbs.2.2beschriebenenallgemeinenKriteriennebenihmgeht.

WARNUNG:
Der Mahbereich oder die Wege, die von der

Maschine fiir ihren Transfer benutzt werden,
miissen so angelegt sein, dass sie keine 6f-
fentlichen Flachen, Parkflachen, Durchgangs-
bereiche oder Verkehrsflachen einschlieBen,
umSchéadenanPersonen, Sachen oder Unfélle
mit Fahrzeugen zu vermeiden.

WARNUNG:
Zu seiner eigenen Sicherheit und zur Vermei-
dung von Personen-, Tier-oder Sachschaden

muss der Bediener zundchst den Bereich
kennen, in dem der Mahroboter manuell
gefiihrt wird.

Gehen Sie bei der Fiihrung des Roboters
vorsichtig, um Stiirze zu vermeiden.

WARNUNG:

Der Mahbereich und generell die Bereiche,
in denen der Mahroboter fahren kann, miis-
sen durch einen nicht libersteigbaren Zaun
abgegrenzt sein.

Machen Sie den Zaun geeignet oder beauf-

sichtigen Sie den Mahroboter wahrend des
Betriebs.

3. BETRIEB
3.1. MANUELLER BETRIEB DES MAHROBOTERS

Der Mahroboter kann ohne Programmierung der Arbeitszeiten
benutzt werden. In diesem Modus filhrt der Mahroboter einen
Arbeitszyklus durch, kehrt zur Ladestation zurlick und bleibt dort
bis zum néchsten manuellen Start.

Um die Maschine in diesem Modus zu benutzen, ist die Program-
mierung der virtuellen Grenzen, der Transferwege und der zu
umfahrenden Bereiche nach wie vor erforderlich (siehe Abs. 2.4).

1. Positionieren Sie den Mahroboter auf der Ladestation bzw.
innerhalb des Umkreises der Anlage.

2. Driicken Sie die ,STOP“Taste (Abb. 1.A), um die Abdeckung
(Abb. 1.B) zu 6ffnen und auf die Steuerkonsole (Abb. 1.C)
zuzugreifen.

3. Driicken Sie die ,ON/OFF*“Taste (Abb. 1.E) 5 Sekunden lang,
um den Méahroboter einzuschalten.

4. Dricken Sie die ,MODUSAUSWAHL"Taste (Abb. 1.F), bis nur
noch das Symbol ,EINZELNER ARBEITSZYKLUS" (Abb. 1.L)
blinkt.

5. Driicken Sie die ,BESTATIGEN Taste (Abb. 1.G). Das Symbol
(Abb.1.L) leuchtet zur Bestatigung des Vorgangs kontinuierlich.

6. SchlieBen Sie die Abdeckung (Abb. 1.B). Der Mé&hroboter
beginnt seine Arbeit.

HINWEIS: Dieser Modus garantiert méglicherweise
keine ausreichende Abdeckung des Gartens, sowohl in
Bezug auf die benétigte Zeit als auch in Bezug auf die
GleichméBigkeit des Schnittergebnisses, insbesondere
wenn der Garten unregelméBiger Form ist. Um die
maximale Effizienz des Méhroboters zu erreichen,
wird empfohlen, die Programmierung der Arbeitszeiten
durchzufihren.

3.2. BESCHREIBUNG DER BEDIENELEMENTE AM
MAHROBOTER

Bedienelemente, Anzeigen und deren Funktion:

¢ ,STOP“Taste (Abb. 1.A): dient zum Sicherheitsstopp des
Méhroboters.

+ ,SICHERHEITSSCHLUSSEL® (Abb. 1.D): dient zum sicheren
Abschalten des Méhroboters.




,ON/OFF“Taste (Abb.1.E):dientzum Ein-und Ausschalten des
Méhroboters und zum Rucksetzen der Alarme.
,MODUSAUSWAHL"“Taste (Abb. 1.F): dient zum Auswahlen
des Betriebsmodus des Mahroboters und zur Rickkehr in die
Ladestation.

,BESTATIGEN“Taste (Abb. 1.G): dient zum Bestatigen des
eingestellten Betriebsmodus.

Leuchtsymbol  GEPLANTES PROGRAMM*(Abb.1.1):dientzum
Anzeigen der Einstellung des geplanten Programms.
Leuchtsymbol ,EINZELNER ARBEITSZYKLUS(Abb.1.L):dient
zum Anzeigen der Einstellung des einzelnen Arbeitszyklus.
Leuchtsymbol ,ZURUCK ZUR LADESTATION*(Abb. 1.H): dient
zum Anzeigen der Einstellung der erzwungenen Riickkehr des
Méhroboters zur Ladestation.

Die,,BLUETOOTH“TASTE (Abb.1.M):dientdem Kundendienst-
zentrum ausschlieBlich flir Diagnosezwecke.

Leuchtsymbol ,ALARM* (Abb. 1.N): dient zum Anzeigen von
Alarmzusténden.

Leuchtsymbol ,BATTERIE" (Abb. 1.0): dient zum Anzeigen
der Batterieladung.

HINWEIS: Eine genauere Beschreibung der oben
aufgefiihrten Bedienelemente entnehmen Sie bitte der
vollstdndigen Bedienungsanleitung.

3.3. FUNKTIONSWEISE DER LADESTATION

Di

e Ladestation istmit einer Kontrollleuchte (Abb.8.N) ausgestattet,

die wie nachfolgend dargestellt aufleuchtet:

Leuchteistaus: Die Ladestationist nicht mit Strom versorgt oder
der Roboter befindet sich auf der Ladestation.

Leuchte leuchtet durchgehend: Der Mé&hroboter ist nicht an
die Ladestation angeschlossen und das Antennensignal wird
korrekt tbertragen.

Leuchte blinkt: die Ladestation ist nicht richtig konfiguriert, oder
es liegt ein Fehler in der Ladestation vor. Siehe vollstandige
Bedienungsanleitung.

3.4. BATTERIEAUFLADUNG
Folgen Sie dem Verfahren zur ,BATTERIEAUFLADUNG", um den

M

&hroboter manuell aufzuladen.

1. Stellen Sie den Méahroboter auf die Ladestation (Abb. 9.R).

2. Schieben Sie den Mahroboter auf die Ladestation, bis der
Ladestecker (Abb. 9.S) einrastet.

3. Drlicken Sie die ,STOP“-Taste (Abb.9.A), um die Abdeckung
(Abb. 9.B) zu 6ffnen und auf die Steuerkonsole (Abb. 9.C)
zuzugreifen.

4. Schalten Sie den Mahroboter mit der ,ON/OFF“Taste
(Abb. 9.E) ein.

5. Das Leuchtsymbol ,BATTERIE“ (Abb. 9.0) blinkt blau: der
Mahroboter wird geladen.

6. SchlieBen Sie die Abdeckung (Abb. 9.B).

7. Lassen Sie den Mahroboter mindestens so lange im Lade-
zustand, wie im Abs. 2.3.3 beschrieben.

HINWEIS: Das Aufladen der Batterie vor dem Einlagern im Winter
muss, wie im Abs. 4.3 angegeben, durchgefiihrt werden.

3.5. SCHNITTHOHENEINSTELLUNG

Folgen Sie der Anleitunginder App, umdie Schnitthdhe einzustellen.

WARNUNG:
Beriihren Sie das Mahwerk wahrend der

Einstellung Schnitthéhe nicht.

HINWEIS: Die Lange des vom Méhroboter geschnittenen
Grases darf 10 mm nicht tiberschreiten.

ﬁ Durch Verwendung von zu viel Wasser kann

WARTUNG

WARNUNG:
Nur Originalersatzteile verwenden.

WARNUNG:
Eingebaute Sicherheitseinrichtungen nicht
verandern, manipulieren, umgehen oder
beseitigen.

WARNUNG:
Gefahr von Schnittwunden an den Handen.
Verwenden Sie Schutzhandschuhe, um
Schnittverletzungen an den Hénden zu
vermeiden.

WARNUNG:

Gefahr von Augenverletzungen durch Staub.
Verwenden Sie eine Schutzbrille, um
Augenverletzungendurch Staubzuvermeiden.

ACHTUNG:

dieses eindringen und Schaden an den
elektrischen Komponenten verursachen.

VERBOT:
Keine Hochdruckwasserstrahlen verwenden.

VERBOT:

Den Mahroboter weder ganz noch teilweise in
Wasser eintauchen, um irreversible Schaden
anelektrischen und elektronischen Bauteilen
zu vermeiden.

VERBOT:

Interne Teile des Mahroboters nicht waschen,
um die elektrischen und elektronischen
Komponenten nicht zu beschédigen.
VERBOT:

Keine L6sungsmittel oder Benzin verwenden,
um lackierte Oberflachen und Kunststoffteile
nicht zu beschéadigen.

4.1. PROGRAMMIERTE WARTUNG

Fir einen besseren Betrieb und eine langere Lebensdauer sollten
Sie das Produkt regelméaBig reinigen und verschlissene Teile
austauschen.



Fuhren Sie die Eingriffe mit der in der Tabelle angegebenen Hau-
figkeit durch.

HINWEIS: Weitere Informationen zum Winterladever-
fahren entnehmen Sie bitte der vollstandigen Bedie-

Um den Mahroboter in einwandfreiem Zustand zu halten, ist es
notwendig, eine jahrliche Wartung in einem autorisierten Kunden-
dienstzentrum durchfiihren zu lassen.

HINWEIS: Stérungen, die auf die Nichtdurchfiihrung der
jahrlichenWartung zurlickzuflihrensind, werden nichtim
Rahmen der Garantie anerkannt.

4.2. AUSTAUSCH DER MAHMESSER

1. Schalten Sie den Mahroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).

2. Drehen Sie den Méhroboter um; achten Sie dabei darauf, die
Abdeckung nicht zu beschadigen.

3. Schrauben Sie die Befestigungsschrauben (Abb. 10.E) ab.

4. Tauschen Sie die M&hmesser (Abb.10.D) und die Befestigungs-
schrauben (Abb. 10.E) aus.

5. Schrauben Sie die Befestigungsschrauben (Abb. 10.E) an.

4.3. WARTUNG UND LAGERUNG DER BATTERIE IM
WINTER

1. Laden Sie die Batterie geméaf der APP-Anleitung, die tiber die
Seite ,Einstellungen” aufrufbar ist.

2. Reinigen Sie den Mahroboter (siehe vollstandige Bedienungs-
anleitung).

3. Lagern Sie den Mahroboter an einem trockenen und frostfreien
Ort und stellen Sie sicher, dass er ausgeschaltet ist.

HAUFIGKEIT KOMPONENTE _|ART DES EINGRIFFS nungsanleitung.
Wéchentlich Messer Messer reinigen und
seine Effizienz priifen. HINWEIS: Die Aufzeichnung des Ladevorgangs per
(Siehe Abs. 4.2) App-Verfahren ist Voraussetzung fir die Guiltigkeit der
Messer austauschen, Batteriegarantie.
wenn es durch einen
StoR verbogen oder 4.4. BATTERIEAUSTAUSCH
verschlissen ist. (Siehe Der Austausch der Batterie liegt in der ausschlieBlichen Verant-
Abs.42) wortung des TECHNISCHEN KUNDENDIENSTPERSONALS
Ladekontakte Jegliche Oxidation
reinigen und entfernen. von STIGA,' . . . .
(Siehe vollstandige Wenden Sie sichan einen Kundendienstzentrum oder Ihren Handler,
Bedienungsanleitung) wenn die Batterie ausgetauscht werden muss.
Monatlich Mahroboter Reinigung durchfihren.
(Siehe vollsténdige ) 5. TRANSPORT, LAGERUNG UND
ealienungsanieitun
Ladestationund  |Auf VerscrgneiB oder . ENTSORG U NG
Stromversor- Beschadigung priifen und
gungskabel bei Bedar? augtF;uschen. 5.1. TRANSPORT
(Siehe vollstandige
_ Bedienungsanleitung) HINWEIS: Es wird empfohlen, fiir den Transport (iber
Am Ende der Batterie Batterie vor der langere Strecken die Originalverpackung zu verwenden.
Méhsaison oder alle Lagerung aufladen.
sechs Monate, wenn (Siehe Abs. 4.3) 1. Schalten Sie den Mahroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).
der Mahroboter nicht 2. Reinigen Sie den Mahroboter (siehe vollstandige Bedienungs-
verwendet wird. .
- _ _ anleitung).
‘éazr"%h Oﬁﬂefham, Mahroboter Wi‘”‘,‘”,g 't” einer 3. Heben Sie den Mahroboter am Griff (Abb. 11.D) an und achten
nde der Mahsaison ;ﬂsgﬁ’ﬁ::stzen"um Sife beim Tragen darauf, dass Sie das Messer fern von lhrem
durchfihren lassen. Korper halten.
(Siehe Abs. 4.1)

5.2. LAGERUNG

Der Mahroboter muss nach der Reinigung und der winterlichen
Batterieaufladung an einem trockenen und frostfreien Ort in hori-
zontaler Position gelagert werden (siehe Kap. 4). Trennen Sie bei
langerer Inaktivitatdie Ladestation und die Satelliten-Referenzstation
vom Stromnetz.

5.3. ENTSORGUNG

WARNUNG:
A Wenden Sie sich an ein autorisiertes Kun-

dendienstzentrum, um die Batterie aus dem
Méhroboter zu entfernen.

1. Entsorgen Sie die Produktverpackung nachhaltig in den dafiir
vorgesehenen Sammelbehéltern oder bei entsprechenden
autorisierten Sammelstellen.

2. Entsorgen Sie den M&hroboter gemé&B den Anforderungen der
ortlichen Vorschriften.

3. Wenden Siessichan die entsprechenden Recycling-und Entsor-
gungseinrichtungen, dader Mahroboter als WEEE (Elektro-und
Elektronikgerate-Abfall) klassifizierter Abfall ist.

4. Entsorgen Sie alte oder verbrauchte Batterien nachhaltig in den
daflirvorgesehenen Sammelbehaltern oderbeientsprechenden
autorisierten Sammelstellen.



6.
WARNUNG:

BEHEBUNG VON STORUNGEN

Halten Sie den Mahroboter an und bringen Sie ihn in einen sicheren Zustand (siehe Abs. 1.4).

Nachfolgend sind mdgliche Anomalien aufgelistet, die wéhrend der Arbeit auftreten kénnen.

STORUNG

URSACHEN

ABHILFE

Abnormale Vibrationen.
Méhroboter ist laut.

Beschadigte Trennscheibe oder Messer

Beschadigte Komponenten austauschen (siehe
Abs. 4.2)

Mahwerk durch Fremdkérper (Streifen,
Schniire, Kunststofffragmente usw.) blockiert.

Schalten Sie den Méhroboter sicher aus (siehe
Abs. 1.4). Messer befreien.

Mahroboter wurde bei unerwarteten
Hindernissen (heruntergefallene Aste,
vergessene Gegenstande usw.) gestartet.

Schalten Sie den Méahroboter sicher aus (siehe Abs. 1.4).
Hindernisse entfernen und Mahroboter neu starten.

Elektromotor defekt.

Motor austauschen lassen, wenden Sie sich an den
Kundendienst.

Gras zu hoch.

Schnitthdhe hoher einstellen (siehe Abs. 3.5).

Mahen Sie den Bereich zuerst mit einem normalen
Rasenmaher.

Mahroboter stellt sich nicht richtig
in die Ladestation.

Probleme mit der Antenne der Ladestation.

Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst.

Bodensenkung in der Nahe der Ladestation.

Korrekte Positionierung der Ladestation wieder
herstellen. (Siehe Abs. 2.3.1).

Die Ladestation wurde nicht korrekt kalibriert
oder es liegen elektromagnetische Stérungen
in der Nahe der Ladestation vor.

Beseitigen Sie die Storungsquelle und kalibrieren
Sie die Ladestation (iber die App. Siehe vollstandige
Bedienungsanleitung.

Ladestation leuchtet nicht, wenn
sich der Méahroboter auBerhalb
der Ladestation befindet.

Keine Spannungsversorgung oder es liegt ein
Fehler in der Ladestation vor.

Korrekten Anschluss des Netzgeréats an die
Stromsteckdose Uberprifen. Anschlusskabel des
Netzgerats auf Integritét prifen.

Die Leuchte der Ladestation
blinkt.

Es liegt ein Fehler in der Ladestation vor. Siehe
vollstdndige Bedienungsanleitung.

Trennen Sie die Ladestation von der Stromversorgung
und schlieBen Sie sie nach ein paar Minuten wieder an.
Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst.

Die Ladestation ist nicht richtig konfiguriert.

Konfigurieren Sie die Ladestation Uber die App. Siehe
vollstéandige Bedienungsanleitung.

,Warnung“-Symbol leuchtet auf
dem Tastenfeld.

Weist auf eine Anomalie/Stérung hin.

Siehe die App oder die vollstandige
Bedienungsanleitung fiir weitere Informationen.

Der Mahroboter halt
voribergehend im Méahbereich an

Schwaches GPS-Signal

Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden Sie sich
an den Kundendienst




7. TECHNISCHE DATEN
SPEZIFIKATIONEN TYP: SRSAO‘! (siehe TYP: SRBAO1 (siehe Produktetikett)
Produktetikett)
Abmessungen (BxHxT) 413 x 252 x 560 [mm] 529 x 299 x 695 [mm]
Vom jeweiligen Modell abhéngig: 8,1 [kg]; Vom jeweiligen Modell abhangig: 12,7 [kg];
8,4 kgl (") 13,4 [kg]; 13,5 [kg] ()

Gewicht des Méahroboters

(Ungenauigkeit +0,1 [kg])

(Ungenauigkeit +0,1 [kg])

[°C]

Schnitthéhe (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Messerdurchmesser 180 [mm] 260 [mm]
Schnittgeschwindigkeit 2850 +50 [rpm] 2400 +50 [rpm]
Fahrgeschwindigkeit 22 [m/min] Vom jeweiligen Modell efbhalnglg: 24 [m/min]; 28
[m/min] (*)
Maximales Gefélle 45 % 50 %
Maximales Gefélle entlang der Begrenzung 20 %
Typ des Schneidsystems 4 rotierende Mahmesser | 6 rotierende Mahmesser
Code des Mé&hwerks 322104105/0
. 57 [dB] (A) Vom jeweiligen Modell abhéngig: 56 [dB] (A);
Erkannter Schallleistungspegel "
gspeg 60[dB] (A) ()
« . . 1,47 [dB] (A) Vom jeweiligen Modell abhéangig: 0,56 [dB] (A);
Geréauschunsicherheit, KWA 0,65 [dB] (A) ()
. ) 59 [dB] (A) Vom jeweiligen Modell abhéngig: 57 [dB] (A);
Garantierter Schallleistungspegel .
gspeg 60 [dB] (A) ()
. 46,3 [dB] (A) Vom jeweiligen Modell abhéangig: 45,2 [dB] (A);
Schallpegel am Ohr des Bedieners 48,6 [dB] (A) ()
IP-Schutzklasse Mahroboter IPX5
IP-Schutzklasse Ladestation IPX1
IP-Schutzklasse Netzteil P67
Umgebungsbetriebstemperatur 0-50
Mahroboter [°C]
Umgebungsbetriebstemperatur -10-50
Ladestation [°C]
Umgebungsbetriebstemperatur Netzteil -10-50

Arbeitskapazitat Abhéangig vom Modell (*) Abhé&ngig vom Modell (*)
Input: 100 - 240 Vac; 1,2 A; Output: 30 Vdc, Vom jeweiligen Modell abhéngig:
2A Input: 200 - 240 Vac; 0,8 A; Output: 30 Vdc, 4 A
Verwenden Sie einen der nachfolgenden Verwenden Sie einen der nachfolgenden
Originalcodes oder spéatere Originalcodes oder spatere Aktualisierungen
Aktualisierungen (wenden Sie sich an einen |  (wenden Sie sich an einen autorisierten STIGA-
autorisierten STIGA-Handler). Héandler).
118204158/0 (EU) 118204159/0 (EU)
118204161/0 (UK) 118204162/0 (UK)
118204163/0 (CH) 118204164/0 (CH)
Leistung Oder

Input: 100 - 240 Vac; 1,2 A; Output: 30 Vdc, 2 A
Verwenden Sie einen der nachfolgenden
Originalcodes oder spatere Aktualisierungen
(wenden Sie sich an einen autorisierten STIGA-
Héandler).

118204158/0 (EV)

118204161/0 (UK)

118204163/0 (CH)

)

Verlangerungskabel mit 30 Vdc sind
zuléssig.

Verwenden Sie einen der nachfolgenden Ori

iginalcodes oder spatere Aktualisierungen (wenden

Sie sich an einen autorisierten STIGA-Handler).

Code: 1127-

0010-01, Lénge 5 m

Code: 1127-0020-01, Lange 15 m

Vom jeweiligen Modell abhéngig:

Vom jeweiligen Modell abhéngig: 25,2V - 5 Ah;

Batteriemodell 252V -2Ah;252V-25 Ah; 25,2V - 2x5 Ah; 25,2V - 2x6 Ah (*)
25,2V -5Ah;252V -6 Ah ()

Aufladezeit Vom jeweiligen Modgll abhéngig: 40 [min]; Vom jeweiligen Modell_abhéngig: 150 [min]; 180
60 [min]; 80 [min]; 150 [min] (*) [min] (*)

Arbeitsdauer Vom jeweiligen Mod(_ell abhéngig: 40 [min]; Vom jeweiligen M_odell abh:’i_ngig: 150 [min]; 270
60 [min]; 90 [min]; 150 [min] (*) [min]; 330 [min] (*)

Konnektivitéat Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigationstechnik

AGS,

GNSS-RTK

(*) Weitere Einzelheiten zum jeweiligen Modell finden Sie in der vollstdndige Bedienungsanleitung; diese ist online verfigbar (siehe QR-
Code auf der ersten Seite dieses Handbuchs).




ITALIANO - Istruzioni Originali

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

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

> scansionando il QR code

Download full manual
stiga.com

NOTA: le istruzioni riportate nel presente manuale sono
valide per tutti i modelli di robot rasaerba autonomo. Le
figure, se non specificato, si riferiscono alla piattaforma
SRSAO01.

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

1.

SICUREZZA

OBBLIGO:

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

1

.1. PRATICHE OPERATIVE
SICURE

Formazione
a. Leggere attentamente le istruzioni,

conoscere i comandi e I'uso corretto
della macchina.

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

. Loperatore, o utilizzatore, € daritenersi
responsabile perincidentio pericoliche
coinvolgono terzi o attrezzature diterzi.

Preparazione

a.

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

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

. Effettuare periodicamente un’ispezione

visiva delle lame, dei bulloni delle lame

e del gruppo di taglio per verificare che

1.

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

. Segnali di avvertimento devono essere

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

1.1. FUNZIONAMENTO

Informazioni generali

a.

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

. Non mettere mani o piedi vicino o sotto

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

. Non toccare le parti della macchina in

movimento prima che si siano arrestate
completamente.

. Durante il funzionamento della macchi-

na indossare sempre scarpe robuste e
pantaloni lunghi.

. Non sollevare o trasportare mai la mac-

china mentre il motore € in funzione.

Rimuovereil dispositivo didisabilitazione

dall’unita:

- Prima di eliminare un’ostruzione;

- Prima di controllare, pulire o lavorare
sulla macchina;

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

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

. Non lasciare la macchina in funzione

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




Manutenzione e conservazione

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

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

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

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

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

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

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

Rischi Residui

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

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

1.2. DESCRIZIONE DEL PRODOTTO

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

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

collegate da percorsi di trasferimento virtuali.

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

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

Il prodotto funziona tramite segnale satellitare e richiede
I'installazione diunabase diricarica (Fig.2.F, 2.G) conintegrata
unastazione diriferimento satellitare (Fig.3.C), che pudanche
essereinstallata separatamente.llrobotrasaerba e lastazione
satellitare di riferimento comunicano tra diloro tramite moduli
3G/4G dotati di SIM card. La tecnologia di funzionamento
del robot rasaerba si basa sulla comunicazione di dati tra il
Cloud STIGA e il robot stesso. La quota di abbonamento &
obbligatoria perilfunzionamento delrobotrasaerbae dipende
dalla quantita di dati richiesti. Per 'uso del prodotto & inoltre
necessario un dispositivo mobile (smartphone).

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

NOTA: La quota di abbonamento & obbligatoria per
il funzionamento del robot rasaerba e dipende dalla
quantita di dati richiesti.

1.3. SIMBOLI E TARGHETTE

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

ATTENZIONE:

Pericolo di proiezioni di oggetti controil corpo.
Mantenersi a una distanza di sicurezza dalla
macchina durante il funzionamento.

ATTENZIONE:

Non introdurre mani e piedi all’interno
dellalloggiamento del dispositivo di taglio.
Rimuovere il dispositivo di disabilitazione
prima di intervenire sulla macchina o prima
di sollevarla.

ATTENZIONE:

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

DIVIETO:

Assicurarsi che non ci siano persone
(soprattutto bambini, anziani o disabili) e
animali domestici nell’area di lavoro durante
il funzionamento della macchina.

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

DIVIETO:

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

@] LPIZRIER
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o tramite apposito alimentatore (Base di
Ricarica e Stazione di riferimento).

Utilizzare I’alimentatore originale con le
caratteristiche riportate nella targhetta.

Apparecchio con classe di isolamento lil,
@ alimentato da batteria (Robot Rasaerba)
D
I

Simbolo dialimentazione in corrente continua.

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

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

Livello di potenza sonora garantita

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

OBBLIGO:

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

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

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

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

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

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

2. INSTALLAZIONE

ATTENZIONE:
A Non modificare, non manomettere, non

eludere, non eliminareidispositivi di sicurezza
installati.

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

COMPONENTI PER LINSTALLAZIONE (Fig. 3)

(A) Base diricarica, (B) Alimentatore dellabase diricarica, (C)
Stazione di riferimento satellitare, (D) Viti di fissaggio base di
ricarica, (E) Staffa per I'installazione separata della stazione
di riferimento satellitare, (F) Alimentatore per I'installazione
separata della stazione di riferimento satellitare (opzionale),
(G) cavi di prolunga da 5 m o 15 m, (H) Dispositivo mobile
(non incluso).

2.1. VERIFICA DEI REQUISITI PER
LINSTALLAZIONE

2.1.1. VERIFICA DEL GIARDINO:

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

¢ Livellareilterrenoinmodo che nonsiformino pozzanghere
a seguito di pioggia.

2.1.2. VERIFICHE PER LINSTALLAZIONE DELLA BASE
DI RICARICA, DELLALIMENTATORE E DELLA
STAZIONE DI RIFERIMENTO SATELLITARE:

PERICOLO ELETTRICO:

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

PERICOLO ELETTRICO:

A Il circuito fornito deve essere protetto da
un interruttore differenziale (RCD) con una
corrente di attivazione non superiore a30 mA.

PERICOLO ELETTRICO:

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

Un cavo danneggiato puo portare a contatto
con parti sotto tensione.

1. Predisporre al bordo del prato una zona pianeggiante per
ilposizionamento dellabase diricarica.Labase diricarica
deveessereinstallatainunluogoraggiungibile dalsegnale
satellitare, preferibilmente in una zona del giardino in cui
il cielo sia completamente visibile.

2. Nella zona antistante la base diricarica deve esserciuna
fascialargaalmeno2melungaalmeno3mprivadiostacoli.

3. Nel caso in cui il cielo non sia completamente visibile
dal punto di installazione della base di ricarica occorre
installare la stazione di riferimento satellitare in altra zona

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

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

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

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



2.1.3. VERIFICHE PER LA DEFINIZIONE DEI CONFINI
VIRTUALL:

1. Verificare che la pendenza massima dell’area di lavoro
sia inferiore o uguale al 45% o al 50%, in base al modello
(vedi Par. 7 DATI TECNICI). Per la definizione dei confini
virtuali rispettare le regole riportate in Fig. 4.

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

2.2.1. PASSAGGI STRETTI

1. In caso di passaggi stretti, la distanza tra due confini
virtuali deve essere Z 22 m (Fig. 6.A).

2. Nel caso di un passaggio in cui la distanza tra i confini
virtuali sarebbe <2m, la parte dell’area oltre la strettoia

(Fig. 6.A) non puod essere raggiunta dal robot rasaerba
in maniera automatica. In questo caso, € necessario
programmare due zone di taglio virtuali distinte (Fig. 6.B)
e collegarle con un percorso di trasferimento virtuale
(Fig. 6.C). Riferirsi al Manuale Completo.

2.2.2. PERCORSI DI TRASFERIMENTO

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

1

w

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

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

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

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

2.
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3. INSTALLAZIONE DEI COMPONENTI

PERICOLO ELETTRICO:

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

AVVERTENZA:

Pericolo di taglio mani.

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

AVVERTENZA:

Pericolo di pulviscolo negli occhi.

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

PERICOLO ELETTRICO:

Collegare I'alimentazione elettrica solo al
termine di tutte le operazioni di installazione.
Se necessario durante l'installazione
disattivare I'alimentazione elettrica generale.

2.3.1. INSTALLAZIONE DELLA BASE DI RICARICA

La base di ricarica puo essere installata al bordo dell’area

di

lavoro oppure in una zona ad essa connessa tramite un

percorso di trasferimento.

1

2

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

. Senecessariopreparareilterrenoinmodo chelasuperficie
della base di ricarica (Fig. 8.L) sia allo stesso livello del



prato, il terreno deve essere perfettamente pianeggiante
e compatto in modo da evitare la deformazione del piano
della base diricarica.

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

4. Verificare chelastazione diriferimento satellitare (Fig.8.A)
siaconnessaallabasediricaricatramite il suo connettore.

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

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

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

2.3.2. INSTALLAZIONE DELLA STAZIONE DI
RIFERIMENTO SATELLITARE

Lastazione diriferimento satellitare (Fig.8.A) richiede la piena
visibilita del cielo. Essa & fornita con la base di ricarica ed &
installata sotto il coperchio di protezione (Fig. 8.C).

Nel caso in cui la base di ricarica (Fig. 8.L) non venga
posizionata in una zona in cui il cielo sia completamente
visibile, & necessario rimuovere la stazione di riferimento
satellitare (Fig. 8.A) dalla base di ricarica e installarla in
una zona in cui vi sia piena visibilita del cielo. Il cielo & da
considerarsi completamente visibile quando libero per un
angolo di almeno 120 gradi in tutte le direzioni.

Riferirsi al Manuale Completo per l'installazione separata
della stazione di riferimento satellitare.

AVVERTENZA:

Per motivi di sicurezza la stazione di
riferimento satellitare non deve essere mai
spostata dopo laprogrammazione dei confini
virtuali, dei percorsi di trasferimento e delle
zone da evitare. Il robot rasaerba potrebbe
uscire dall’area di lavoro programmata. Se

la stazione di riferimento viene spostata, &
necessaria la riprogrammazione.

2.3.3. RICARICA ROBOT RASAERBA DOPO
LINSTALLAZIONE

Prima di usare il prodotto per la prima volta, ricaricare le
batterie per almeno 2 ore.

2.4. PROGRAMMAZIONE DEI CONFINIVIRTUALLI,
DEIPERCORSIDITRASFERIMENTO EDELLE
ZONE DA EVITARE

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

AVVERTENZA:
Larea operativa o i percorsi utilizzati dalla

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

AVVERTENZA:
A Per la propria sicurezza e per evitare danni

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

AVVERTENZA:

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

supervisionare il robot rasaerba durante il
funzionamento.

3. FUNZIONAMENTO

3.1. FUNZIONAMENTO MANUALE DEL ROBOT
RASAERBA

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

Per utilizzare la macchina in questa modalita & comunque
necessario eseguire laprogrammazione dei confinivirtuali, dei
percorsiditrasferimento e delle zone daevitare (VediPar.2.4)

1. Disporreilrobotrasaerbasullabasediricaricaocomunque
allinterno del perimetro dell'installazione.

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

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

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

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

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

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

3.2. DESCRIZIONE DEICOMANDIPRESENTISUL
ROBOT RASAERBA

Elenco comandi, indicatori e loro funzione:
* Pulsante“STOP” (Fig.1.A):serve perlarrestodisicurezza
del robot rasaerba.
e “CHIAVE DI SICUREZZA’ (Fig. 1.D): serve per lo
spegnimento di sicurezza del robot rasaerba.
e Pulsante “ON/OFF” (Fig. 1.E): serve all’accensione e
spegnimento del robot rasaerba e al reset degli allarmi.
* Pulsante “SELEZIONE MODALITA” (Fig. 1.F): serve per
selezionare la modalita operativa del robot rasaerba e
per forzare il ritorno alla base di ricarica.




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

¢ Icona luminosa “PROGRAMMA SCHEDULATO”
(Fig. 1.1): serve alla visualizzazione dellimpostazione del
programma schedulato.

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

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

¢ Pulsante “BLUETOOTH” (Fig. 1.M): viene utilizzato
solamente dal centro assistenza per attivita didiagnostica.

¢ |cona luminosa “ALLARME” (Fig. 1.N): serve alla
visualizzazione stati di allarme.

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

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

3.3. FUNZIONAMENTODELLABASEDIRICARICA

La base diricarica & provvista di una spia luminosa (Fig. 8.N)
che si illumina come riportato di seguito:
¢ Spia spenta: la base di ricarica & disalimentata o il robot
€ in base.
¢ Spiacon luce fissa: il robot rasaerba non & connesso alla
base diricarica e il segnale dell’antenna & correttamente
trasmesso.
¢ Spia lampeggiante: la base di ricarica non & configurata
correttamente, oppure € presente un guasto nella base
di ricarica. Riferirsi al Manuale Completo.

3.4. CARICAMENTO BATTERIA

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

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

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

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

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

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

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

7. Lasciareilrobotrasaerbaincaricaperuntempoalmeno
pari a quello riportato nel Par. 2.3.3.

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

3.5. REGOLAZIONE ALTEZZA DI TAGLIO

Per regolare I'altezza di taglio seguire la procedura guidata

in APP.
AVVERTENZA:
Non toccare il dispositivo di taglio durante la

regolazione dell’altezza di taglio.

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

4. MANUTENZIONE
AVVERTENZA:
Utilizzare solo ricambi originali.
AVVERTENZA:
Non modificare, non manomettere, non
eludere, non eliminareidispositivi di sicurezza
installati.
AVVERTENZA:
Pericolo di taglio mani.
Usare guanti di protezione per evitare pericoli
di taglio alle mani.
AVVERTENZA:
Pericolo di pulviscolo negli occhi.
Usare occhiali di protezione per evitare
pericoli di pulviscolo negli occhi.
ATTENZIONE:
L'uso eccessivo di acqua pud causare
infiltrazioni danneggiando i componenti
elettrici.
DIVIETO:
Non utilizzare getti d’acqua in pressione.
DIVIETO:
Per non danneggiare i componenti elettrici
ed elettronici in modo irreversibile, non
immergere il robot rasaerba, parzialmente o
completamente, in acqua.
DIVIETO:
Non lavare le parti interne del robot rasaerba
per non danneggiare i componenti elettrici
ed elettronici.
DIVIETO:
Non utilizzare solventi o benzina per non
danneggiare le superfici verniciate e i

componenti in plastica.



4.1. MANUTENZIONE PROGRAMMATA

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

Eseguire gli interventi alla frequenza indicata in tabella.

FREQUENZA COMPONENTE |TIPO DI INTERVENTO

Settimanale Lama Pulire e controllare
I'efficienza della lama.

(Vedi Par. 4.2)

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

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

Mensile Robot rasaerba  |Effettuare la pulizia. (Vedi

Manuale Completo)

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

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

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

Annuale o al termine |Robot rasaerba
dellastagione diTaglio

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

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

NOTA:eventualiguasti dovutiallamancataesecuzione del
tagliando annuale non verranno riconosciuti in garanzia.

4.2, SOSTITUZIONE LAME DI TAGLIO

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

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

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

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

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

4.3. MANUTENZIONE INVERNALE DELLA
BATTERIA E STOCCAGGIO

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

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

3. Conservare il robot rasaerba in un luogo asciutto e al
riparo dal gelo, assicurandosi che sia spento.

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

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

4.4. SOSTITUZIONE BATTERIA

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

5. TRASPORTO, IMMAGAZZINA-
MENTO E SMALTIMENTO

5.1. TRASPORTO

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

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

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

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

5.2. STOCCAGGIO

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

5.3. SMALTIMENTO

AVVERTENZA:
A Per la rimozione della batteria dal robot

rasaerba rivolgersi ad un centro assistenza
autorizzato.

1. Smaltire 'imballo del prodotto in modo sostenibile nei
contenitori di raccolta preposti o presso appositi centri
autorizzati alla raccolta.

2. Smaltire il robot rasaerba nel rispetto dei requisiti delle
norme di legge locali.

3. Rivolgersi ad apposite strutture per il riciclaggio e lo
smaltimento essendo il robot rasaerba rifiuto classificato
RAEE (Rifiuto di Apparecchiature Elettriche ed
Elettroniche).

4. Smaltire le batterie vecchie o esauste inmodo sostenibile
nei contenitori di raccolta o presso appositi centri
autorizzati alla raccolta.



6.
AVVERTENZA:

RISOLUZIONE DEI PROBLEMI

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

Di seguito é riportato I'elenco di eventuali anomalie che potrebbero presentarsi in fase di lavoro.

INCONVENIENTE

CAUSE

RIMEDI

Vibrazionianomale.llrobotrasaerba
€ rumoroso.

Disco o lame di taglio danneggiate

Sostituire i componenti danneggiati (Vedi Par. 4.2).

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

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

L'avvio delrobotrasaerba & avvenutoin presenza
di ostacoli non previsti (rami caduti, oggetti
dimenticati, ecc.).

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

Motore elettrico in avaria.

Sostituire il motore, rivolgersi a un centro istenza.

Erba troppo alta.

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

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

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

Problemi all’antenna della base di ricarica.

Se il problema persiste, contattare un centro assistenza.

Cedimento del terreno in prossimita della base
diricarica.

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

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

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

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

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

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

La spia della base di ricarica
lampeggia.

Epresente unguastonellabase diricarica. Riferirsi
al Manuale Completo.

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

Labasediricaricanonéconfiguratacorrettamente.

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

Sulla tastiera & accesa l'icona di
Warning

Segnala condizioni di Anomalia/Guasto.

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

Il robot rasaerba si ferma
temporaneamente nell’area di
lavoro

Segnale GPS debole

Se il problema persiste rivolgersi a un centro assistenza




7. DATI TECNICI

SPECIFICHE

TYPE: SRSA01 (vedere I'etichetta

TYPE: SRBAO1 (vedere I'etichetta

prodotto) prodotto)
Dimensioni (BxAxP) 413 x 252 x 560 [mm] 529 x 299 x 695 [mm]
Dipende dal modello: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*) Dipende dal modello: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5
Peso del robot rasaerba (Incertezza +/-0,1 [kg]) [kg] (*)
(Incertezza +/-0,1 [kg])
Altezza di taglio (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Diametro lama 180 [mm] 260 [mm]
Velocita di taglio 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
Velocita di movimento 22 [m/min] Dipende dal modello: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Pendenza massima 45 % 50 %

Pendenza massima lungo il perimetro 20 %
Tipologia del sistema di taglio 4 lame di taglio pivotanti [ 6 lame di taglio pivotanti
Codice del dispositivo di taglio 322104105/0

Livello potenza sonora rilevata 57 [dB] (A) Dipende dal modello: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Incertezza delle emissioni di rumore, KWA 1.47 [dB] (A) Dipende dal modello: 0.56 [dB] (A); 0.65 [dB] (A) (*)
Livello potenza sonora garantita 59 [dB] (A) Dipende dal modello: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Livello acustico all'orecchio dell'operatore 46.3 [dB] (A) Dipende dal modello: 45.2 [dB] (A); 48.6 [dB] (A) (%)

Classificazione IP robot rasaerba

IPX5

alimentatore [°C]

Classificazione IP stazione di ricarica 1PX1
Classificazione IP alimentatore 1P67
Temperatura ambiente di esercizio robot 0+50
rasaerba [°C]

Temperatura ambiente di esercizio stazione -10+ 50
di ricarica [°C]

Temperatura ambiente di esercizio -10 + 50

Capacita di lavoro

Dipende dal modello (*)

Dipende dal modello (*)

Alimentazione

Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30
Vee, 2A
Utilizzare uno dei codici originali sotto o
successivi aggiornamenti (consultare un
rivenditore autorizzato STIGA)

118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Dipende dal modello:

Input: 200-240 Vac, 0,8 A; Output: 30 Vcc, 4A
Utilizzare uno dei codici originali sotto o successivi
aggiornamenti (consultare un rivenditore
autorizzato STIGA)

118204159/0 (UE)

118204162/0 (UK)

118204164/0 (CH)

Oppure
Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30 Vcc, 2 A
Utilizzare uno dei codici originali sotto o successivi
aggiornamenti (consultare un rivenditore
autorizzato STIGA)

118204158/0 (UE)

118204161/0 (UK)

118204163/0 (CH)

*

Cavi di Estensione 30 Vcc ammessi

Utilizzare uno dei codici originali sotto o si

uccessivi aggiornamenti (consultare un rivenditore

autorizzato STIGA)
Codice: 1127-0010-01, Lunghezza 5 m
Codice: 1127-0020-01, Lunghezza 15 m

Modello batteria

Dipende dal modello: 25,2V - 2Ah; 25,2V
- 2,5Ah;
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)

Dipende dal modello: 25,2V - 5Ah; 25,2V — 2x5Ah;
25,2V - 2x6Ah (*)

Tempo di ricarica

Dipende dal modello: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

Dipende dal modello: 150 [min]; 180 [min] (*)

Tempo di lavoro

Dipende dal modello: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

Dipende dal modello: 150 [min]; 270 [min]; 330
[min] (*)

Connettivita

Bluetootl

h®, 4G, 3G, GSM

Tecnologia di navigazione

AGS, GNSS-RTK

(*) Per ulteriori dettagli sul modello specifico, consultare il Manuale completo disponibile on line (vedi QR code riportato
nella prima pagina del presente libretto).




NEDERLANDS - Vertaling van de oorspronkelijke instructies

De Uitgebreide Handleiding is beschikbaar:
> op de website stiga.com

> door de QR code te scannen

> opde App STIGA.GO, verkrijgbaar op App Store en Google Play

Download full manual
stiga.com

OPMERKING: De instructiesin deze handleiding zijn van
toepassing op alle modellen autonome robotmaaiers.De
afbeeldingen, indien niet gespecificeerd, verwijzen naar
het SRSAO01 platform.

OPMERKING: Deze handleiding bevat basisinstructies,
voornamelijk met betrekking tot veiligheid. Voor een
correcte installatie moet de Uitgebreide Handleiding (zie
hierboven) zorgvuldig worden gelezen en opgevolgd.

1. VEILIGHEID

VERPLICHTING:

Voor gebruik zorgvuldig lezen
en bewaren voor toekomstig
gebruik.

1.1. VEILIGE WERKWIJZEN
Opleiding

a. Lees de instructies aandachtig, ken de
commando's en gebruik de machine
correct.

b. Stanooittoe datkinderen, mensenmetver-
minderde fysieke, sensorische of mentale
vermogens, of zonder ervaring en kennis,
of mensen die niet bekend zijn met deze
instructies, de machine gebruiken. Lokale
voorschriften kunnen de leeftijd van de
bediener beperken.

c¢. Debedienerof gebruiker moetverantwoor-
delijk worden gehouden voor ongevallen
of gevaren waarbij apparatuur van derden
of apparatuur van derden is betrokken.

Voorbereiding

a. Zorg ervoor dat de automatische afras-
tering correct is geprogrammeerd zoals
aangegeven.

b. Inspecteer regelmatig het gebied waar de
machine wordt gebruikt en verwijder ste-
nen, stokken, kabels en andere vreemde
voorwerpen die de werking ervan kunnen
belemmeren.

c. Voer regelmatig een visuele inspectie uit
van de messen, van de bouten van de
messen en van het maaielement om te
controleren of ze niet versleten of bescha-

digdzijn.Vervang versleten of beschadigde
messen en bouten per paar om de balans
van de machine te behouden.

. Waarschuwingsborden moeten rond het

werkgebied van de machine worden ge-
plaatst als deze in openbare ruimtes wordt
gebruikt of open is voor het publiek. De
borden moeten de volgende tekst hebben:
“Let op! Automatische grasmaaier! Houd u
op afstand van de machine! Houd toezicht
op de kinderen!”.

1.1.1.WERKING
Algemene informatie

a.

g.

Gebruik de machine niet met defecte af-
schermingen of veiligheidsvoorzieningen
die niet aanwezig zijn, bijvoorbeeld zonder
beveiligingen.

. Steek uw handen of voeten nooit nabij of

onder de draaiende delen. Blijf steeds op
afstand van de aflaatopening.

. Raak de bewegende delenvande machine

niet aan voordat ze volledig tot stilstand
gekomen zijn.

. Draag altijd stevige schoenenen eenlange

broek wanneer u de machine bedient.

. Hef de robotmaaier niet op en vervoer hem

niet terwijl de motor in werking is.
Verwijder het uitschakelapparaat van het
apparaat:

- Voordat u een obstructie verwijdert;

-Voordat u de machine controleert,
schoonmaakt of eraan werkt;

- Als de machine wordt geraakt door een
vreemd voorwerp, controleer dan of de
machine beschadigd is;

- Alsdemachine abnormaal begintteftrillen,
controleer dan op schade voordat u de
machine opnieuw opstart.

Laat de machine niet onbeheerd achter in

de buurtvanhuisdieren, kinderen of andere
mensen.

Onderhoud en opslag

a.

Draaiallemoeren, boutenen schroeven ste-




vig vast om de machine veilig te bedienen.

b. Controleer de robotmaaier regelmatig op
slijtage of beschadiging.

c. Om veiligheidsredenen is het noodzakelijk
om versleten of beschadigde onderdelen
te vervangen.

d. Zorg ervoor dat de messen alleen worden
vervangen door geschikte reserveonder-
delen.

e. Zorg ervoor dat de accu’s opgeladen
worden met de juiste oplader die door de
fabrikantaanbevolenwordt. Onjuistgebruik
kan elektrische schokken, oververhitting of
lekkage van bijtende vloeistof uit de accu
veroorzaken.

f. Ingevalvan elektrolytlekkage, wassen met
water / neutralisatiemiddel en medische
hulp inroepen in geval van contact met
ogen, enz.

g- Onderhoud van de machine moet worden
uitgevoerd in overeenstemming met de
instructies van de fabrikant.

Extra risico's

- Hoewel het product voldoet aan alle veilig-
heidseisen, kunnen er toch extra risico's
ontstaan door onjuiste installatie en/of on-
voorziene situaties. Het is daarom noodza-
kelijk om het gebied waar het product werkt
vrij te houden van voorwerpen, mensen en
dieren en om alle personen die toegang
tot het werkgebied kunnen hebben, zij het
dan maar af en toe, te informeren over de
mogelijke gevaren.

- In geval van onweer met kans op blikse-
minslag en in het algemeen in afwachting
van slechte weersomstandigheden, wordt
aanbevolen het product niet te gebruiken
en alle randapparatuur los te koppelen van
de voeding. Om het product te gebruiken,
sluit u de randapparatuur opnieuw aan op
de voeding volgens de instructies in de
handleiding.

1.2. BESCHRIJVING VAN HET PRODUCT

De robotmaaier (Afb. 2.A) is ontworpen en gebouwd om
automatisch het gras van tuinen op eender welk uur van de dag
en van de nacht te maaien.

Afhankelijk van de verschillende kenmerken van het te maaien
oppervlak, kan de robotmaaier worden geprogrammeerd om te
werken op verschillende gebieden begrensd door een virtuele
grens en verbonden door virtuele transferroutes.

Tijdens de werking, maait de robotmaaier het gras van de zone
binnen de zone afgebakend door de virtuele grens (Afb. 2.B).
Wanneer de robotmaaier zich in de buurt van de virtuele grens
bevindt (Afb. 2.B) of een hindernis tegenkomt (Afb. 2.C) wijzigt hij
het traject volgens de gekozen navigatiestrategie.

De robotmaaier maait het aangegeven grasveld automatisch
en volledig.

Het product werkt via satellietsignaal en vereist de installatie
van een oplaadbasis (Afb. 2.F, 2.G) met een geintegreerd
satellietreferentiestation (Afb.3.C), die ook afzonderlijk kan worden
geinstalleerd. De robotmaaier en het referentiesatellietstation
communiceren met elkaar via 3G/4G-modules die zijn uitgerust
met een simkaart. De bedieningstechnologie van de robotmaaier
is gebaseerd op datacommunicatie tussen de STIGA Cloud en de
robotzelf. De abonnementskosten zijn verplicht om de robotmaaier
te laten functioneren en zijn afhankelijk van de hoeveelheid
gevraagde gegevens.Eris ook eenmobiel apparaat (smartphone)
vereist om het product te gebruiken.

Eender welk ander gebruik kan gevaarlijk zijn en schade
berokkenen aan personen en/of zaken. Onder oneigenlijk gebruik
vallen (als voorbeeld, maar niet uitsluitend): het vervoeren van
mensen, kinderen of dieren op de machine; zich door de machine
laten trekken; de machine gebruiken om lasten te trekken of te
duwen;de machine gebruikenvoorhetmaaienvanniet-grasaardige
vegetatie.

OPMERKING: De abonnementskosten zijn verplicht om
de robotmaaier te laten functioneren en zijn afhankelijk
van de hoeveelheid gevraagde gegevens.

1.3. SYMBOLEN EN PLAATJES

LET OP:
Lees de gebruiksaanwijzingen voordat u met de
bediening van het product begint.

LET OP:

Gevaar voor projecties van voorwerpen tegen
het lichaam.

Houd tijdens het gebruik een veilige afstand tot
de machine.

LET OP:

Steek uw handen en voeten niet in de holte van
de snij-inrichting.

Verwijder het uitschakelmechanisme voordat u
aan de machine gaat werken of deze optilt.

LET OP:

Steek uw handen en voeten niet in de holte van
de snij-inrichting.

Klim niet op de machine.

VERBOD:

Zorgervoor datergeen mensen (vooral kinderen,
ouderen of gehandicapten) en huisdieren in het
werkgebied zijn als de machine in werking is.
Houd kinderen, huisdieren en andere personen
op veilige afstand wanneer de robotmaaier in
werking is.

VERBOD:

Gebruik geen hogedrukreinigers op de machine
om deze schoon te maken of te wassen.
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dingseenheid (laadbasis en referentiestation).

Gebruik de originele voeding metde specificaties
op het typeplaatje.

Apparaat met isolatieklasse lll, gevoed door
@ batterij (grasmaaierrobot) of via speciale voe-
D
I
- .-

Symbool voor gelijkstroomvoeding.

Beschermingsgraad tegen het binnendringen
van vaste stoffen en water.

Afvalvan elektrische en elektronische apparatuur
dat moet worden afgeleverd bij geschikte facili-
teiten voor recycling en verwijdering.

Gegarandeerd geluidsvermogensniveau

1.4. DE ROBOTMAAIER VEILIG STOPPEN EN
UITSCHAKELEN

VERPLICHTING:

Schakel de robotmaaier altijd in veilige
omstandigheden uit voordat u reinigings-,
transport- of onderhoudswerkzaamheden
uitvoert.

1. Druk op de “STOP” -knop (Afb. 1.A) om de robotmaaier veilig
te stoppen en open de beschermkap (Afb. 1.B).

2. Druk enkele seconden op de uitschakelknop (Afb. 1.E) en

wacht tot de LED op dezelfde knop uitgaat.

3. Pas nadat de LED is uitgegaan (Afb. 1.E), schakelt u de
veiligheidssleutel uit (Afb. 1.D) om de robotmaaier in veilige
omstandigheden uit te schakelen.

. Sluit de beschermkap (Afb. 1.B).

. De robotmaaier is veilig gestopt of uitgeschakeld.

2. INSTALLATIE

LET OP:
A Breng geen wijzigingen aan, knoei niet, omzeil

de geinstalleerde veiligheidsvoorzieningen
niet en verwijder ze niet.

[0

OPMERKING: Neem voor meer informatie over de
installatie van het product contact op met een STIGA
wederverkoper.

ONDERDELEN VOOR DE INSTALLATIE (Afb. 3)

(A) Laadbasis, (B) Voedingseenheid laadbasis, (C)
Satellietreferentiestation, (D) Bevestigingsschroeven laadbasis,
(E) Steunvoorafzonderlijke installatie van satellietreferentiestation,
(F) Voedingseenheid voor afzonderlijke installatie van
satellietreferentiestation (optioneel), (G) Verlengkabels van 5 m
of 15 m, (H) Mobiel apparaat (niet inbegrepen).

2.1. CONTROLE VAN DE VEREISTEN VOOR DE
INSTALLATIE

2.1.1. CONTROLE VAN DE TUIN:

* Controleerde staatvandetuinop detectie vanvirtuele grenzen,
hindernissen en uit te sluiten gebieden.

¢ Egaliseer de grond zodat er geen plassen ontstaan als
gevolg van regen.

2.1.2. CONTROLES VOOR DE INSTALLATIE VAN
HET OPLAADSTATION, DE VOEDING EN HET
SATELLIETREFERENTIESTATION:

ELEKTRISCH GEVAAR:

Er moet een stopcontact voorzien worden in
overeenstemming met de wetten die in het
land van kracht zijn.

ELEKTRISCH GEVAAR:

Hetgeleverde circuitmoetwordenbeschermd
door een differentiaalschakelaar (RCD) met
een activeringsstroom van maximaal 30 mA.
ELEKTRISCH GEVAAR:

Sluit de voeding niet aan op een stopcontact
als de stekker of de kabel beschadigd zijn.
Sluit een beschadigde kabel niet aan en raak
deze niet aan voordat deze is losgekoppeld
van de voeding.

Een beschadigde kabel kan contact met de
delen onder spanning veroorzaken.

> B B

1. Bereid een vlak gebied aan de rand van het gazon voor
om de laadbasis te plaatsen. De laadbasis moet worden
geinstalleerd op een locatie die door het satellietsignaal kan
worden bereikt, bij voorkeur in een deel van de tuin waar de
hemel volledig zichtbaar is.

2. Inhetgebied voor hetlaadstation moeteen band van minimaal
2 m breed en minimaal 3 m lang zijn, vrij van hindernissen.

3. Alsde hemel nietvolledig zichtbaar is vanaf hetinstallatiepunt
van het laadstation, moet het satellietreferentiestation in een
ander gebied worden geinstalleerd

OPMERKING: De hemel moet als volledig zichtbaar
worden beschouwd wanneer deze vrij is voor een hoek
van ten minste 120 graden in alle richtingen.

LET OP:
De voedingskabel, de voedingseenheid, de

verlengkabel en alle andere elektrische kabels
die niet bij het product horen, moeten buiten
het maaigebied blijven om ze uit de buurt
van gevaarlijke bewegende delen te houden
en om schade aan de kabels te voorkomen
waardoor ze in contact kunnen komen met
onder spanning staande onderdelen.

4. Bereid het installatiegebied van de stroomvoorziening voor,
zodat het onder geen enkele weersomstandigheden in water
kan worden ondergedompeld. Bij voorkeur installeren in een
afgesloten compartiment te installeren, beschermd tegen
weersinvloeden, op eenplaats die nietgemakkelijk toegankelijk
is voor onbevoegde personen.



2.1.3. CONTROLES VOOR DE DEFINITIE VAN VIRTUELE

GRENZEN:

. Controleer of de maximale helling van het werkgebied kleiner
dan of gelijk is aan 45% of aan 50%, in functie van het model
(zie Par.7 TECHNISCHE GEGEVENS).Respecteer deregels
weergegeven in Afb. 4.

A\
A\

LET OP:

De robot kan opperviakken maaien met een
maximale helling van 45% of 50%, afhankelijk
van het model.

Alsdeinstructies nietworden opgevolgd, kan
de robot uitglijden en de werkzone verlaten

LET OP:

De zones met niet toegestane hellingen
kunnen niet gemaaid worden. Plaats de
virtuele grens voor de helling, om dat deel
van het gazon uit te sluiten.

2. Controleer het volledige werkoppervlak: evalueer de

obstakels en gebieden die moeten worden uitgesloten van
het werkgebied, die geprogrammeerd moeten als uit te
sluiten zones.

2.2, CRITERIA VOOR DE AFBAKENING VAN

WERKGEBIEDEN EN TRANSFERROUTES

. Bij aanwezigheid van een voetpad of een pad op hetzelfde
niveau als het gazon, kan de virtuele grens samenvallen met
de rand van het voetpad (Afb. 5.A).

. Bijaanwezigheid van een zwembad, vijver of uitgraving dient
de virtuele begrenzing op een afstand van minimaal 1 meter
te worden geprogrammeerd. Als het zwembad, de vijver of de
uitgraving zich aan het einde van een helling bevindt, moet de
virtuele grens worden geprogrammeerd op een afstand van
minimaal 1,5 meter (Afb. 5.B).

. Bij bomen met uitstekende wortels moet de virtuele grens
zo worden geprogrammeerd dat de robotmaaier niet over
losgekoppelde oppervlakken kan rijden (Afb. 5.C).

. De virtuele grens moet zo worden geprogrammeerd dat de
robotmaaier op een afstand van minimaal 30 c¢m blijft van
gebieden met grind of steenslag (Afb. 5.D).

. In het geval van hellende gebieden moet worden voldaan
aan Par.2.1.3.

. Bij doorlopende bouwelementen (muren, schuttingen,
hagen, etc.) met een hoogte van meer dan 50 cm moet de
virtuele grens op een afstand van minimaal 40 cm daarvan
geprogrammeerd worden (Afb. 5.E).

. Inalle andere gevallen moet de virtuele een minimale afstand
van 30 cm tussen de robotmaaier en het obstakel in acht
nemen (Afb. 5.F).

. Inhet geval van afbakening van obstakels die minder dan 150
cm van elkaar verwijderd zijn, begrens ze dan als een enkel
obstakel met inachtneming van de hierboven aangegeven
afstanden (Afb. 5.G).

WAARSCHUWING:
A Het werkgebied en in het algemeen de
gebieden waarin de robotmaaier kan rijden,
moet afgebakend worden door een niet-
begaanbaar hek.

2.2.1.
1.

2.

SMALLE DOORGANGEN

In het geval van smalle doorgangen moet de afstand tussen
twee virtuele grenzen Z 22 m zijn (Afb. 6.A).

In het geval van een doorgang waarbij de afstand tussen de
virtuele grenzen <2m zou zijn, kan het deel van het gebied
voorbijhetknelpunt (Afb.6.A) nietautomatisch bereikt worden
door de maairobot. In dit geval moeten er twee afzonderlijke
virtuele snijzones worden geprogrammeerd (Afb.6.B) endeze
verbinden met een virtueel transferpad (Afb.6.C).Raadpleeg
de uitgebreide handleiding.

2.2.2. TRANSFERROUTES

Delen van de tuin waartussen gebieden liggen die niet mogen
worden gemaaid, moeten met elkaar worden verbonden door
transferpaden. Transferpaden moeten de maximale helling van
20% respecteren.

1

w

. Bepaal tussen de mogelijke doorgangen de gemakkelijkste
transferroute waarmee u de grootste afstand tot eventuele
obstakels kunt houden en die niet door gebieden gaat die
gewoonlijk gebruikt worden voor parkeren, het doorrijden van
voertuigen of waar groepen mensen door stappen.

. Het transferpad omvat een manoeuvreerzone die zich 1
m rechts en 1 m links van het geregistreerde pad uitstrekt
(Afb. 7.A). De volgende minimumafstanden tussen het
manoeuvreergebied en de verschillende tuinelementen
moeten in acht worden genomen: 30 cm van obstakels die
worden begrensd door virtuele perimeters of zones waar
niet mag worden gesneden (Afb. 7.B), 30 cm van vaste,
onbegrensde obstakels of doorlopende structurele elementen
(Afb. 7.C), 1 m van openbare wegen (Afb. 7.D), 1 m van de
zwembaden (Afb.7.E), 1 mvan voetpaden (Afb.7.F), 1 mvan
kliffen of steile hellingen (Afb. 7.G).

. In het geval van smalle doorgangen waar de bovenstaande
afstanden niet kunnen worden gerespecteerd, moet de
doorgang worden afgebakend met niet-betreedbare barriéres,
indien deze nog niet aanwezig zijn.

OPMERKING: Transferpaden die zijn opgenomen in
smalle doorgangen kunnen onvoldoende satellietsig-
naalontvangst hebben, waardoor de nauwkeurigheid
van de bediening van de maairobot wordt beinvioed.

2.3. IDENTIFICATIE VAN DE ONDERDELEN

> BB B

ELEKTRISCH GEVAAR:

Gebruik alleen de acculader en voeding die
door de fabrikant zijn geleverd. Oneigen
gebruik kan elektrische schokken en of
oververhitting veroorzaken.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor snijwonden aan de handen.
Gebruik beschermende handschoenen om
shijgevaar aan de handen te voorkomen.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor stof in de ogen.
Gebruikeenbeschermende brilom hetgevaar
voor stof in de ogen te voorkomen.
ELEKTRISCH GEVAAR:

Sluit de voeding pas aan aan het einde van
alleinstallatiewerkzaamheden.Schakelindien
nodig tijdens de installatie de algemene
stroomtoevoer uit.



2.3.1. INSTALLATIE VAN HET OPLAADSTATION

De oplaadbasis kan aan de rand van het werkgebied worden
geinstalleerd of in een gebied dat ermee verbonden is via een
transferpad.

1. Controleer de installatievereisten zoals aangegeven in
Par.2.1.2.

2. Bereid indien nodig de grond voor zodat het oppervlak van
het laadstation (Afb. 8.L) zich op hetzelfde niveau bevindt
als het gazon, het terrein moet perfect viak en compact zijn
om vervorming van het oppervlak van het oplaadstation te
voorkomen.

3. Bevestig het laadstation (Afb. 8.L) op de grond met de
borgschroeven (Afb. 8.M).

4. Controleer of het satellietreferentiestation (Afb. 8.A ) via zijn
connector aan het oplaadstation verbonden is.

5. Sluit de voeding aan op het laadstation en schroef de
connector vast.

6. Verbind de stekker van de voedingseenheid aan het
stopcontact.

7. Controleer of wanneer de robotmaaier niet in het laadstation
staat, het indicatielampje op het laadstation (Afb. 8.N) brandt
(zie Par. 3.3).

2.3.2. INSTALLATIE VAN HET
SATELLIETREFERENTIESTATION

Hetsatellietreferentiestation (Afb.8.A) vereistdatde hemel volledig
zichtbaar is. Het wordt geleverd met het oplaadstation en wordt
onder de beschermkap geinstalleerd (Afb. 8.C).

Indien het oplaadstation (Afb. 8.L) niet in een gebied is
geplaatst waar de hemel volledig zichtbaar is, moet het
satellietreferentiestation verwijderd worden (Afb. 8.A) uit het
oplaadstation en geinstalleerd wordenin een zone waar de hemel
volledig zichtbaar is. De hemel moet als volledig zichtbaar worden
beschouwd wanneer deze vrij is voor een hoek van ten minste
120 graden in alle richtingen.

Raadpleeg de Uitgebreide Handleiding voor de afzonderlijke
installatie van het satellietreferentiestation.

WAARSCHUWING:

Om veiligheidsredenen mag het satellietre-
ferentiestation nooit worden verplaatst na
het programmeren van de virtuele grenzen,
transferroutes en te vermijden gebieden.
De robotmaaier zou het geprogrammeerde
werkgebied kunnen verlaten. Als het satellie-

treferentiestation verplaatst wordt, moet het
opnieuw geprogrammeerd worden.

2.3.3. ROBOTMAAIER OPLADEN NA DE INSTALLATIE

Laad de batterijen voor minimaal 2 uur op voordat u het product
voor de eerste keer gebruikt.

2.4. PROGRAMMERING VAN VIRTUELE GRENZEN,
TRANSFERROUTES EN TE VERMIJDEN
GEBIEDEN

Het programmeren van virtuele grenzen, transferroutes en
te vermijden gebieden wordt uitgevoerd met behulp van de
respectievelijke begeleide procedures in de "STIGA.GO" APP.
De procedure vereist dat u de robotmaaier handmatig bestuurt
door erlangs te lopen volgens de algemene criteria die zijn
uiteengezet in Par. 2.2.

WAARSCHUWING:
Hetwerkgebied of de paden die door de machi-

ne worden gebruikt voor de transfer, moeten
zozijningerichtdatergeenopenbareruimten,
gebieden die gewoonlijk worden gebruiktvoor
parkeren, voor het doorrijden van voertuigen
of waar groepen mensen door stappen, in
vallen om schade aan mensen, dingen of
ongevallen met voertuigen te vermijden.

WAARSCHUWING:

Voor zijn eigen veiligheid en om schade aan
mensen, dieren of dingen te voorkomen, moet
debestuurder eersthetgebied kennen waarin
de robotmaaier handmatig geleid wordt.
Loop tijdens het besturen van de robot voor-
zichtig om te voorkomen dat u valt.

WAARSCHUWING:

Het werkgebied en in het algemeen de ge-
bieden waarin de robotmaaier kan rijden,
moet afgebakend worden door een niet-be-
gaanbaar hek.

Maak de afrastering geschikt of houd toezicht
op de robotmaaier tijdens het gebruik.

3. WERKING
3.1. HANDMATIGE WERKING VAN DE
ROBOTMAAIER

De robotmaaier kan worden gebruikt zonder de werktijden
te programmeren. In deze modus voert de robotmaaier een
werkeyclus uit, keert terug naar het laadstation en blijft daar tot
de volgende handmatige start.

Om de machine in deze modus te gebruiken, is het echter
noodzakelijk om virtuele grenzen, overdrachtspaden en zones
die vermeden moeten worden te programmeren (Zie Par. 2.4)

1. Plaats de robotmaaier op het laadstation of in ieder geval
binnen de perimeter van de installatie.

2. Druk op de “STOP”-knop (Afb. 1.A) om het deksel te openen
(Afb. 1.B) en toegang te verkrijgen tot het bedieningspaneel
(Afb. 1.C).

3. Drukop de "ON/OFF" -knop (Afb 1.E) gedurende 5 seconden
om de robotmaaier in te schakelen.

4. Drukop de knop “SELECTIE MODUS” (Afb. 1.F), tot enkel het
icoon“ENKELE WERKCYCLUS” knippert (Afb. 1.L).

5. Drukopdeknop“BEVESTIGEN”(Afb.1.G).Heticoon (Afb.1.L)
gaat vast branden om de actie te bevestigen.

6. Sluit de kap (Afb. 1.B). De robotmaaier begint te werken.

OPMERKING: deze modus garandeert mogelijk geen
voldoende dekking van de tuin, zowel in termen van
benodigde tijd als in termen van gelijkmatigheid van het
maairesultaat, vooral als de tuin een onregelmatige vorm
heeft. Om de maximale efficiéntie van de robotmaaier
te bereiken, wordt aanbevolen om de werktijden te
programmeren.




3.2. BESCHRIJVING VAN DE COMMANDO'S OP DE
ROBOTMAAIER

Lijst met commando's, indicatoren en hun functie:

¢ "STOP"-knop (Afb 1.A):wordtgebruiktvoor de veiligheidsstop
van de robotmaaier.

e “CONTACTSLEUTEL” (Afb. 1.D): wordt gebruikt voor de
veiligheidsstop van de robotmaaier.

¢ Knop “ON/OFF” (Afb. 1.E): dient om de robotmaaier in- en
uit te schakelen.

¢ Knop “SELECTIE MODUS" (Afb. 1.F): het wordt gebruikt om
de bedrijffsmodus van de robotmaaier te selecteren en om de
terugkeer naar het oplaadstation te forceren.

e Knop “BEVESTIGEN” (Afb. 1.G): wordt gebruikt om de
ingestelde bedrijfsmodus te bevestigen.

¢ Verlichticoon “GEPLAND PROGRAMMA'’ (Afb. 1.1): het wordt
gebruikt om de instelling van het geplande programma te
bekijken.

¢ Verlicht icoon “ENKELE WERKCYCLUS” (Afb. 1.L): wordt
gebruikt om de instelling van de enkele werkcyclus weer
te geven.

¢ Verlichticoon “TERUGKEER NAAR BASIS” (Afb. 1.H): wordt
gebruikt om de instelling van de geforceerde terugkeer van de
robotmaaier naar het laadstation weer te geven.

¢ Knop“BLUETOOTH" (Afb.1.M):wordtalleen gebruiktdoor het
servicecentrum voor diagnostische activiteiten.

¢ Verlichticoon “ALARM” (Afb. 1.N): dient voor d weergave van
de alarmstatussen.

¢ Verlichticoon “ACCU” (Afb. 1.0): dient voor de weergave van
de lading van de accu.

OPMERKING: Raadpleeg de Uitgebreide Handleiding
voor een meer gedetailleerde beschrijving van de
bovenstaande commando's.

3.3. WERKING VAN HET LAADSTATION

Het laadstation is voorzien van een indicatielampje (Afb. 8.N) dat
gaat branden in functie van de volgende situaties:
¢ Lichtuit: het laadstation krijgt geen stroom of de robot bevindt
zich in het laadstation.
¢ Indicator met vastlicht: de robotmaaier is niet aangesloten op
het laadstation en het signaal van de antenne wordt correct
verzonden.
¢ Knipperendlicht: hetlaadstationis nietcorrect geconfigureerd
oferiseenstoringin hetlaadstation. Raadpleeg de uitgebreide
handleiding.

3.4. ACCU OPLADEN

Met de procedure "ACCU OPLADEN" kunt u de robotmaaier
handmatig opladen.

1. Plaats de maairobot op het laadstation (Afb. 9.R).

2. Laatderobotmaaier op het laadstation lopen tot de oplaad-
connector vastzit (Afb. 9.S).

3. Drukopde“STOP”-knop (Afb.9.A) om hetdekselte openen
(Afb.9.B) entoegang te verkrijgen tot het bedieningspaneel
(Afb.9.C).

4. Schakelderobotmaaierin metde “ON/OFF”-knop (Afb.9.E).

5. Het

verlicht pictogram “ACCU” (Afb. 9.0) knippert blauw, de

robotmaaier wordt opgeladen.

6. Sluit de kap (Afb. 9.B).

7. Laat de robotmaaier minstens de tijd opladen die wordt
weergegeven in Par. 2.3.3.

OPMERKING: Het opladen van de batterij voor de winterstalling
moet worden uitgevoerd zoals aangegeven in Par. 4.3.

3.5. AFSTELLING MAAIHOOGTE

Volg de begeleide procedure in de APP om de maaihoogte aan
te passen.

A

WAARSCHUWING:
Raak het maaimechanisme niet aan tijdens
het afstellen van de maaihoogte.

OPMERKING: De lengte van het deel van het gras dat
door de robotmaaier gemaaid wordt, mag niet langer
zijn dan 10 mm.
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ONDERHOUD

WAARSCHUWING:
Gebruik uitsluitend originele reserveonder-
delen.

WAARSCHUWING:

Breng geen wijzigingen aan, knoei niet,omzeil
de geinstalleerde veiligheidsvoorzieningen
niet en verwijder ze niet.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor snijwonden aan de handen.
Gebruik beschermende handschoenen om
shijgevaar aan de handen te voorkomen.

WAARSCHUWING:

Gevaar voor stof in de ogen.

Gebruik eenbeschermende brilom hetgevaar
voor stof in de ogen te voorkomen.

LET OP:
Teveel water kaninfiltraties veroorzakendie de
elektrische onderdelen kunnen beschadigen.

VERBOD:
Gebruik geen waterstralen onder druk.

VERBOD:

Om onherstelbare schade aan de elektrische
enelektronische componenten te voorkomen,
mag u de robotmaaier niet geheel of
gedeeltelijk in water onderdompelen.

VERBOD:

Was de interne delen van de robotmaaier
niet om de elektrische en elektronische
onderdelen niet te beschadigen.

VERBOD:

Gebruik geen oplosmiddelen of benzine om
de geverfde oppervlaktes en de plastieken
onderdelen niet te beschadigen.



4.1. GEPROGRAMMEERD ONDERHOUD

Voor een betere werking en een langere levensduur, moet u
het product regelmatig schoonmaken en versleten onderdelen
vervangen.

Voer de interventies uit met de frequentie aangegeven in de tabel.

FREQUENTIE ONDERDEEL TYPE INGREEP

Wekelijks Mes Reinig en controleer de
werkzaamheid van het

mes. (Zie Par. 4.2)

Als het mes geplooid is
omwille van een stoot
of indien het versleten
is, dient men dit te
vervangen. (Zie Par. 4.2)

Oplaadcontacten |Reinig en verwijder
eventuele oxidatie. (Zie

Uitgebreide Handleiding)

Maandelijks Robotmaaier Voer de reiniging uit. (Zie

Uitgebreide Handleiding)

Laadstation en
voedingskabels

Controleer op slijtage of
veroudering en vervang
ze indien nodig. (Zie

Uitgebreide Handleiding)
Aan het einde van Accu Laad de accu op alvorens
het maaiseizoen of het op te bergen. (Zie
om de zes maanden Par. 4.3)
als de robotmaaier
niet wordt gebruikt
Jaarlijks of aan Robotmaaier Voer de controle

het einde van het
maaiseizoen

uit bij een erkend
servicecentrum. (Zie
Par. 4.1)

Er moet jaarlijks een onderhoudscontrole uitgevoerd worden bij
een erkend servicecentrum om de robotmaaier in goede staat
te houden.

LET OP:defectenals gevolg van het nietuitvoerenvande
jaarlijkse controle worden niet onder de garantie erkend.

4.2, VERVANGING SNIJMESSEN

—_

. Schakelde robotmaaier uitineenveilige toestand (zie Par.1.4).

2. Draai de robotmaaier ondersteboven en zorg ervoor dat u de
zwevende kap niet beschadigt.

3. Draai de borgschroeven los (Afb. 10.E).

4. Vervang de snijmessen (Afb. 10.D) en de borgschroeven
(Afb. 10.E).

5. Draai de borgschroeven aan (Afb. 10.E).

4.3. ONDERHOUD EN OPSLAG VAN DE ACCU IN
DE WINTER

1. Laad de accu op volgens de wizard in de APP, toegankelijk
via de pagina "Instellingen"”.

2. Reinig de robotmaaier (zie Uitgebreide Handleiding).

3. Bewaar de robotmaaier op een droge en vorstvrije plaats en
zorg ervoor dat deze is uitgeschakeld.

OPMERKING: Raadpleeg de uitgebreide handleiding
voor meer gedetailleerde informatie over de procedure
voor het opladen in de winter.

OPMERKING: De registratie van het opladen via de
in-app-procedure is vereist om de accugarantie te laten
gelden.

4.4. VERVANGING ACCU

De vervanging van de accu is de exclusieve verantwoordelijkheid
van het STIGA TECHNISCH SERVCIEPERSONEEL.

Neem contact op met een servicecentrum of uw dealer als de
accu vervangen moet worden.

5. TRANSPORT, OPSLAG EN
VERWIJDERING

5.1. TRANSPORT

OPMERKING:Voortransportoverlange afstandenraden
we aan de originele verpakking te gebruiken.

1. Schakelderobotmaaieruitineenveilige toestand (zie Par.1.4).

2. Reinig de robotmaaier (zie Uitgebreide Handleiding).

3. Til de robotmaaier op aan de daarvoor bestemde handgreep
(Afb. 11.D) en verplaats hem terwijl u ervoor zorgt dat het
snijmes uit de buurt van het lichaam blijft.

5.2. OPSLAG

De robotmaaier moet horizontaal worden opgeborgen, op een
droge plaats en beschermdtegen vorstnahetreinigenen's winters
opladen van de accu (zie Hoofdstuk 4). Koppel het laadstation en
het satellietreferentiestation los van het elektriciteitsnet tijdens
lange periodes van inactiviteit.

5.3. LOZING

WAARSCHUWING:
A Neem contact op met een erkend service-

centrum om de accu uit de robotmaaier te
verwijderen.

1. Verwijder de verpakking van het product op milieubewuste
wijze in de daarvoor bestemde verzamelhouders of bij de
daarvoor bestemde geautoriseerde opvangcentra.

2. Voer de robotmaaier af in overeenstemming met de lokale
wettelijke vereisten.

3. Richtutotde erkendefaciliteiten voorrecycling enverwijdering,
aangezien de robotmaaier is geclassificeerd als AEEA
(afgedankte elektrische en elektronische apparatuur).

4. Verwijder de oude of uitgeputte accu’s op milieubewuste
wijze in de verzamelhouders of bij de daarvoor bestemde
geautoriseerde opvangcentra.



6.
WAARSCHUWING:

PROBLEEMOPLOSSEN

Stop de robotmaaier en berg hem veilig op (Zie Par. 1.4).

Hieronder vindt u een lijst met eventuele afwijkingen die tijdens de werkfase kunnen optreden.

PROBLEEM

OORZAKEN

OPLOSSINGEN

Beschadigde schijf of maaimessen

Vervang beschadigde componenten (Zie Par. 4.2).

Snij-inrichting geblokkeerd doorresten (banden,
koorden, stukken plastiek, enz.).

Schakel de robotmaaier veilig uit (Zie Par. 1.4). Zet het
snijmes vrij.

Abnormale trillingen. De

robotmaaier maakt veel lawaai.

Derobotmaaier werd opgestart metonvoorziene
hindernissen (gevallen takken, vergeten
voorwerpen, enz.).

Schakel de robotmaaier veilig uit (Zie Par. 1.4).Verwijder de
hindernissen en start de robotmaaier opnieuw.

Elektrische motor defect

Vervangdemotor,neemcontactop meteen Servicecentrum.

Te hoog gras.

Verhoog de maaihoogte (Zie Par. 3.5).

Maai de zone vooraf met een normale grasmaaier.

Problemen met de antenne van het laadstation.

Raadpleeg een Servicecentrum indien het probleem
aanhoudt.

De robotmaaier plaatst zich niet
correct in het laadstation.

Bodem ingezakt nabij het laadstation.

Herstel de correcte positie van het laadstation. (Zie
Par.2.3.1).

Het laadstation is niet correct gekalibreerd of er
is elektromagnetische storing in de buurt van
het laadstation.

Na verwijdering van de storingsbron, kalibreert u het
laadstation met behulp van de app. Raadpleeg de
uitgebreide handleiding.

Hetlampje van hetlaadstation gaat
niet branden als de robotmaaier
zich buiten het laadstation bevindt.

Eris geen stroomvoorziening of er is een storing
in het laadstation.

Controleer de correcte verbinding aan het stopcontact
van de voedingseenheid. Controleer de integriteit van de
voedingskabel.

Het lampje van het oplaadstation
knippert.

Er is een storing in het laadstation. Raadpleeg
de uitgebreide handleiding.

Koppel de oplaadbasis los en schakel het na een paar
minuten weer in. Raadpleeg een Servicecentrum indien
het probleem aanhoudt.

Het laadstation is niet correct geconfigureerd.

Configureer het laadstation via de app. Raadpleeg de
uitgebreide handleiding.

Het waarschuwingspictogram is
aan op het toetsenbord

Dit wijst op afwijkingen/storingen.

Bekijk de app voor meer informatie of raadpleeg de
Uitgebreide Handleiding

De robotmaaier stopt tijdelijk in het

werkgebied

Zwak GPS-signaal

Neem contact op met een Servicecentrum indien het
probleem aanhoudt.




7.

TECHNISCHE GEGEVENS

KENMERKEN

TYPE: SRSA01 (zie productlabel)

TYPE: SRBAO1 (zie productlabel)

Afmetingen (BxHxD)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Gewicht van de robotmaaier

Dat hangt af van het model: 8,1 [kg]; 8,4
[kg] (*)
(Onzekerheid +/-0,1 [kg])

Dat hangt af van het model: 12,7 [kg]; 13,4
[kgl; 13,5 [kg] ()
(Onzekerheid +/-0,1 [kg])

Maaihoogte (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Diameter mes 180 [mm] 260 [mm]
Maaisnelheid 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
. . 22 [m/min] Dat hangt af van het model: 24 [m/min]; 28
Bewegingssnelheid o1k
[m/min] (*)
Maximale helling 45% 50%

Maximale helling langs de perimeter 20%
Type maaisysteem 4 draaibare snijmessen | 6 draaibare snijmessen
Code snij-inrichting 322104105/0

Gemeten geluidsniveau

57 [dB] (A)

Dat hangt af van het model: 56 [dB] (A); 60
[dB] (A) ()

Onzekerheid van geluidsemissies, KWA

1.47 [dB] (A)

Dat hangt af van het model: 0.56 [dB] (A);
0.65 [dB] (A) ()

Akoestisch niveau bij het oor van de operator

Gegarandeerd geluidsniveau 59 [dB] (A) Dat hangt af varEthe]t(rR;)d(?)l: 57 [dB] (A); 60
46.3 [dB] (A) Dat hangt af van het model: 45.2 [dB] (A);

48.6 [dB] (A) ()

IP-classificatie van de robotmaaier IPX5
IP-classificatie van het laadstation IPX1
IP-classificatie van de voeding P67
Omgevingstemperatuur bedrijf robotmaaier [°C] 0+ 50
Omgevingstemperatuur bedrijf laadstation [°C] -10 + 50
Omgevingstemperatuur bedrijf voeding [°C] -10 = 50

Werkcapaciteit

Dat hangt af van het model (*)

Dat hangt af van het model (*)

Voeding

Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30 Vcc,
2A
Gebruik een van de onderstaande originele
codes of latere updates (raadpleeg een
erkende STIGA-dealer)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Dat hangt af van het model:
Input: 200-240 Vac, 0,8 A; Output: 30 Vcc,
4A
Gebruik een van de onderstaande originele
codes of latere updates (raadpleeg een
erkende STIGA-dealer)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Of
Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30 Vcc,
2A
Gebruik een van de onderstaande originele
codes of latere updates (raadpleeg een
erkende STIGA-dealer)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

30 Vce verlengkabels toegestaan

Gebruik een van de onderstaande originel

le codes of latere updates (raadpleeg een

erkende STIGA-dealer)
Code: 1127-0010-01, Lengte 5 m
Code: 1127-0020-01, Lengte 15 m

Dat hangt af van het model: 25,2V - 2Ah;

Dat hangt af van het model: 25,2V - 5Ah;

Model accu 252V - 2,5Ah; 25,2V - 2x5Ah; 25,2V — 2x6Ah (*)
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)

Laadtiid Dat hangt af van het model: 4_10 [min]; 60 Dat hangt af van hetl model: 150 [min]; 180
[min]; 80 [min]; 150 [min] (*) [min] ()

Werktijd Dat hangt af van h_et model: 4_10 [min]; 60 Dat hangt af van het mod_el: 150 [min]; 270
[min]; 90 [min]; 150 [min] (*) [min]; 330 [min] (*)

Connectiviteit Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigatietechnologie

AGS, GNSS-RTK

(*) Raadpleeg voor meer informatie over het specifieke model de Uitgebreide Handleiding die online beschikbaar is (zie QR-code

op de eerste pagina van dit boekje).




ESPANOL - Traduccién del manual original

El manual de instrucciones completo esta disponible:

> en la pagina web stiga.com

> en la App STIGA .GO, disponible en App Store y Google Play

> escaneando el cédigo QR

Download full manual
stiga.com

NOTA:lasinstrucciones de este manual son validas para
todos los modelos de robot cortacésped autbnomo. Las
figuras, si no se especifica lo contrario, se refieren a la
plataforma SRSAO01.

NOTA: Este manual contiene instrucciones basicas,
principalmente relacionadas con la seguridad. Para una
correctainstalacion, debe leerse y seguirse atentamente
elmanual de instrucciones completo (véase mas arriba).

1.

SEGURIDAD

OBLIGACION:
Leeratentamente antesdelusoy
conservar parafuturas consultas.

1

1. PRACTICAS DE TRABAJO
SEGURAS

Formacion

a.

Leer atentamente las instrucciones y
familiarizarse con los controles y el uso
correcto de la maquina.

. No permitir nunca que nifios, personas
con capacidades fisicas, sensoriales o
mentales reducidas, o con falta de ex-
periencia y conocimientos, o personas
que no estén familiarizadas con estas
instrucciones, manejen la maquina. Las
normativas locales pueden limitarla edad
del operador.

. Eloperador, o el usuario, es responsable

delosaccidentes o peligros queinvolucren

a terceros o a equipos de terceros.

Preparacion

a.

Asegurarse de que el sistema automatico
de delimitacién perimetral esté correcta-
mente programado de acuerdo con las
especificaciones.

. Inspeccionar periddicamente lazonadon-
de se utilice la maquina y retirar piedras,
palos, cablesy cualquier otro objeto extra-
fo que puedadificultar el funcionamiento.

. Realizar periédicamente inspecciones

visuales de las cuchillas, los pernos de

las cuchillas y el grupo de corte para
comprobar si estan desgastados o da-

fiados. Sustituir las cuchillas y los pernos
desgastados o dafiados por parejas para
mantener el equilibrio de la maquina.

d. Deben colocarse carteles de advertencia
alrededor de la zona de trabajo de la ma-
quina, si ésta se utiliza en zonas publicas
o abiertas al publico. Los carteles deberan
tener el siguiente texto: jAtencion! jCorta-
césped automatico! jMantenerse alejado
de la maquina! jVigilar a los nifios".

1.1.1.FUNCIONAMIENTO

Informacion general
a. Noutilizarlamaquinacon protecciones de-
fectuosas ni sin dispositivos de seguridad.
b. No colocar las manos ni los pies cerca o
debajodelas piezas giratorias.Mantenerse
siempre lejos de la abertura de descarga.
c¢. Notocar las partes mdviles de la maquina
hasta que se hayan detenido porcompleto.
d. Llevar siempre zapatos resistentes y pan-
talones largos durante el funcionamiento
de la maquina.
e. No levantar ni transportar la maquina con
el motor en funcionamiento.
f. Retirar el dispositivo de desactivacion de
la unidad:
- Antes de eliminar una obstruccion;
- Antes deinspeccionar, limpiarointervenir
en la maquina;
- Siesgolpeado porunobjetoextrafio, para
comprobar si hay dafios en la maquina;
- Silamaquina empieza a vibrar de forma
anormal paracomprobar posibles dafios
antes de ponerla en marcha.
g. Nodejarlamaquinaenfuncionamiento sin
vigilancia cuando haya animales domésti-
€0s, nifos u otras personas cerca.

Mantenimiento y conservacion

a. Apretar bien todas las tuercas, pernos y
tornillos paragarantizarunfuncionamiento
seguro de la maquina.

b. Comprobar con frecuencia si el robot cor-




tacésped estd desgastado o deteriorado.

c. Por razones de seguridad, las piezas
desgastadas o dafiadas deben sustituirse.

d. Asegurarse de que las cuchillas se susti-
tuyan unicamente por piezas de recambio
adecuadas.

e. Asegurarse de que las baterias se carguen
utilizando el cargador correcto recomenda-
do por el fabricante. Un uso inadecuado
puede provocar descargas eléctricas,
sobrecalentamientos o pérdidas de liquido
corrosivo de la bateria.

f. En caso de fuga de electrolitos, lavar con
agua/agente neutralizador y contactar
con un médico en caso de contacto con
los 0jos, etc.

g. El mantenimiento de la maquina debe
realizarse deacuerdo conlasinstrucciones
del fabricante.

Riesgos residuales

- Aunqueelproducto cumpletodoslos requi-
sitos de seguridad, pueden existir riesgos
adicionales debidos a una instalacion
incorrecta y/o a situaciones imprevisibles.
Por lo tanto, es necesario mantener libre
de objetos, personas y animales la zona
sobre la que opera el producto, e informar
de los posibles peligros a todas las per-
sonas que puedan tener acceso, aunque
sea ocasionalmente, a la zona de trabajo.

- Encasodetormentaseléctricas conriesgo
de rayos y, en general, en prevision de
malas condiciones meteoroldgicas, se
recomienda no utilizar el producto y des-
conectar todos los dispositivos periféricos
de lared eléctrica. Para utilizar el producto,
vuelvaaconectarlos periféricos alafuente
dealimentacionsiguiendolasinstrucciones
del manual.

1.2. DESCRIPCION DEL PRODUCTO

El robot cortacésped (Fig. 2.A) esta disefiado y fabricado para
cortar automaticamente la hierba de los jardines a cualquier hora
del dia y de la noche.

Enfunciéndelas diferentes caracteristicas delazonaque se debe
cortar, el robot cortacésped puede programarse para trabajar en
varias zonas delimitadas por un limite virtual y conectadas por
recorridos de desplazamiento virtuales.

Durante el funcionamiento, el robot cortacésped efectua el corte
del &rea delimitada por el confin virtual (Fig. 2.B). Cuando el robot
cortacésped se encuentra cerca del confin virtual (Fig. 2.B) o
encuentra un obstaculo (Fig. 2.C) cambia la trayectoria segun la

estrategia de navegacion elegida.

El robot cortacésped efectua el corte automatico y completo de
la zona de césped delimitada.

El producto funciona a través de una sefal de satélite y requiere
la instalacion de una base de carga (Fig. 2.F 2.G) con una
estacion integrada de referencia por satélite (Fig. 3.C), que
también puede instalarse por separado. El robot cortacésped
y la estacion de referencia por satélite se comunican entre
si mediante médulos 3G/4G equipados con tarjetas SIM. La
tecnologia de funcionamiento del robot cortacésped se basa en
la comunicacién de datos entre el Cloud STIGA y el propio robot.
La cuota de suscripcién es obligatoria para el funcionamiento del
robot cortacéspedy depende de lacantidad de datos necesarios.
También se necesita un dispositivo mévil (smartphone) para
utilizar el producto.

Cualquier otro tipo de uso puede ser peligroso y causar dafos a
personas y/o cosas. El uso inadecuado incluye (pero no se limita
a): transportar personas, nifios o animales en la maquina; ser
transportado porlamaquina; utilizarlamaquina paratirar o empujar
cargas; utilizar la maquina para cortar vegetacion no herbacea.

NOTA: La cuota de suscripcion es obligatoria para el
funcionamiento del robot cortacésped y depende de la
cantidad de datos necesarios.

1.3. SIMBOLOSY PLACAS

ATENCION:
Leer las instrucciones de uso antes de poner
en marcha el producto.

ATENCION:

Peligro de proyeccion de objetos contra el
cuerpo.

Mantenerse a una distancia de seguridad
en relacion a la maquina durante su funcio-
namiento.

ATENCION:

No introducir las manos ni los pies en el
alojamiento del dispositivo de corte.

Retirar el dispositivo de desactivacién antes
de realizar cualquier intervencién en la
magquina o antes de levantarla.

ATENCION:

No introducir las manos ni los pies en el
alojamiento del dispositivo de corte.

No subirse a la maquina.

PROHIBICION:

Asegurarse de que no haya personas
(especialmente nifos, ancianos o personas
discapacitadas) ni animales domésticos en
la zona de trabajo cuando la maquina esté en
funcionamiento.

Mantener a los nifios, animales domésticos y
otras personas a una distancia de seguridad
suficiente cuando el robot esté funcionando.

PROHIBICION:
No utilizar limpiadores de alta presion en la
magquina para limpiarla o lavarla.
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o mediante fuente de alimentacion especial
(Base de carga y Estacion de referencia).

Utilice la fuente de alimentacién original con
las caracteristicas indicadas en la placa.

Aparato con aislamiento de clase lll,
@ alimentado por bateria (Robot cortacésped)
D
I

Simbolo de fuente de alimentacion de CC.

Grado de proteccion contra la entrada de
sélidos y agua.

Residuosdeaparatoseléctricosyelectronicos,
que deben entregarse a las instalaciones
adecuadas para su reciclado y eliminacion.

Nivel de potencia sonora garantizada

1.4. PARADA Y APAGADO DEL ROBOT
CORTACESPED DE FORMA SEGURA

OBLIGACION:

Apagar siempre el robot cortacésped de
forma segura antes de cualquier operacién
de limpieza, transporte o mantenimiento.

1. Pulsar el boton “STOP” (Fig. 1.A) para detener el robot
cortacésped de forma segura y abrir la tapa de proteccion
(Fig. 1.B).

2. Pulsarelbotonde apagado (Fig. 1.E) durante unos segundos
y espere a que se apague el LED del mismo boton.

3. Sélo después de que el LED se haya apagado (Fig. 1.E),
desactivar la llave de seguridad (Fig. 1.D) para apagar el
robot cortacésped de forma segura.

4. Cerrar la tapa de proteccion (Fig. 1.B).

5. Elrobot cortacésped se detiene o se apaga de forma segura.

2. INSTALACION

ATENCION:
A No modificar, manipular, eludir ni eliminar los

dispositivos de seguridad instalados.

2.1. COMPROBACI(:)N DE LOS REQUISITOS PARA
LA INSTALACION

2.1.1. COMPROBACION DEL JARDIN:

¢ Compruebe elestadodeljardin paraverlos confinesvirtuales,
los obstaculos y las zonas que hay que excluir.

* Nivelar el suelo para que no se formen charcos a causa
de la lluvia.

2.1.2. CONTROLES PARA LA INSTALACION DE LA BASE
DE CARGA, LA FUENTE DE ALIMENTACION Y LA
ESTACION DE REFERENCIA POR SATELITE:

PELIGRO ELECTRICO:
Se debe proporcionar una toma de corriente
que cumplacon las leyes pertinentes del pais.

PELIGRO ELECTRICO:

A El circuito alimentado debe estar protegido
por un interruptor diferencial (RCD) con una
corriente de activacion no superior a 30 mA.

PELIGRO ELECTRICO:

No conecte la fuente de alimentacion a una
toma de corriente si el enchufe o el cable
estan dafnados.

No conecte nitoque uncable dafiado antes de
desconectarlo de la fuente de alimentacién.
Un cable deteriorado puede crear contacto
con las partes bajo tension.

1. Proporcionar una zona nivelada en el borde del césped
para colocar la base de carga. La base de carga debe
instalarse enunlugaral que puedallegar la sefial del satélite,
preferiblemente en una zona del jardin en la que el cielo sea
totalmente visible.

2. En el area frente a la base de carga debe haber una franja
libre de obstaculos de almenos 2 m de anchoy 3 m de largo.

3. Sielcielonoestotalmente visible desde el punto deinstalacién
de la base de carga, la estacion de referencia por satélite
debe instalarse en otra zona.

NOTA: Se considera que el cielo es totalmente visible
cuando esta despejado en un angulo de al menos 120
grados en todas las direcciones.

ATENCION:
' El cable de alimentacion, la fuente de
L3

NOTA: Para mas aclaraciones sobre la instalacion del
producto, contactar con un distribuidor STIGA.

COMPONENTES PARA LA INSTALACION (Fig. 3)

(A) Base de carga, (B) Alimentador de la base de carga, (C)
Estacion de referencia de satélite, (D) Tornillos de fijacién de la
base de carga, (E) Abrazadera para lainstalacion independiente
de la estacion de referencia de satélite, (F) Alimentador para la
instalacionindependiente de la estacion de referencia de satélite
(opcional), (G) Cables de extension de 5 m o 15 m (opcionales),
(H) Dispositivo movil (no incluido).

alimentacion, el alargador y cualquier otro
cable eléctrico que no pertenezcaal producto
deben permanecer fuera de la zona de corte
para mantenerlos alejados de las piezas
mdviles peligrosas y para evitar que los cables
se dafen y puedan entrar en contacto con
piezas con tension.

4. Prepararlazonadeinstalaciondelalimentadorde maneraque
no puedaquedar sumergida en el agua bajo ningunacondicion
meteorolégica. Instalar preferiblemente enun compartimento
cerrado y protegido de los agentes atmosféricos, en una
posicién que no puedaser alcanzada facilmente por personas
no autorizadas.



2.1.3. CONTROLES PARA LA DEFINICION DE LOS
CONFINES VIRTUALES:

1. Comprobar que la pendiente méaxima de la zona de trabajo
sea inferior o igual al 45 % o al 50 % y segun el modelo (Ver
Parr.7 DATOSTECNICOS). Para la definicion de los confines
virtuales respetar las reglas indicadas en la Fig. 4.

ATENCION:
El robot puede cortar superficies con
pendiente maxima del 45 % o 50 % segun
el modelo.

Si no se siguen las instrucciones, el robot
puede resbalar y salir de la zona de trabajo

ATENCION:
Las zonas que presenten pendientes
superiores a aquellas admisibles no pueden

ser cortadas. Coloque el confin virtual antes
de la pendiente, excluyendo esa zona de
césped del corte.

2. Comprobartoda la zona de trabajo: identificar los obstaculos
y las zonas que deben excluirse de la zona de trabajo que
deberan programarse como zonas que evitar.

2.2. CRITERIOS PARA DELIMITAR LAS ZONAS DE
TRABAJOY LAS RUTAS DE DESPLAZAMIENTO

1. Sihay una acera o calzada al mismo nivel que el césped, el
confinvirtual puede coincidirserelborde delaacera (Fig.5.A).

2. Cuando haya una piscina, un estanque o una excavacion, el
confin virtual debe planificarse a una distancia minima de 1
metro.Silapiscina, el estanque o laexcavacion estan situados
alfinal de una pendiente, el limite virtual debe programarse a
una distancia de al menos 1,5 metros (Fig. 5.B).

3. Enelcasodelos arboles con raices salientes, el limite virtual
debe programarse de manera que el robot cortacésped no
pase por superficies desconectadas (Fig. 5.C).

4. El limite virtual debe programarse de manera que el robot
cortacésped mantenga una distancia de al menos 30 cm de
las zonas con grava o piedra triturada (Fig. 5.D).

5. En caso de zonas en pendiente, respetar lo indicado en el
parr.2.1.3.

6. En el caso de elementos estructurales continuos (tapias,
cercas, setos, etc.) con una altura superior a 50 cm, el limite
virtual debera programarse como minimoa40cmde distancia
de ellos (Fig. 5.E).

7. Entodos los demas casos, el limite virtual debe respetar una
distancia minima de 30 cm entre el robot cortacésped y el
obstaculo (Fig. 5.F).

8. Cuando los obstaculos estén separados por menos de 150
cm, marquelos como un solo obstaculo segun las distancias
indicadas anteriormente (Fig. 5.G).

ADVERTENCIA:
A Lazonadetrabajoy, en general, las zonas por

las que puede navegar el robot cortacésped
deben estar delimitadas por una valla que no
se pueda cruzar.

PASOS ESTRECHOS

1. Encaso de pasos estrechos, la distancia entre dos confines
virtuales debe ser Z 22 m (Fig. 6.A).

2. Enelcaso de un paso en el que la distancia entre los limites
virtuales fuera <2m, la parte de la zona situada mas alla
del paso estrecho (Fig. 6.A) no puede ser alcanzado por el
robot cortacésped automaticamente. En este caso, deben

2.21.

programarse dos zonas de corte virtuales separadas (Fig.6.B)
y unirlas con una ruta de transferencia virtual (Fig. 6.C).
Consulte el Manual Completo.

2.2.2. RUTAS DE DESPLAZAMIENTO

Las zonas ajardinadas entre las que haya zonas que no se van
a cortar deben estar conectadas por rutas de desplazamiento.
Las rutas de desplazamiento deben respetar el limite maximo
de pendiente del 20%.

1. Identificar la ruta de desplazamiento mas suave entre los
posibles pasajes, que permitala mayor distancia de cualquier
obstaculo y que no atraviese zonas normalmente utilizadas
para el estacionamiento, el transito de vehiculos o los flujos
de personas.

2. La ruta de desplazamiento incluye una zona de maniobra
que se extiende 1 m a la derechay 1 m a la izquierda de la
ruta registrada (Fig. 7.A). Deben respetarse las siguientes
distancias minimas entre lazona de maniobras y los distintos
elementos deljardin: 30 cmde los obstaculos delimitados por
perimetros virtuales o zonas de no corte (Fig.7.B),a30cmde
obstaculos fijos no delimitados o de elementos estructurales
continuos (Fig. 7.C), a 1 m de la via publica (Fig. 7.D),a 1 m
delas piscinas (Fig.7.E), a 1 mde rutas peatonales (Fig.7.F),
a 1 mde acantilados o pendientes pronunciadas (Fig. 7.G).

. En el caso de pasos estrechos en los que no puedan
respetarse las distancias anteriores, el paso debera
delimitarse con barreras no transitables, si no existieran ya.

w

NOTA: Las rutas de desplazamiento registradas dentro
de pasos estrechos puedentenerunarecepciénde sefial
de satélite inadecuada, lo que afecta a la precision de
funcionamiento del robot cortacésped.

2.3. INSTALACION DE LOS COMPONENTES

PELIGRO ELECTRICO:

Utilizar anicamente el cargador de bateriay el
alimentador suministrados por el Fabricante.
El uso inadecuado puede provocar una
descarga eléctrica y/o un sobrecalentamiento.

ADVERTENCIA:

Peligro de corte de manos.

Usar guantes de proteccion para evitar
peligros de cortes en las manos.

ADVERTENCIA:

Peligro de polvo en los ojos.

Usar gafas de proteccion para evitar peligro
de polvo en los ojos.

PELIGRO ELECTRICO:

Conectar la alimentacion eléctrica una vez
completadas todas las operaciones de
instalacion. Si fuera necesario, desconectar
la alimentacion eléctrica general durante la
instalacion.

2.3.1. INSTALACION DE LA BASE DE CARGA

La base de carga puede instalarse en el borde de la zona de
trabajo o en una zona conectada a ella a través de una ruta de
desplazamiento.
1. Comprobar los requisitos para la instalacion como se indica
enel Parr.2.1.2.
2. Sifueranecesario, preparar el suelo para que la superficie de
labase de carga (Fig. 8.L) esté al mismo nivel que el césped,
elsuelodebe serperfectamente planoy compacto para evitar
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la deformacién de la superficie de la base de carga.

3. Fijar la base de carga (Fig. 8.L) al suelo con los tornillos de
fijacion (Fig. 8.M).

4. Compruebe que laestaciondereferenciadel satélite (Fig.8.A)
se conecta a la base de carga a través de su conector.

5. Conectar la fuente de alimentacion a la base de carga y
atornillar el conector.

6. Conectar el enchufe del alimentador en la toma eléctrica.

7. Comprobar que cuando el robot cortacésped no esté en la
base de carga, el indicador luminoso de la base de carga
(Fig. 8.N) esté encendido (ver Parr. 3.3).

2.3.2. INSTALACION DE LA ESTACION DE REFERENCIA
POR SATELITE

La estacién de referencia del satélite (Fig. 8.A) requiere una
visibilidad total del cielo. Se suministra con la base de carga y
se instala bajo la cubierta protectora (Fig. 8.C).

En caso de que la base de carga (Fig. 8.L) no esta colocada en
una zona en la que el cielo es totalmente visible, es necesario
retirar la estacion de referencia del satélite (Fig.8.A) delabase del
cargador e instalarlo en una zona donde el cielo sea totalmente
visible. Se considera que el cielo es totalmente visible cuando
esta despejado en un angulo de al menos 120 grados en todas
las direcciones.

Consulte el manual completo para la instalacion por separado
de la estacion de referencia por satélite.

ADVERTENCIA:

Por razones de seguridad, la estacién de
referencia del satélite no debe moverse nunca
después de haber programado los confines
virtuales, las rutas de desplazamiento y las
zonas que evitar. El robot cortacésped puede
salir de la zona de trabajo programada. Si

se traslada la estacion de referencia, es
necesario reprogramar.

2.3.3. RECARGA ROBOT CORTACESPED DESPUES DE
LA INSTALACION

Antes de utilizar el producto por primera vez, recargue las pilas
durante al menos 2 horas.

2.4. PROGRAMACION DE CONFINES VIRTUALES,
RUTAS DE DESPLAZAMIENTOY ZONAS DQUE
EVITAR

La programacién de los confines virtuales, las rutas de
desplazamiento y las zonas que evitar se realiza mediante los
respectivos asistentes de la APP "STIGA.GO". El procedimiento
requiere que usted guie el robot cortacésped manualmente
caminando a su lado segun los criterios generales indicados
enlaparr.2.2.

ADVERTENCIA:
La zona de funcionamiento o los recorridos

utilizados por la maquina para su traslado
deberanestablecersedeformaquenoincluyan
espacios publicos, zonas normalmente
utilizadas para el estacionamiento, el transito
de vehiculos o para el trafico de personas, a
finde evitar danos alas personas,alos bienes
o accidentes a los vehiculos.

ADVERTENCIA:
Por su propia seguridad y para evitar dafos
a personas, animales o bienes, el operador

debe conocer primero la zona por la que se
guia manualmente el robot cortacésped.
Cuando conduzca el robot, camine con
cuidado para evitar caidas.

ADVERTENCIA:

Lazonadetrabajoy, en general,las zonas por
las que puede navegar el robot cortacésped
deben estar delimitadas por una valla que no
se pueda cruzar.

Adecuar el cercado o supervisar el robot
cortacésped durante su funcionamiento.

3. FUNCIONAMIENTO

3.1. FUNCIONAMIENTO MANUAL DEL ROBOT
CORTACESPED

El robot cortacésped puede utilizarse sin programar las horas de
trabajo. En esta modalidad, el robot cortacésped realiza un ciclo
de trabajo, vuelve a la base de carga y permanece alli hasta el
siguiente arranque manual.

Para utilizar la maquina en este modo es necesario, sinembargo,
llevar a cabo la programacién de los confines virtuales, las rutas
de desplazamiento y las zonas que evitar (ver Parr. 2.4)

1. Colocar el robot cortacésped dentro sobre la base de carga
0, en cualquier caso, dentro del perimetro de la instalacion.

2. Pulsar el boton “STOP” (Fig. 1.A) para abrir la tapa (Fig. 1.B)
y acceder a la consola de mando (Fig. 1.C).

3. Pulsar el botén “ON/OFF” (Fig. 1.E) durante 5 segundos para
encender el robot cortacésped.

4. Pulsar el boton de «SELECCION MODALIDAD» Fig. 1.F),
hasta el parpadeo del icono “CICLO DE TRABAJO UNICO”
(Fig. 1.L).

5. Pulsar el pulsador “CONFIRMACION” (Fig. 1.G). El icono
(Fig. 1.L) se ilumina con luz fija para confirmar la operacion.

6. Cerrar la tapa (Fig. 1.B). El robot cortacésped comenzara
a trabajar.

NOTA: estamodalidad puede no garantizar unacobertura
adecuada del jardin, tanto en términos de tiempo
necesario como de uniformidad del resultado del corte,
especialmente si el jardin tiene una forma irregular.
Para lograr la maxima eficiencia del robot cortacésped
se recomienda realizar la programacion de los horarios
de trabajo.

3.2. DESCRIPCION DE LOS CONTROLES DEL
ROBOT CORTACESPED

Lista de controles, indicadores y su funcion:

¢ Boton “STOP” (Fig. 1.A): sirve para la parada de seguridad
del robot cortacésped.

e “LLAVE DE SEGURIDAD” (Fig. 1.D): sirve para apagar el
robot cortacésped de forma segura.

* Boton “ON/OFF” (Fig. 1.E): sirve para encender y apagar el
robot cortacésped y para el restablecimiento de las alarmas.

« Pulsador «SELECCION MODALIDAD> (Fig. 1.F): se utiliza
para seleccionar el modo de funcionamiento del robot
cortacésped y para forzar el retorno a la base de carga.

« Pulsador“CONFIRMACION” (Fig. 1.G): confirma el modo de




funcionamiento programado.

Icono luminoso “PROGRAMA PREVISTO” (Fig. 1.1): sirve
para visualizar el ajuste del programa previsto.

Icono "CICLO DE TRABAJO UNICO" (Fig. 1.L): sirve para
visualizar el ajuste del ciclo de trabajo tnico.

Icono luminoso “VUELTA A LA BASE” (Fig. 1.H): sirve para
visualizar la programacion de la vuelta forzada a la base de
recarga del robot cortacésped.
Pulsador“BLUETOOTH” (Fig. 1.M):se utilizasolo porel centro
de asistencia para actividades de diagndstico.

Icono luminoso “ALARMA” (Fig. 1.N): sirve para visualizar
estados de alarma.

Icono luminoso “BATERIA” (Fig. 1.0): sirve para visualizar la
carga de la bateria.

NOTA: Paraunadescripcién mas detallada de los mandos
indicados anteriormente, consultar el Manual Completo.

3.3. FUNCIONAMIENTO DE LA BASE DE CARGA

Labase de carga estd provista de unindicador luminoso (Fig.8.N)
que se ilumina como se indica a continuacién:

Piloto apagado: la base de carga no esta alimentada o el
robot esta en la base.

Piloto con luz fija: el robot cortacésped no esta conectado
a la base de carga y la sefal de la antena se transmite
correctamente.

Piloto intermitente: la base de carga no esta configurada
correctamente o hay un fallo en la base de carga. Consulte
el Manual Completo.

3.4. CARGA DE LA BATERIA

El procedimiento de "CARGA DE LA BATERIA" permite cargar
el robot cortacésped manualmente.

1.
2.

3.

Colocarelrobot cortacésped enlabase de carga (Fig.9.R).
Deslizar el robot cortacésped sobre la base de carga hasta
el enchufe del conector de carga (Fig. 9.S).
Pulsarelbotén“STOP” (Fig.9.A) para abrirlatapa (Fig.9.B)
y acceder a la consola de mando (Fig. 9.C).

Encender el robot cortacésped con el botén “ON/OFF”
(Fig. 9.E).

Elicono luminoso “BATERIA” (Fig. 9.0) parpadea en azul,
el robot cortacésped se esta cargando.

Cerrar la tapa (Fig. 9.B).

Dejar el robot cortacésped cargando como minimo durante
el tiempo indicado en el Parr.2.3.3.

NOTA:Lacargadelabateriaantes delaimacenamientoinvernal
debe realizarse segun lo indicado en el Parr. 4.3.

3.5. REGULACION DE ALTURA DE CORTE

Paraajustarlaalturade corte siga el procedimiento guiadoen APP.

A

ADVERTENCIA:
Notoque el dispositivo de corte cuando ajuste
la altura de corte.

NOTA: La longitud de la parte de la hierba cortada por el
robot cortacésped no debe superar los 10 mm.

4,
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MANTENIMIENTO

ADVERTENCIA:
Utilizar unicamente recambios originales.

ADVERTENCIA:
No modificar, manipular, eludir ni eliminar los
dispositivos de seguridad instalados.

ADVERTENCIA:

Peligro de corte de manos.

Usar guantes de protecciéon para evitar
peligros de cortes en las manos.

ADVERTENCIA:

Peligro de polvo en los ojos.

Usar gafas de proteccidn para evitar peligro
de polvo en los ojos.

ATENCION:
El uso excesivo de agua puede causar
infiltraciones dafando los componentes
eléctricos.

PROHIBICION:
No utilizar chorros de agua a presion.

PROHIBICION:

Para no danar los componentes eléctricos
y electrénicos de manera irreversible, no
sumergir el robot cortacésped, ni parcial ni
totalmente, en agua.

PROHIBICION:

No lavar las partes internas del robot para
no dafar los componentes eléctricos y
electroénicos.

PROHIBICION:

No utilizar disolventes ni gasolina para
no danar las superficies barnizadas ni los
componentes de plastico.



4.1. MANTENIMIENTO PROGRAMADO

Paraunmejor funcionamientoy unamayorvida util, asegurarse de
limpiar el productoregularmentey sustituirlas piezas desgastadas.

Realizar las operaciones con la frecuencia indicada en la tabla.

4.4. SUSTITUCION DE LA BATERIA

La sustitucion de la bateria es responsabilidad exclusiva del
PERSONAL DE ASISTENCIA TECNICA DE STIGA.

Si hubiera que sustituir la bateria, es necesario ponerse en
contacto con un centro de asistencia o con su distribuidor.

Es necesario realizar una revision de mantenimiento anual
en un centro de asistencia autorizado para mantener el robot
cortacésped en buenas condiciones de funcionamiento.

NOTA: las averias debidas a la falta de revisién anual no
seran cubiertas por la garantia.

4.2. SUSTITUCION DE LAS CUCHILLAS DE CORTE

1. Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 1.4).

2. Poner el robot cortacésped boca abajo con cuidado de no
dafiar la cubierta flotante.

3. Desatornillar los tornillos de fijacién (Fig. 10.E).

4. Sustituir las cuchillas de corte (Fig. 10.D) y los tornillos de
fijacion (Fig. 10.E).

5. Apretar los tornillos de fijacién (Fig. 10.E).

4.3. MANTENIMIENTO DE LA BATERIA ENINVIERNO
Y ALMACENAMIENTO

1. Cargar la bateria segun el procedimiento guiado de la
aplicacion, accesible desde la pagina "Configuracion”.

2. Limpiar el robot cortacésped (Ver Manual Completo)

3. Guarde el robot cortacésped en unlugar secoy protegido de
heladas, asegurandose de que esta apagado.

NOTA: Para obtener informacién mas detallada sobre
el procedimiento de carga en invierno, consultar el
Manual Completo.

NOTA: Para que la garantia de la bateria sea valida es
necesario registrar la carga mediante el procedimiento
en la aplicacion.

FRECUENCIA COMPONENTE [TIPO DE
INTERVENCION 5. TRANSPORTE,ALMACENAMIENTO
Semanal Cuchilla Limpiar y controlar la 4
eficiencia de la cuchilla Y ELI M I NACION
Ver Parr. 4.2
(Ver Parr. 4.2) 5.1. TRANSPORTE
Si la cuchilla esta doblada
a causa de un choque . - . i
o si est4 desgastada, NOTA: Se sugiere ut||_|zar e_l embalaje original para el
sustituirla. (Ver Parr. 4.2) transporte de largas distancias.
Contactos de Lim_‘i)ilar y e'_ig“"_ar las y 1. Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 1.4).
carga EAO:AU;SC";‘:“;Z;?GS' (ver 2. Limpiar el robot cortacésped (Ver Manual Completo)
v | ob = A v 3. Levantar el robot cortacésped por el asa (Fig. 11.D) y
ensua obot. ectuarlalimpieza. (Ver transportarlo teniendo cuidado de mantener la cuchilla de
cortacésped Manual Completo) X
corte alejada del cuerpo.
Base decargay |Controlar desgaste o
cables de alimen- |deterioro y si es necesario 5.2. ALMACENAMIENTO
tacion cambiarlos. (Ver Manual
Completo) Elrobot cortacésped debe guardarse en posicion horizontal,enun
Al final de la Bateria Realizar la carga de lugar secoy protegido del hielo después de haber sido limpiadoy
temporada de corte la bateria previa al haberrecibido la cargainvernal de labateria (Ver Cap.4). Durante
0 cada seis meses si almacenamiento. (Ver largos periodos de inactividad, desconecte la base de cargay la
no se ufiliza el robot Parr.4.3) estacion de referencia satélite de la red eléctrica.
cortacésped
Anual o al final de la  |Robot Realizar la revision en 5.3. ELIMINACION
temporada de corte  |cortacésped un centro de asistencia
autorizado. (Ver Parr. 4.1) ADVERTENCIA:
Para retirar la bateria del robot cortacésped,

contactar con un centro de asistencia
autorizado.

1. Desechar el envase del producto de forma sostenible en los
contenedores de recogida designados o en los centros de
recogida autorizados.

2. Eliminar el robot cortacésped de acuerdo con los requisitos
de la normativa local.

3. Ponerse en contacto con las instalaciones de reciclaje y
eliminacién adecuadas, ya que el robot cortacésped es
un residuo clasificado como RAEE (Residuos de Aparatos
Eléctricos y Electrénicos).

4. Desechar las baterias viejas o gastadas de forma sostenible
enlos contenedores de recogida especificos o enlos centros
de recogida autorizados.



6.
ADVERTENCIA:

SOLUCION DE PROBLEMAS

Detener el robot cortacésped y ponerlo en condiciones seguras (Ver Parr. 1.4).

A continuacién se enumeran las posibles anomalias que podian producirse durante el funcionamiento.

PROBLEMA

CAUSAS

SOLUCIONES

Vibraciones anémalas. El robot
cortacésped hace ruido.

Disco o cuchillas de corte dafiados

Sustituir los componentes dafiados (Ver Parr. 4.2).

Dispositivo de corte bloqueado por residuos
(cintas, cuerdas, fragmentos de plastico, etc.).

Apagarelrobotcortacésped deformasegura (Ver Parr.1.4).
Desbloquear la cuchilla de corte.

El arranque del robot cortacésped se produce
en presencia de obstaculos no previstos (ramas
caidas, objetos olvidados, etc.).

Apagarelrobotcortacésped de formasegura (Ver Parr.1.4).
Retirar los obstaculos y volver a poner en marcha el robot
cortacésped.

Motor eléctrico averiado.

Sustituir el motor, contactar con un centro de asistencia.

Césped demasiado alto.

Aumentar la altura de corte (Ver Parr. 3.5).

Efectuar un corte preliminar del area con una cortadora
de césped normal.

El robot cortacésped no se coloca
correctamente dentrode laestacion
de recarga.

Problemas con la antena de la base de carga.

Si el problema persiste, contactar con un centro de
asistencia.

Hundimiento del terreno cerca de la base de
carga.

Restablecer la correcta posicién de la base de carga.
(Ver Parr.2.3.1).

Labasedecarganosehacalibradocorrectamente
oexisteninterferencias electromagnéticas enlas
proximidades de la base.

Tras haber eliminado la fuente de las interferencias,
calibrar la base de carga mediante la aplicacion. Consulte
el Manual Completo.

El piloto de la base de carga no se
enciende cuandoelrobotestafuera
de la base de carga.

No hay tensién de alimentacion o hay un falloen
la base de carga.

Verificar la correcta conexion a la toma de corriente del
alimentador.Comprobar laintegridad del cable de conexion
del alimentador.

El piloto de la base de carga
parpadea.

Hay un fallo en la base de carga. Consulte el
Manual Completo.

Desconecte labase de cargayvuelvaaencenderladespués
de unos minutos. Si el problema persiste, contactar con
un centro de asistencia.

La base de carga no esta configurada
correctamente.

Configurar la base de carga mediante la aplicacion.
Consulte el Manual Completo.

El icono Warning (advertencia) se
enciende en el teclado

Indica un estado de anomalia/fallo.

Consultar la aplicacién para obtener mas informacién o
consultar el Manual Completo

El robot cortacésped se detiene
temporalmente en la zona de
trabajo

Sefial GPS débil

Si el problema persiste, contactar con un centro de
asistencia




7. DATOS TECNICOS

DATOS TECNICOS

TIPO: SRSAO01 (véase la etiqueta
del producto)

TIPO: SRBAO1 (véase la etiqueta del
producto)

Dimensiones (anch. x alt. x prof.)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Peso del robot cortacésped

Depende del modelo: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)
(Incertidumbre +/-0,1 [kg])

Depende del modelo: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5
[kal ()
(Incertidumbre +/-0,1 [kg])

alimentador [°C].

Altura de corte (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]

Diametro cuchilla 180 [mm] 260 [mm]

Velocidad de corte 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]

Velocidad de movimiento 22 [m/min] Depende del mor(:]?rl:l):(?f [m/min]; 28 [m/
Pendiente méaxima 45%. 50%.

Pendiente maxima a lo largo del perimetro 20%.

Tipologia del sistema de corte 4 cuchillas de corte pivotantes | 6 cuchillas de corte pivotantes
Caodigo del dispositivo de corte 322104105/0

Nivel de potencia sonora detectada 57[dB] (A) Depende del mod(il)o:(?)fi [dB] (A); 60 [dB]
Incertidumbre de las emisiones de ruido, KWA 1,47 [dB] (A) Depende del modelt/)_\: 0,?)6 [dB] (A); 0,65 [dB]
Nivel de potencia sonora garantizada 59[dB] (A) Depende del mod(il)o:(?; [dB] (A); 60 [dB]
Nivel sonoro en el oido del operador 46,3[dB] (A) Depende del model(c;)4f;)2 [dB] (A); 48,6 [dB]
Clasificacion IP robot cortacésped IPX5

Clasificacion IP estacion de carga IPX1

Clasificacion IP alimentador P67

Temperatura ambiente de funcionamiento del 0+50

robot cortacésped [°C].

Temperatura ambiente de funcionamiento de la -10+ 50

estacion de carga [°C].

Temperatura ambiente de funcionamiento del -10 + 50

Capacidad de trabajo

Depende del modelo (*)

Depende del modelo (*)

Alimentacion

Entrada: 100-240 Vca, 1,2 A; Salida: 30
Vce, 2 A
Utilice uno de los cédigos originales
siguientes o las actualizaciones posteriores
(consulte a un distribuidor autorizado
STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Depende del modelo:
Entrada: 200-240 Vca, 0,8 A; Salida: 30 Vcc,
4A
Utilice uno de los cédigos originales siguientes
o las actualizaciones posteriores (consulte a
un distribuidor autorizado STIGA)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
o
Entrada: 100-240 Vca, 1,2 A; Salida: 30 Vcc,
2A
Utilice uno de los cddigos originales siguientes
o las actualizaciones posteriores (consulte a
un distribuidor autorizado STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
()

Cables de extension de 30 V CC permitidos

Utilice uno de los cédigos originales siguients

es o las actualizaciones posteriores (consulte a

un distribuidor autorizado STIGA)

Codigo: 1127-00

10-01, Longitud 5 m

Codigo: 1127-0020-01, Longitud 15 m

Modelo bateria

Depende del modelo: 25,2V - 2Ah; 25,2V
- 2,5Ah;
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)

Depende del modelo: 25,2V - 5Ah; 25,2V -
2x5Ah; 25,2V - 2x6Ah (*)

Tiempo de recarga

Depende del modelo: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

Depende del modelo: 150 [min]; 180 [min] (*)

Tiempo de trabajo

Depende del modelo: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

Depende del modelo: 150 [min]; 270 [min];
330 [min] (*)

Conectividad

Bluetooth®

, 4G, 3G, GSM

Tecnologia de navegacion

AGS, GNSS-RTK

(*) Para mas detalles sobre el modelo especifico, consulte el manual completo disponible en linea (véase el codigo QR en la primera

pagina de este manual).




PORTUGUES - Traducéo das instrucdes originais

> no sitio web stiga.com

> digitalizando o QR code

O Manual de instrugdes completo esta disponivel:

> no App STIGA.GO, disponivel em App Store e Google Play

Download full manual
stiga.com

NOTA:asinstrugbes deste manual sdo validas paratodos
os modelos de robot corta-relva auténomo. As figuras,
se ndo especificadas, referem-se a plataforma SRSA01.

NOTA: Este manual contém instru¢cbes basicas,
principalmente relacionadas comasegurancga.Parauma
instalac&@o correcta, o manual de instrugdes completo
(ver acima) deve ser lido e seguido cuidadosamente.

1. SEGURANCA

OBRIGACAO:

Leia atentamente antes do
uso e conserve para futuras
consultas.

1.1. PRATICAS OPERATIVAS
SEGURAS

Formacao

a. Leiaatentamenteasinstrugcbes, conheca
oscomandos e o uso correto damaquina.

b. Nunca permita que criancgas, pessoas
com capacidades fisicas, sensoriais
ou mentais reduzidas, ou pessoas sem
experiénciae conhecimento, oupessoas
néo familiarizadas comestasinstrucoes,
usem a maquina. As normas locais po-
dem limitar a idade do operador.

c¢. O operador, ou utilizador, deve ser con-
siderado responsavel por acidentes ou
perigos que envolverem terceiros ou
equipamentos de terceiros.

Preparacao

a. Certifique-se de que o sistema auto-
matico de delimitagéo perimetral esteja
programado corretamente, de acordo
com as indicacoes.

b. Inspecione frequentemente a area na
qual a maquina é utilizada e remova
pedras bastbes cabos e qualquer outro
objeto estranho que possa atrapalhar o
funcionamento.

c. Efetue frequentemente uma inspecgéo
visual das laminas, dos parafusos das

1.1.1.

lAminas e do grupo de corte para verificar
sendoestdodesgastados oudanificados.
Substitua as l[aminas e os parafusos des-
gastados ou danificados em pares para
manter o equilibrio da maquina.

. As placas de aviso devem ser colocadas

emtornodaareadetrabalho damaquina,
se utilizadas em areas publicas ou aber-
tas ao publico. Os sinais devem conter
0 seguinte texto: “Atencdo! Corta-relva
automatico! Mantenha-se afastado da
maquinal Vigie as criangas!"

FUNCIONAMENTO

Informacoes gerais

a.

Nao utilize a maquina com protegcbes
defeituosas ou dispositivos de segu-
ranga nao presentes, por exemplo sem
protecodes.

. Nao coloque as maos ou 0s perto ou em-

baixo das partes rotativas. Fique sempre
longe da abertura de escape.

. N&o toque nas partes em movimento da

maquina até que tenham parado com-
pletamente.

. Use sempre sapatos resistentes e calcas

compridas ao operar a maquina.

. Nunca levante ou transporte a maquina

enquanto o motor estiver a funcionar.

Remova o dispositivo desativacdo da

unidade:

- Antes de eliminar uma obstrucao;

- Antes de controlar, limpar ou trabalhar
na maquing;

- Seatingido porumobjeto estranho, para
verificar eventuais danos na maquinga;

- Seamaquinacomecaavibrarde forma
anormal, para controlareventuais danos
antes de reinicia-la.

. N&o deixa a maquina funcionar sozinha

em caso de presenca de animais do-
mésticos, criancas, outras pessoas nas
proximidades.




Manutencéao e conservacao

a. Apertar bem todas as porcas e os para-
fusos, para o funcionamento seguro da
maquina.

b. Verificar frequentemente o desgaste e a
deterioracao do robot corta-relva.

¢. Por motivos de seguranca, é necessa-
rio substituir as partes desgastadas ou
danificadas.

d. Certificar-se de que as laminas sejam
substituidas apenas por pecas sobres-
salentes apropriadas.

e. Certificar-se de que as baterias sejam
recarregadas usando o carregador de
baterias correto recomendado pelo fabri-
cante.Um uso ndo correto pode provocar
umchoque elétrico, 0 aguecimento exces-
sivo ou 0 vazamento de liquido corrosivo
da bateria.

f. Em caso de vazamento de eletrdlito, lave
com agua/agente neutralizante e contate
um médico em caso de contato com os
olhos, etc.

g. A manutencao da maquina deve ser efe-
tuadaem conformidade comasinstrugdes
do fabricante.

Riscos residuais

- Embora o produto esteja em conformida-
decomtodos osrequisitos de seguranca,
podem ainda existir ulteriores riscos
devidos a uma instalagdo incorreta e/
ou a situag¢des imprevisiveis. E por isso
necessario manter a area onde o pro-
duto funciona livre de objetos, pessoas
e animais, informando dos possiveis
perigos todas as pessoas que possam
ter acesso, mesmo s6 ocasionalmente,
a area de trabalho.

- Em caso de trovoadas com risco de
relampagos e em geral em previsdo de
mas condicdes atmosféricas, recomen-
da-se a ndo utilizacdo do produto e de
desconectar todos os periféricos darede
elétrica. Para utilizar o produto, volte aligar
os periféricos a rede elétrica de acordo
com as instru¢des do manual.

1.2. DESCRIGAO DO PRODUTO

O robot corta-relva (Fig. 2.A) foi projetado e fabricado para
cortar automaticamente a relva de jardins em qualquer hora
do dia e da noite.

Emfuncéao dasvarias caracteristicas da superficieasercortada,
o robot corta-relva pode ser programado de forma a trabalhar
em mais zonas delimitadas por um limite virtual e conectadas
por percursos de transferéncia virtuais.

Na fase de trabalho, o robot corta-relva efetua o corte da relva
da area delimitada pelo limite virtual (Fig. 2.B). Quando o robot
corta-relva estiver perto do limite virtual (Fig. 2.B) ou encontra
um obstaculo (Fig. 2.C) altera a trajetéria de acordo com a
estratégia de navegacéo escolhida.

O robot corta-relva efetua o corte automatico e completo do
relvado delimitado.

O produto funciona via sinal de satélite e requer a instalagéo
de umabase de carregamento (Fig.2.F, 2.G) com uma estagédo
de referéncia de satélite integrada (Fig. 3.C), que também
pode ser instalada separadamente. O robot corta-relva e a
estacéo de satélite de referénciacomunicamentre siatravés de
modulos 3G/4G equipados com cartdes SIM. A tecnologia de
funcionamento do robot corta-relva é baseadanacomunicagcéo
de dados entre a STIGA Cloud e o préprio robot. A taxa de
subscricdo é obrigatéria para o funcionamento do robot corta-
relva e depende da quantidade de dados necessarios. Um
dispositivo mével (smartphone) também é necessario para
0 uso do produto.

Qualqueroutro uso pode ser perigoso e causar danos apessoas
e/ou coisas. O uso indevido inclui (mas néo esta limitado a):
transportar pessoas, criangas ou animais na maquina; ser
transportado pela maquina; usar a maquina para rebocar ou
empurrar cargas; usar a maquina para cortar vegetagdo néo
graminea.

NOTA: A taxa de subscricdo é obrigatéria para o
funcionamento do robot corta-relva e depende da
quantidade de dados necessarios.

1.3. SIMBOLOS E PLACAS

ATENCAO:
Leia as instru¢des para o utilizador antes de
usar o produto.

ATENGAO:

Perigo de arremessos de objetos contra o
corpo.

Manter-se a uma distancia de seguranca da
maquina durante o funcionamento.
ATENCAO:

Nao introduza maos ou pés dentro do aloja-
mento do dispositivo de corte.

Remova o dispositivo de desabilitacdo antes
de intervir na maquina ou antes de levanta-la.
ATENCAO:

Nao introduza maos ou pés dentro do aloja-
mento do dispositivo de corte.

Nao suba na maquina.

o e S




PROIBICAO:

Certifique-se de que nao haja pessoas pre-
sentes (principalmente criancas, idosos ou
pessoas com deficiéncia fisica) e animais
domésticos na area de trabalho durante o
funcionamento da maquina.
Mantenha as criangas, os animais domésticos
e as outras pessoas aumadistancia de segu-
ranca quando a maquina estiver a funcionar.
PROIBICAO:

Nao utilize limpadores de alta pressao na
maquina para limpa-la ou lava-la.

tado por bateria (robot corta-relva) ou através
deumafonte de alimentacao especifica (Base
de carregamento e Estacao de referéncia).

: Aparelhocomclassedeisolamentolll,alimen-

Utilize a fonte de alimentacao original com as
caracteristicas reportadas na placa.

Simbolo dafonte de alimentacdo em corrente
continua.

Grau de protecao contra a entrada de objetos
soélidos e de agua.

Residuos de equipamentos elétricos e ele-
tronicos, a entregar em instalacdes adequa-
das para reciclagem e eliminacao.

Nivel de poténcia sonora garantido

1.4. PARAGEM E DESLIGAMENTO DO ROBOT
CORTA-RELVA EM CONDIGOES DE
SEGURANGA

OBRIGACAO:

Desligue sempre o robot corta-relva em
condicoes de seguranca, antes de qualquer
operacaode limpeza, transporte, manutencao.

1. Prima o botao “STOP” (Fig. 1.A) para parar o robot corta-
relva em condi¢bes de seguranga e abrir a cobertura de
protegao (Fig. 1.B).

2. Pressione obotaode desligamento (Fig.1.E) durante alguns
segundos e aguarde que o LED do mesmo botdo apague-se.

3. S6 depois de o LED ter-se apagado (Fig. 1.E), remova a
chave de seguranga (Fig. 1.D) para desligar o robot corta-
relva em condicdes de seguranca.

4. Feche a cobertura de protegéo (Fig. 1.B).

5. O robot corta-relva é parado ou desligado em condigdes
de seguranca.

2.  INSTALAGAO

ATENCAO:
A Nao altere, ndo adultere, ndo esquive,

nao elimine os dispositivos de seguranca
instalados.

NOTA: Paraobter maisinformagdes sobre ainstalagaodo
produto, entre em contacto com um revendedor STIGA.

COMPONENTES PARA A INSTALAGAO (FIG. 3)

(A) Base de carregamento, (B) Alimentador da base de
carregamento, (C) Estacdo de referéncia do satélite, (D)
Parafusos defixacdo dabase de carregamento, (E) Suporte para
instalacdo separada da estagao de referéncia do satélite, (F)
Alimentador parainstalacdo separada da estagao dereferéncia
do satélite (opcional), (G) Cabo de extensdo de 5m ou 15m
(opcional), (H) Dispositivo mével (nao incluido).

2.1. VERIFICAGAO DOS REQUISITOS PARA A
INSTALAGAO

2.1.1. VERIFICAGAO DO JARDIM:

* Verifique o estado do jardim para a detecéo de limites
virtuais, obstaculos e areas a serem excluidas.
* Niveleoterrenoparaquendo seformempocasapoésachuva.

2.1.2. VERIFICAGOES PARAAINSTALACAO DABASE DE
RECARGA, DO ALIMENTADOR E DA ESTAGAO DE
REFERENCIA DO SATELITE:

PERIGO ELETRICO:
E necessario prepararumatomada que esteja
emconformidade comas leis em vigor no pais.

PERIGO ELETRICO:

O circuito fornecido deve ser protegido por
um interruptor diferencial (RCD) com uma
corrente de ativacao nao superior a 30 mA.

PERIGO ELETRICO:

Naoligue o alimentadoraumatomadaelétrica
se a ficha ou o cabo estiverem danificados.
Nao ligue ou toque num cabo danificado
antes de este ser desligado da alimentacao.
Um cabo danificado ou pode provocar o
contato com partes sob tenséao.
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1. Prepare uma zona plana na borda do relvado para o
posicionamento da base de carregamento. A base de
carregamento deve ser instalada num local que possa ser
alcancado pelo sinal de satélite, de preferéncia numa zona
do jardim onde o céu seja totalmente visivel.

2. Na area em frente a base de carregamento deve haver
uma faixa de no minimo 2 m de largura € no minimo 3 m
de comprimento sem obstaculos.

3. No caso de o céu ndo ser completamente visivel a partir do
ponto de instalagdo da base de carregamento, a estagcao
de referéncia do satélite deve ser instalada em outra area



NOTA: O céu deve ser considerado totalmente visivel
quando livre para um angulo de pelo menos 120 graus
em todas as diregbes.

ATENCAO:
O cabo de alimentacao, o alimentador, o

cabo de extensao e quaisquer outros cabos
elétricos nao pertencentes ao produto devem
permanecer foradaareade corte paramanté-
los longe de partes moéveis perigosas e
evitar danos aos cabos que possam levar ao
contacto com partes energizadas.

4. Prepare a zona de instalagao do alimentador de maneira
que em nenhuma condigdo atmosférica se encontre em
condicdes de imersdo em dagua. Instale de preferéncia
num compartimento fechado e protegido de agentes
atmosféricos, numa posigcdo que ndo possa ser facilmente
alcangado por pessoas nao autorizadas.

2.1.3. VERIFICACOES PARA A DEFINICAO DOS LIMITES
VIRTUAIS:

1. Verifique se o declive maximo da &rea de trabalho seja
inferior ou igual a 45% ou 50%, dependendo do modelo
(Veja Par. 7 DADOS TECNICOS). Para a definicdo dos
limites virtuais, respeite as regras apresentadas na Fig. 4.

ATENCAO:
A O robot pode raspar superficies com

uma inclinacdo maxima de 45% ou 50%,
dependendo do modelo.

Em caso de inobservancia das instrucées, o
rob6 pode derrapar e sair da area de trabalho

ATENGAO:
Aszonas que apresentam declives superiores
aos admitidos ndo podem ser raspadas.

Posicione o limite virtual antes do declive
excluindo do corte aquela zona de relvado.

2. Verifique todaa superficie de trabalho: avalie os obstaculos
e as zonas a serem excluidas da area de trabalho que
deverao ser programadas como zonas a evitar.

2.2. CRITERIOSPARAADELIMITAGAODAS AREAS
DETRABALHO E ROTAS DETRANSFERENCIA

1. Napresencga de um pavimento ou calgada no mesmo nivel
do relvado, o limite virtual pode coincidir com a borda do
pavimento (Fig. 5.A).

2. Na presenga de piscinas, lagos ou escavagdes, o limite
virtual deve ser programado aumadistancia de pelomenos
1 metro.Seapiscina, lago ou escavagéo estiver posicionada
no final de um declive, o limite virtual deve ser programado
a uma distancia de pelo menos 1,5 metros (Fig. 5.B).

3. No caso de arvores com raizes salientes, o limite virtual
deve ser programado de modo a evitar a passagem do
robot corta-relva nas superficies desconectadas (Fig.5.C).

4. O limite virtual deve ser programado de modo que o robot
corta-relva mantenha uma distancia de pelo menos 30 cm
de areas com gravilha ou cascalho (Fig. 5.D).

5. No caso de areas inclinadas, cumpra o que é relatado
no Par.2.1.3.

6. No caso de elementos estruturais continuos (paredes,
cercas, sebes, etc.) com altura superior a 50 cm, o limite
virtual deve ser programado aumadistancia de pelomenos
40 cm deles (Fig. 5.E).

7. Em todos os outros casos, o limite virtual deve respeitar
uma distancia minima de 30 cm entre o robot corta-relva
e o obstaculo (Fig. 5.F).

8. No caso de delimitagdo de obstaculos com menos de
150 cm de distancia, delimite-os como um Unico obstaculo
respeitando as distancias indicadas acima (Fig. 5.G).

ADVERTENCIA:
A A area de operacao e, em geral, as areas nas

quais orobot corta-relvapode navegar devem
ser delimitadas por uma cerca nao passavel.

PASSAGENS ESTREITAS

1. No caso de passagens estreitas, a distancia entre dois
limites virtuais deve ser Z 22 m (Fig. 6.A).

2. No caso de uma passagem em que a distancia entre os
confins virtuais seria <2m, a parte da area para além do
estreitamento (Fig. 6.A) pode ndo ser alcangada pelo
robot corta-relva automaticamente. Neste caso, devem
ser programadas duas zonas de corte virtuais separadas
(Fig.6.B) eliga-las comum percurso de transferénciavirtual
(Fig. 6.C). Consulte o Manual Completo.

2.2.1.

2.2.2. PERCURSOS DE TRANSFERENCIA
Aszonasdojardimentre as quais encontram-se presentes areas
que nao devem ser cortadas, devem ser conectadas através
de percursos de transferéncia. Os percursos de transferéncia
devem respeitar o limite maximo de inclinagao de 20%.

1. Identifique entre os possiveis passos, o percurso de
transferéncia mais facil que permite manter a maior
distancia de quaisquer obstaculos e que nao atravessa
zonas usualmente utilizadas para estacionamento, transito
de veiculos ou afetadas por fluxos de pessoas.

2. O percurso de transferéncia inclui uma zona de manobra
que se estende 1 m para a direita e 1 m para a esquerda
do percurso registado (Fig.7.A). Devem ser respeitadas as
seguintes distancias minimas entre a zona de manobra e
os diferentes elementos do jardim: 30 cm de obstaculos
delimitados por perimetros virtuais ou zonas sem corte
(Fig. 7.B), 30 cm de obstaculos fixos nao delimitados
ou de elementos estruturais continuos (Fig. 7.C), 1m de
estradas publicas (Fig. 7.D), 1 m de piscinas (Fig. 7.E),
1 m de percursos pedonais (Fig. 7.F), 1 m de falésias ou
encostas ingremes (Fig. 7.G).

3. No caso de passagens estreitas em que as distancias
acima referidas ndo possam ser respeitadas, a passagem
deve ser delimitada com barreiras néo transponiveis, se
ainda n&o existirem.

NOTA: Os percursos de transferéncia registados
em passagens estreitas podem ter uma recegéo de
sinal de satélite inadequada, afetando a preciséo de
funcionamento do robot corta-relva.




2.3. INSTALAGCAO DOS COMPONENTES

PERIGO ELETRICO:

Utilize apenas carregador de bateria e alimen-
tador fornecidos pelo fabricante. O uso nao
apropriado pode provocar choques elétricos
e/ou aquecimento excessivo.

ADVERTENCIA:

Perigo de corte das maos.

Use luvas de protecao para evitar perigos de
corte nas maos.

ADVERTENCIA:

Perigo de entrada de p6 entrem nos olhos.
Use 6culos de protegao para evitar perigos
de entrada de p6 nos olhos.

PERIGO ELETRICO:

Conectar alimentacao elétrica somente ao
término de todas as operacoes de instalacao.
Se necessario, durante ainstalacao, desative
a alimentacéao elétrica.

2.3.1. INSTALACAO DA BASE DE RECARGA
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A base de carregamento pode ser instalada a bordo da area
de trabalho ou numa drea conectada a esta através de um
percurso de transferéncia.
1. Verifique os requisitos para a instalagdo como indicado
no Par.2.1.2.
2. Se necessario, prepare o solo de modo que a superficie
da base de carregamento (Fig. 8.L) esteja no mesmo nivel
do relvado, o terreno pode estar perfeitamente plana e
compacto para evitar a formagdo da superficie da base
de carregamento.
. Fixeabasederecarga (Fig.8.L) aoterrenocom os parafusos
de fixagao (Fig. 8.M).
4. Verifique que a estagdo de referéncia de satélite (Fig. 8.A)
estaligado abase de carregamento através do seu conector.
5. Ligue a fonte de alimentagéo a base de carregamento e
aparafuse o conector.
6. Conecte a ficha do alimentador & tomada elétrica.
7. Verifique se quando o robot corta-relva ndo estiver na
base de recarga, o indicador luminoso da base de recarga
(Fig. 8.N) encontra-se acesa (veja o Par. 3.3).

2.3.2. INSTALACAO DA ESTACAO DE REFERENCIA DE
SATELITE

w

A estacdo de referéncia de satélite (Fig. 8.A) requer total
visibilidade do céu. E fornecida com a base de carregamento
e é instalada sob a tampa de protecéo (Fig. 8.C).

No caso em que a base de carregamento (Fig. 8.L) ndo seja
colocada numa area onde o céu seja completamente visivel, &
necessario remover a estagao de referéncia do satélite (Fig.8.A)
dabase de carregamento einstala-lanumaareaonde hajatotal
visibilidade do céu. O céu deve ser considerado totalmente
visivel quando livre para um angulo de pelo menos 120 graus
em todas as direcoes.

Consulte o Manual completo para a instalagdo separada da
estacdo de referéncia do satélite.

ADVERTENCIA:

Por razoes de seguranca, a estacao de refe-
rénciado satélite nuncadeve ser movidaapoés
aprogramacao dos limites virtuais, percursos
de transferéncia e areas a serem evitadas. O
robot corta-relvapode sair da areadetrabalho

programada. Se a estacao de referéncia for
movida, é necessaria a sua reprogramacao.

2.3.3. RECARGA ROBOT CORTA-RELVA APOS A
INSTALAGAO

Antes de usar o produto pela primeira vez, recarregue as
baterias por pelo menos 2 horas.

2.4. PROGRAMAGAO DE LIMITES VIRTUAIS,
PERCURSOS DE TRANSFERENCIA E ZONAS
A SEREM EVITADAS

A programagao dos limites virtuais, percursos de transferéncia
edaszonasaseremevitadas € efetuadaatravés dos respetivos
assistentes no APP “STIGA.GO”. O procedimento requer que
guie orobot corta-relvamanualmente, caminhandoaoladodele
de acordo com os critérios gerais dados no Par. 2.2.

ADVERTENCIA:

Aareadeoperacao ou os percursos utilizados
pela maquina para a suatransferénciadevem
ser definidas de modo a nao incluir espagos
publicos, areas usualmente utilizadas para
estacionamento, para transito de veiculos ou
afetadas porfluxos de pessoas paraevitar da-
nos a pessoas, bens ou acidentes a veiculos.

ADVERTENCIA:

Para a sua propria seguranca e para evitar
danos a pessoas, animais ou coisas, o ope-
rador deve primeiro conhecer a area em que
orobot corta-relva é conduzido manualmente.
Ao conduzir o robot, caminhe com cuidado
para evitar quedas.

ADVERTENCIA:

A area de operacao e, em geral, as areas nas
quais orobot corta-relvapode navegar devem
ser delimitadas por uma cerca nao passavel.

Torneidoneaacercaou supervisionar orobot
corta-relva durante o funcionamento.

3. FUNCIONAMENTO

3.1. FUNCIONAMENTO MANUAL DO ROBOT
CORTA-RELVA.

Orobotcorta-relvapode ser utilizado sem efetuara programacéo
dos horéarios de trabalho . Nestamodalidade, orobot corta-relva
efetua um ciclo de trabalho, retorna para base de recarga e
permanece ali até o sucessivo arranque manual.
Parausaramaquinaneste modo, ainda é necessario programar
os limites virtuais, percursos de transferéncia e das zonas a
serem evitadas (Veja par. 2.4)



. Posicione o robot corta-relva na base de recarga ou dentro
do perimetro da instalagdo.

. Primaobotéo“STOP” (Fig.1.A) paraabriratampa (Fig.1.B)
e aceda a consola de comando (Fig. 1.C).

. Prima o botdo “ON/ OFF” (Fig. 1.E) por 5 segundos para
ligar o robot corta-relva.

. Pressione o botao “SELEGAO MODO” (Fig. 1.F), até que
o icone pisque apenas uma vez “CICLO DE TRABALHO
UNICO” (Fig. 1.L).

. Pressione o botdo “CONFIRMAR” (Fig. 1.G). O icone
(Fig. 1.L) acende-se com uma luz constante para confirmar
a operagao.

. Fecheacobertura (Fig.1.B).Orobotcorta-relvavaicomecar
atrabalhar.

NOTA: Estamodalidade pode ndo garantirumacobertura
adequada do jardim em termos de tempo necessario e
em termos de uniformidade do resultado de corte, es-
pecialmente se o jardim possui uma forma nao regular.
Para alcancar a eficiéncia maxima do robot corta-relva,
recomenda-se efetuar a programagéo dos horarios de
trabalho .

3.

2. DESCRICAO DOS COMANDOS PRESENTES
NA ROBOT CORTA-RELVA

Lista dos comandos, indicadores e sua fungao:

Tecla STOP (Fig. 1.A): serve para a paragem de seguranga
do robot corta-relva.

“CHAVE DE SEGURANGA” (Fig. 1.D): serve para o
desligamento de seguranca do robot corta-relva.

Tecla “ON/OFF” (Fig. 1.E): é usado para ligar e desligar o
robot corta-relva e para reiniciar os alarmes.

Botdo “SELECAO MODO” (Fig. 1.F): serve para selecionar
o modo de operagéo do robot corta-relva e para forgar o
retorno a base de carregamento.

Botdo “CONFIRMAGAOQ” (Fig. 1.G): serve para confirmar
0 modo operativo configurado.

icone luminoso“PROGRAMA AGENDADOQ" (Fig.1.1):serve
a visualizagdo da configuragdo do programa agendado.
icone luminoso “CICLO DE TRABALHO UNICO” (Fig. 1.L):
serve a visualizagao da configuragéo do ciclo de trabalho
unico.

icone luminoso “RETORNO A BASE” (Fig. 1.H): serve a
visualizagdo da configuragdo de retorno forgado a base
de recarga do robot corta-relva.
Botdo“BLUETOOTH”(Fig.1.M):é usado apenas pelo centro
de assisténcia para atividades de diagndstico.

icone luminoso “ALARME” (Fig. 1.N): serve & visualizagéo
dos estados de alarme.

icone luminoso "BATERIA’ (Fig. 1.0): serve a visualizagéo
da carga da bateria.

configurada corretamente, ou esta presente uma avaria
na base de carregamento. Consulte o Manual Completo.

3.4. CARREGAMENTO DA BATERIA

O procedimento “CARREGAMENTO DA BATERIA” permite
recarregar o robot corta-relva manualmente.

1. Posicioneorobotcorta-relvanabase derecarga(Fig.9.R).

2. Faca deslizar o robot corta-relva na base de recarga até
0 engate do conector de recarga (Fig. 9.S).

3. Prima o botdo “STOP” (Fig. 9.A) para abrir a tampa
(Fig. 9.B) e aceda a consola de comando (Fig. 9.C).

4. Ligue o robot corta-relva através da tecla “ON/OFF”
(Fig. 9.E).

5. Oicone luminoso "BATERIA’ (Fig. 9.0) intermitente com

cor azul, o robot corta-relva esta a carregar.

Feche a cobertura (Fig. 9.B).

Deixe o robot corta-relva a carregar pelo menos pelo

tempo minimo aquele indicado no Par. 2.3.3.

N o

NOTA: A recarga da bateria antes do armazenamento e de
inverno deve ser efetuada segundo as indicagdes contidas
no Par. 4.3.

3.5. REGULAGCAO DA ALTURA DE CORTE

Para regular a altura de corte, siga o assistente no APP.

A

ADVERTENCIA:
Nao toque no dispositivo de corte ao ajustar
a altura de corte.

NOTA: O comprimento da parte de relva cortada pelo
robot corta-relva ndo deve superar 10mm.
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. MANUTENGCAO

ADVERTENCIA:
Use apenas pecas sobressalentes originais.

ADVERTENCIA:
Nao altere, ndo adultere, ndo esquive, nao eli-
mine os dispositivos de segurancainstalados.

ADVERTENCIA:

Perigo de corte das maos.

Use luvas de protecao para evitar perigos de
corte nas maos.

ADVERTENCIA:

Perigo de entrada de p6é entrem nos olhos.
Use 6culos de protecao para evitar perigos

NOTA: Para obter uma descri¢do mais detalhada dos
comandos listados acima, consulte o manual completo.

3.3. FUNCIONAMENTO DA BASE DE RECARGA

A base de recarga est4 equipada com uma luz (Fig. 8.N) que
se acende da seguinte forma:

Indicador luminoso apagado: a base de recarga esta
desalimentada ou o robot esta na base.

Indicador comluzfixa:orobotcorta-relvanao esta conectado
a base de recarga e o sinal da antena é transmitido
corretamente.

Indicador intermitente: a base de carregamento ndo esta

A\
A
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de entrada de pé nos olhos.

ATENGAO:

O uso excessivo de agua pode causar infiltra-
coes danificando os componentes elétricos.

PROIBICAO:
Nao utilize jatos de agua em pressao.

PROIBICAO:

Para nao danificar os componentes eléctri-
cos e electronicos de forma irreversivel, nao
mergulhe orobot, parcialmente ou totalmente,
na agua.



N

PROIBIGAO:
Nao lave as partes internas do robot para
nao danificar os componentes elétricos e

eletronicos.

N

PROIBICAO:
Nao utilize solventes ou gasolina para nao
danificar as superficies pintadas e os com-

ponentes de plastico.

4.1. MANUTENGAO PROGRAMADA

Paraum melhorfuncionamento e umamaiorduragao, certifique-
se de limpar regularmente o produto e substitua as partes

desgastadas.

Efetue as intervengdes na frequéncia indicada na tabela.

FREQUENCIA COMPONENTE |TIPODE
INTERVENCAO
Semanalmente Lamina Limpe e controle a

eficiéncia da lamina. (Veja
Par. 4.2)

Se a lamina estiver
dobrada por causa

de uma colisao ou
desgastada, substitui-la.
(Veja Par. 4.2)

Contatos de
recarga

Limpe e elimine as
eventuais oxidagdes.
(Veja o Manual Completo)

Mensal

Robot corta-relva

Efetue a limpeza. (Veja o
Manual Completo)

Base de recarga e
cabos de alimen-
tacao

Controle o desgaste ou
deterioramentos e, se
necessario, substitui-los.
(Veja o Manual Completo)

Ao término da
estacao de corte ou
semestral se o robot
corta-relva néo for
utilizado

Bateria

Efetue o carregamento
pré-armazenamento da
bateria. (Veja Par. 4.3)

Anual ou ao término
da estacédo de corte

Robot corta-relva

Faca a revisdo num centro
de assisténcia autorizado.
(Veja Par. 4.1)

E necessario efetuar anualmente uma reviséo de manutengao
num centro de assisténcia autorizado, para manter o robot
corta-relva em boas condi¢des de funcionamento.

NOTA: eventuais avarias provocadas pelanéorealizagao
da revis@o anual ndo seréo cobertas pela garantia.

4.2. SUBSTITUICAO DAS LAMINAS DE CORTE

1. Desligue o robot corta-relva em condi¢cdes de seguranca
(veja Par. 1.4).

2. Vire orobot corta-relva prestando atengdo para nao deixar
danificar a cobertura flutuante.

3. Desaperte os parafusos de fixagéo (Fig. 10.E).

4. Substitua as laminas de corte (Fig. 10.D) e os parafusos
de fixagao (Fig. 10.E).

5. Aparafuse os parafusos de fixagdo (Fig. 10.E).

4.3. MANUTENGCAO DE INVERNO DA BATERIA E
ARMAZENAMENTO

1. Carregue a bateria segundo procedimento guiado
indicado no App, que pode ser acedido através da pagina
“Configuracdes”.

2. Limpe o robot corta-relva (Veja manual completo)

3. Conservar o robd corta-relva num local seco e protegido
do gelo, e certificar-se de que esteja desligado.

NOTA: Para obter informagdes mais detalhadas sobre
o procedimento de carregamento de inverno, consulte
o Manual Completo.

NOTA: O registro da recarga através do procedimento
na App é necessario para fins de validade da garantia
da bateria.

4.4. SUBSTITUICAO DA BATERIA

A substituicdo da bateria é de competéncia exclusiva do
PESSOAL DE ASSISTENCIA TECNICA DA STIGA.

Caso seja necessario a substituicdo da bateria, contate um
centro de assisténcia ou o proprio revendedor.

5. TRANSPORTE, ARMAZENAMENTO
E ELIMINACAO

5.1. TRANSPORTE

NOTA: Sugere-se 0 uso da embalagem original para o
transporte em longas distancias.

1. Desligue o robot corta-relva em condi¢cdes de seguranca
(veja Par. 1.4).

2. Limpe o robot corta-relva (Veja manual completo).

3. Retire o robot corta-relva da respetiva pega (Fig. 11.D) e
transporte-o prestando atencéo para manter a lamina de
corte longe do corpo.

5.2. ARMAZENAMENTO

Orobotcorta-relvadeve serarmazenado em posicéo horizontal
num local seco e protegido do gelo apds efetuar a limpeza
e a recarga de inverno da bateria (veja Cap. 4). Para longos
periodos de inatividade, desconecte a base de carregamento
e a estacao de referéncia do satélite da rede elétrica.

5.3. ELIMINAGAO

A

1. Elimine a embalagem do produto de maneira sustentavel
nos seus recipientes de recolha especificos ou em centros
especificos autorizados a recolha.

2. Elimine o robot corta-relva no respeito dos requisitos das
normas de leis locais.

3. Contate especificas estruturas para a reciclagem e a
eliminagao pois o robot corta-relva é umresiduo classificado
RAEE (Residuo de Equipamentos Elétricos e Eletrénicos).

4. Elimine as baterias velhas ou usadas de maneirasustentavel
nos seus recipientes de recolha especificos ou em centros
especificos autorizados a recolha.

ADVERTENCIA:
Pararemocao dabateriado robot corta-relva,
contate um centro de assisténcia autorizado.



6.
ADVERTENCIA:

SOLUCAO DOS PROBLEMAS

Pare o robot corta-relva e o deixe em condi¢des de seguranca (Veja Par. 1.4).

A seguir, serd indicada uma lista de eventuais anomalias que podem se apresentar durante o trabalho.

PROBLEMA

CAUSAS

SOLUGOES

Vibrag6es anormais. O robot corta-
relva é barulhento.

Disco ou lamina de corte danificadas

Substitua os componente danificados (Veja Par. 4.2).

Dispositivo de corte bloqueado por residuos
(fitas, cordas, fragmentos de plastico, etc.).

Desligue o robot corta-relva em condigdes de seguranca
(Veja Par. 1.4). Desbloqueie a lamina de corte.

O arranque do robot corta-relva ocorreu com a
presenca de obstaculos néo previstos (galhos
caidos, objetos esquecidos, etc.).

Desligue o robot corta-relva em condi¢bes de seguranca
(Veja Par. 1.4). Remova os obstaculos e ligue novamente
o robot corta-relva.

Motor elétrico em avaria.

Substitua o motor, contacte um centro de éncia.

Relva muito alta.

Aumente a altura de corte (Ver Par. 3.5).

Efetue um corte preliminar da area com uma cortador
de relva normal.

Orobotcorta-relvanaose posiciona
corretamente nointerior daestacao
de recarga.

Problemas na antena da base de recarga.

Se o problema persistir, contacte um centro de assisténcia.

Cedimento do terreno proximo da base de
recarga.

Restabeleca o posicionamento correto dabase derecarga.
(Veja Par.2.3.1).

A base de carregamento nao foi calibrada
corretamente ou ha disturbios eletromagnéticos
nas proximidades da base.

Depoisde eliminarafonte de perturbagao, calibre abase de
recargaatravés do aplicativo. Consulte o Manual Completo.

O indicador luminoso da base de
recarga nao acende quando robot
estiver fora da base de recarga.

Falta a tensdo de alimentagao ou esta presente
uma avaria na base de recarga.

Verifique a ligacado correta a tomada de corrente do
alimentador. Verifique a integridade do cabo de conexdo
do alimentador.

O indicador da base de recarga
lampeja.

Existe uma avaria na base de carregamento.
Consulte o Manual Completo.

Desligue a base de recarga e ligue-a novamente apos
alguns minutos. Se o problema persistir, contacte um
centro de assisténcia.

A base de carregamento nao esta configurada
corretamente.

Configure a base de carregamento através do aplicativo.
Consulte o Manual Completo.

No teclado, estd aceso o icone
Warning

Sinaliza condi¢des de anomalia/avaria.

Consulte o app para maiores informagées ou consulte o
Manual Completo

O robot corta-relva para
temporariamente na area de
trabalho

Sinal fraco do GPS

Caso o problema persista, contacte um centro de
assisténcia




7. DADOS TECNICOS

ESPECIFICAGOES

TIPO: SRSA01 (veja a etiqueta do
produto)

TIPO: SRBAO1 (veja a etiqueta do
produto)

Dimensdes (BxAxP)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Depende do modelo: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)

Depende do modelo: 12,7 [kg]; 13,4 [kg];

Peso do robot corta-relva (Incerteza +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (%)
(Incerteza +/-0,1 [kg])
Altura de corte (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Diametro lamina 180 [mm] 260 [mm]
Velocidade de corte 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
Velocidade de movimento 22 [m/min] Depende do motr:in?:]c]):(g)él [m/min]; 28 [m/
Pendéncia maxima 45% 50%
Inclinagdo maxima ao longo do perimetro 20%
Tipologia do sistema de corte 4 1aminas de corte pivd 6 laminas de corte pivd
Codigo do dispositivo de corte 322104105/0

Nivel de poténcia acustica detectada

57 [dB] (A)

Depende do modelo: 56 [dB] (A); 60 [dB]
(A) ()

Incerteza das emissoes de ruido, KWA

1,47 [dB] (A)

Depende do modelo: 0,56 [dB] (A); 0,65
[dB] (A) ()

Nivel de poténcia acustica garantida

59 [dB] (A)

Depende do modelo: 57 [dB] (A); 60 [dB]
(A) )

Nivel acustico ao ouvido do operador

46,3 [dB] (A)

Depende do modelo: 45,2 [dB] (A); 48,6

alimentador [°C]

[dBI (A) ()
Classificagdo IP robot corta-relva IPX5
Classificacéo IP estagéo de recarga IPX1
Classificagao IP alimentador P67
Temperatura ambiente de funcionamento robot 0+50
corta-relva [°C]
Temperatura ambiente de funcionamento estacéo -10+ 50
de recarga [°C]
Temperatura ambiente de funcionamento -10 + 50

Capacidade de trabalho Depende do modelo (*) Depende do modelo (*)
Entrada: 100-240 Vca, 1,2 A; Saida: 30 Depende do modelo:
Vee, 2 A Entrada: 200-240 Vca, 0,8 A; Saida: 30
Utilize um dos codigos originais abaixo Vee, 4 A
ou posteriores atualizagdes (consulte um Utilize um dos codigos originais abaixo
revendedor autorizado STIGA) ou posteriores atualizagdes (consulte um
118204158/0 (UE) revendedor autorizado STIGA)
118204161/0 (UK) 118204159/0 (UE)
118204163/0 (CH) 118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Alimentagao Ou
Entrada: 100-240 Vca, 1,2 A; Saida: 30
Vee, 2A

Utilize um dos codigos originais abaixo
ou posteriores atualizagdes (consulte um
revendedor autorizado STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

)

Cabos de extensdo 30 Vcc permitidos

Utilize um dos cédigos originais abaixo ou posteriores atualizagdes (consulte um

revendedor aut

orizado STIGA)

Codigo: 1127-0010-01, Comprimento 5 m

Codigo: 1127-0020-0

1, Comprimento 15 m

Modelo bateria

Depende do modelo: 25,2V - 2Ah; 25,2V
- 2,5Ah;
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)

Depende do modelo: 25,2V - 5Ah; 25,2V —
2x5Ah; 25,2V — 2x6Ah (*)

Tempo de recarga

Depende do modelo: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

Depende do modelo: 150 [min]; 180 [min] (*)

Tempo de trabalho

Depende do modelo: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

Depende do modelo: 150 [min]; 270 [min];
330 [min] (*)

Conectividade

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Tecnologia de navegagao

AGS, GNSS-RTK

(*) Para mais informacdes sobre o modelo especifico, consulte 0 manual completo disponivel em linha (veja cédigo QR na

primeira pagina deste folheto).




NORSK - Oversettelse av originalinstruksjoner

Den komplette instruksjonshandboken er tilgjengelig:

> pa nettsiden stiga.com

> i Appen STIGA.GO, tilgjengelig pa App Store og Google Play

> ved & scanne QR-koden

Download full manual
stiga.com

MERK:instruksjoneneidenne handboken gjelderforalle
de autonome robotgressklippermodellene. Figurene, hvis
de ikke er spesifisert, refererer til SRSA01-plattformen.

MERK: Denne handboken inneholder grunnleggende
instruksjoner, hovedsakelig relaterttil sikkerhet. For riktig
installasjon ma den fullstendige bruksanvisningen (se
ovenfor) leses og folges noye.

1.

SIKKERHET

PABUD:
Les noye for bruk og oppbevar
for fremtidig referanse.

1

1. SIKKER BRUKSPRAKSIS

Opplaerlng

a. Lesinstruksjonene ngye, hakjennskap
til kommandoene og riktig bruk av
maskinen.

. La aldri barn, personer med nedsatt
fysisk, sensorisk eller mental evne,
eller uten erfaring og kunnskap, eller
personer som ikke er kjent med disse
instruksjonene, bruke maskinen.Lokale
forskrifter kan begrense operaterens
alder.

. Operatgren, eller brukeren, skal holdes
ansvarligforulykker ellerfarer sominvol-
verertredjeparterellertredjepartsutstyr.

Forberedelse

a.

Forsikre deg om at det automatiske
systemet for kantinngjeering er riktig
programmert som angitt.

. Undersgk med jevne mellomrom om-
radet der maskinen brukes, og fjern
steiner, pinner, ledninger og andre
fremmedlegemer som kan hindre bruk.

. Utfar en visuell inspeksjon av klippe-
bladene, bladboltene og klippeinnret-
ningen regelmessig for & kontrollere
at de ikke er slitte eller skadet. Bytt ut
slitte eller gdelagte klippeblad og bolter
parvis for & opprettholde maskinens
balanse.

d.

1

A1,

Varselsskilt ma plasseres rundt maski-
nens arbeidsomrade, hvis den brukes
i offentlige omrader eller er apen for
publikum. Skiltene ma hafelgende tekst:
“Advarsel! Automatisk gressklipper! Hold
degpaavstandtiimaskinen! Hold oppsyn
med barn!”.

DRIFT

Generell informasjon

a.

b.

g.

Ikke bruk maskinen med defekte vern
eller sikkerhetsinnretninger som ikke er
tilstede, for eksempel uten vern.

Ikke plasser henderellerfatterinaerheten
av ellerunder de roterende delene. Hold
alltid god avstand fra utkasterapningen.

. Ikke ta p& maskinens bevegelige deler

for de har stoppet helt.

. Bruk alltid solide sko og lange bukser

nar du bruker maskinen.

. Loft eller transporter maskinen aldri

mens motoren er i gang.

Fjern frakoblingen fra enheten:

- For du fjerner et hinder;

- Fer kontroll, rengjering eller arbeid pa
maskinen;

-Hvis den har blitt truffet av et
fremmedlegeme, ma du kontrollere
at maskinen er skadet,

- Hvis maskinen begynner & vibrere
unormalt, kontroller for skade far du
starter den pa nytt.

La ikke maskinen veere i drift uten tilsyn

i neerveer av kjeeledyr, barn eller andre

mennesker i neerheten.

Vedlikehold og oppbevaring

a.

b.

C.

Stram alle muttere, bolter og skruer godt
for sikker maskindrift.

Kontroller robotgressklipperen ofte for
slitasje eller forringelse.

Av sikkerhetsmessige grunner er det
nedvendig & bytte ut slitte eller gdelagte
deler.




d. Forsikre deg om at klippebladene kun
byttes ut med egnede reservedeler.

e. Forsikre deg om at batteriene er ladet
med riktig lader som er anbefalt av pro-
dusenten. Feil bruk kan fore til elektrisk
stot, overoppheting eller lekkasje av
etsende vaeske fra batteriet.

f. | tilfelle elektrolyttlekkasjer, vask med
vann/ngytraliseringsmiddel og kontakt
lege hvis veesken kommer i kontakt med
gynene osv.

g. Vedlikehold av maskinen ma utferes
i samsvar med produsentens instruk-
sjoner.

Resterende risiko

- Selv om produktet oppfyller alle sikker-
hetskrav, kan detfortsatt eksistere ytterli-
gere risikoer pa grunn av feil installasjon
og/eller uforutsigbare situasjoner.Det er
derfor ngdvendig at omradet som pro-
duktetopererer paerfrittfor gjenstander,
mennesker og dyr, og informerer alle
personer som kan ha tilgang, selv av og
til, til arbeidsomradet om mulige farer.

- Ved tordenveer med fare for lynnedslag
og generelt i pavente av darlige veerfor-
hold, anbefales deta ikke bruke produktet
og koble alt periferiutstyr fra stramnettet.
For & bruke produktet, koble periferiut-
styret til stromnettet igjen i henhold til
instruksjonene i handboken.

1.2. PRODUKTBESKRIVELSE

Robotgressklipperen (Fig. 2.A) er designet og bygget for
a klippe gress i hagen automatisk nar som helst pa dagen
eller natten.

Ihenholdtil de forskjellige egenskapene til overflaten som skal
klippes, kan robotgressklipperen programmerestil a jobbe pa
flere omrader avgrenset av en virtuell kant og forbundet med
virtuelle overfaringsbaner.

Narroboten eridrift, klipper den detomradet som eravgrenset
med den virtuelle grensen (Fig.2.B).Narrobotgressklipperen
er neer den virtuelle grensen (Fig. 2.B) eller meater pa en
hindring (Fig. 2.C) endrer bane i henhold til den valgte
navigasjonsstrategien.

Robotgressklipperen foretar automatisk og komplett klipping
av den avgrensede plenen.

Produktet fungerer via satellittsignal og krever installasjon av
en ladebase (Fig. 2.F, 2.G) med integrert satellittreferanse-
stasjon (Fig. 3.C), som ogsa kan installeres separat. Robot-
gressklipperen og referansesatellittstasjonen kommuniserer
med hverandre via 3G/4G-moduler utstyrt med SIM-kort.
Robotgressklipperens driftsteknologi er basert pa datakom-
munikasjon mellom STIGA Cloud og selve roboten. Abon-
nementsgebyret er obligatorisk for at robotgressklipper skal

fungere og avhenger av mengden data som ettersparres. En
mobilenhet (smarttelefon) kreves ogsa for & bruke produktet.
Enhver annen bruk kan veere farlig og forarsake skader pa
personer og/eller gjenstander. Falgende faller under feil bruk
(som et eksempel, men ikke begrenset til): & transportere
mennesker, barn eller dyr pamaskinen;transportere maskinen
med bil; bruke maskinen til & trekke eller skyve last; bruke
maskinen til klipping av vegetasjon som ikke er gress.

MERK: Abonnementsgebyret er obligatorisk for at
robotgressklipper skal fungere og avhengeravmengden
data som ettersporres.

1.3. SYMBOLER OG SKILT

ADVARSEL:
Les brukerveiledningen for du begynner a
bruke produktet.

ADVARSEL:

Fare for projeksjoner av gjenstander mot
kroppen.

Hold sikker avstand til maskinen under bruk.

ADVARSEL:

For aldri hender eller fotter inn i klippeinnret-
ningens kasse.

Fjern utkoblingsenheten for du arbeider pa
maskinen eller for du lofter den.
ADVARSEL:

For aldri hender eller fotter inn i klippeinnret-
ningens kasse.

Ikke klatre opp pa maskinen.

FORBUD:

Forsikre deg om at det ikke er mennesker
(spesieltbarn, eldre eller funksjonshemmede)
ogkjeeledyriarbeidsomradet mens maskinen
er i drift.

Hold barn, kjeledyr og andre mennesker pa
trygg avstand nar maskinen er i drift.
FORBUD:

lkke bruk hoytrykksspyler pa maskinen til a
rengjore eller vaske den.

@ PLPZRER

Enhet med isolasjonsklasse lll, drevet av
batteri (robotgressklipper) eller via spesiell
stromforsyning (ladebase og referansesta-
sjon).

Bruk den originale stromforsyningen med
egenskapene angitt pa typeskiltet.

Symbol for likestromforsyning.

Grad av beskyttelse motinntrengning av faste
kropper og vann.

Avfall fra elektrisk og elektronisk utstyr skal
gis til egnede anlegg for resirkulering og
=m | deponering.




Garantert lydeffektniva

1.4. STANS OG AVSKRUING AV
ROBOTGRESSKLIPPEREN UNDER SIKRE
FORHOLD

PABUD:

Sla alltid av robotgressklipperen under
sikre forhold for rengjoring, transport eller
vedlikehold.

1. Trykk pa “STOP” knappen (Fig. 1.A) for & stoppe
robotgressklipperen trygt og apne beskyttelsesdekselet
(Fig. 1.B).

2. Trykk pa avskruingsknappen (Fig. 1.E) i noen sekunder
og vent til LED-en pa samme knapp slas av.

3. Forst etter at LED-en er slukket (Fig. 1.E), ta ut
sikkerhetsnekkelen(Fig.1.D)foraslaavrobotgressklipperen
pa en trygg mate.

4. Lukk beskyttelsesdekselet (Fig. 1.B).

5. Robotgressklipperen er stanset eller slatt under sikre
forhold.

2. MONTERING

ADVARSEL:
A Ikke tukle med, fjerne, unnvike eller omga de

monterte sikkerhetsanordningene.

MERK:Formerinformasjon ominstallasjon av produktet,
kontakt en STIGA-forhandler.

KOMPONENTER FOR INSTALLASJON (Fig. 3)

(A) Ladebase, (B) Ladebase stremforsyning, (C) Satellit-
treferansestasjon, (D) Ladebasens festeskruer, (E) Brakett
for separat installasjon av satellittreferansestasjonen, (F)
Stremforsyning for separat installasjon av satellittreferan-
sestasjonen (valgfritt), (G) skjeteledninger fra 5 til 15 m, (H)
Mobil enhet (ikke inkludert).

2.1. KONTROLL AV INSTALLASJONSKRAV
2.1.1. KONTROLL AV HAGEN:

¢ Kontroller tilstanden til hagen for pavisning av virtuelle
grenser, hindringer og omréder som skal ekskluderes.

¢ Niveller bakken slik at det ikke dannes pytter som folge
av regn.

2.1.2, KONTROLL FOR INSTALLASJON AV
LADEBASE, STROMFORSYNINGEN OG
SATELITTREFERANSESTASJONEN:

EL-FARE:
A Det er nedvendig a klargjore en stikkontakt

som erisamsvar med gjeldendeloverilandet.

EL-FARE:

Den medfolgende kretsen ma beskyttes
av en differensialbryter (RCD) med en
aktiveringsstrom som ikke overstiger 30 mA.

EL-FARE:
A Ikke koble stromforsyningen til et stromuttak

hvis stopselet eller ledningen er skadet.

Ikke koble til og ikke ta pa en skadet ledning

for den kobles fra stromforsyningen.

En odelagt ledning kan skape kontakt med

spenningssatte deler.

1. Forbered etflattomrade pa kantenav plenenforaplassere
ladebasen. Ladestasjonen ber installeres pa et sted
innen rekkevidde av satellittsignaler, helst i et fullt synlig
omrade av hagen.

2. | omréadet foran ladebasen skal det veere et band som
er minst 2 m bredt og minst 3 m langt, fritt for hindringer.

3. Hvis himmelen ikke er helt synlig fra installasjonspunktet
til ladebasen, ma satellittreferansestasjonen installeres i
et annet omrade

MERK:Himmelen er & betrakte som fullstendig synlig nar
den er fri for en vinkel pa minst 120 grader i alle retninger.

ADVARSEL:
Stromkabelen, stroamforsyningsenheten,

skjoteledningen og enhver annen elektrisk
kabel som ikke tilhgrer produktet, ma forbli
utenfor klippeomradet for 4 holde dem unna
farlige bevegelige deler og for a unnga skade
pa kablene som kan bringe dem i kontakt med
deler under spenning.

4. Gjerklartinstallasjonsomradet for materenslik atdenikke
kansenkes nedivannunderalle slags veerforhold. Installer
helst i et lukket rom beskyttet mot atmosfeeriske stoffer,
i en posisjon som ikke lett kan nas av uvedkommende.

2.1.3. KONTROLL FOR DEFINERING AV VIRTUELLE
GRENSER:

1. Kontrolleratden maksimale hellingen pa arbeidsomradet
er mindre enn eller lik 45 % eller 50 %, avhengig av
modellen (se avsn. 7 TEKNISKE OPPLYSNINGER).
For & definere de virtuelle grensene, respekter reglene
visti Fig. 4.

ADVARSEL:
Roboten kan klippe overflater med en
maksimal helling pa 45 % eller 50 %, avhengig

av modellen.
Hvis instruksjonene ikke folges, kan roboten
gli og forlate arbeidsomradet

ADVARSEL:
Omrader med hellinger som er storre enn
tillatte hellinger kan ikke klippes. Plasser den

virtuelle grensen for skraningen, slik at dette
omradet ekskluderes fra klippingen.



2.

Kontroller hele arbeidsflaten: evaluer hindringene og
omradene som skal utelukkes fra arbeidsomradet som
ma avgrenses.

2.2. KRITERIER FOR AVGRENSNING

AV ARBEIDSOMRADER 0OG
OVERFQORINGSBANER

. Der det finnes et fortau eller en sti pa samme niva som

plenen, kan den virtuelle grensen falle sammen med
kanten av fortauet (Fig. 5.A).

. Derdetfinnes etsvemmebasseng, damellerutgraving, ma

denvirtuelle grensen programmeresienavstand pa minst
1 meter. Hvis bassenget, dammen eller utgravningen er
plassertienden av en skraning, ma den virtuelle grensen
programmeres i en avstand pa minst 1,5 meter (Fig.5.B).

. Nar det gjelder treer med utstikkende rotter, ma den

virtuelle grensen programmeres pa en slik mate at
den hindrer robotgressklipperen i & passere pa ujevne
overflater (Fig. 5.C).

. Den virtuelle kanten ma programmeres slik at

robotgressklipperen holder seg i en avstand pa minst 30
cm fra omrader med grus eller pukk (Fig. 5.D).

. Ved hellinger ma det som star det som star gjengitt i

avsn.2.1.3.

. Ved sammenhengende konstruksjonselementer (vegger,

gjerder, hekker osv.) med en hoyde over 50 cm, mé den
virtuelle grensen programmeres i en avstand pa minst 40
cm fra dem (Fig. 5.E).

. lalle andre tilfeller ma den virtuelle grensen overholde en

minimumsavstand pa 30 cm mellom robotgressklipperen
og hindringen (Fig. 5.F).

. Ved avgrensning av hindringer mindre enn 150 cm fra

hverandre, avgrens dem som en enkelt hindring med
respekt for avstandene angitt ovenfor (Fig. 5.G).

VARSEL:
A Driftsomradet og generelt omradene som

robotgressklipperen kan navigere i, ma
avgrenses med et gjerde som rotoben ikke
kommer seg over.

2.2.1. SMALE PASSASJER

1.

2.

Ved smale passasjer ma avstanden mellom to virtuelle
grenser vaere Z 22 m (Fig. 6.A).

I tilfelle av en passasje der avstanden mellom de virtuelle
grensene ville vaere <2m, den delen av omradet utenfor
smalner (Fig. 6.A) det kan hende robotgressklipperen
ikke kan na den pa automatisk vis. | dette tilfellet ma to
separate virtuelle klippesoner programmeres (Fig. 6.B)
og koble dem til en virtuell overferingsbane (Fig. 6.C).
Se hele handboken.

2.2.2. OVERFQRINGSBANER
Omraderihagenderdetfinnes omrader somikke skalklippes,
mé forbindes med overferingsbaner. Overfaringsruter ma
overholde maksimal gradientgrense pa 20 %.

1.

Finn, blant de mulige passasjene, den enkleste
overfaringsveien som lar deg holde sterst avstand fra
eventuelle hindringer og som ikke krysser omrader som
vanligvis brukes til parkering, kjoretoytransport eller
pavirkes av menneskestremmer.

2. Overfgringsbanen omfatter en mangvreringssone som
strekker seg 1 m til hayre og 1 m til venstre for den
registrerte banen (Fig.7.A).Felgende minimumsavstander
mellom manevreringsomrédet og de ulike delene av
hagen skal overholdes: 30 cm fra hindringer avgrenset
av virtuelle perimetre eller non-cutting soner (Fig. 7.B),
30 cm fra ubundne faste hindringer eller giennomgéende
konstruksjonsdeler (Fig.7.C), 1mfraoffentligvei(Fig.7.D),
1m fra svommebassenger (Fig. 7.E), 1 m fra gangveier
(Fig. 7.F), 1m fra klipper eller bratte skraninger (Fig.7.G).

. Ved smale passasjer der de ovenfor nevnte avstandene
ikke kan observeres, ma passasjen avgrenses med
barrierer som ikke kan krysses hvis de ikke allerede er
til stede.

w

MERK: Registrerte overfgringsbaner innenfor smale
passasjer kan ha utilstrekkelig mottak av satellittsignaler,
noe som pavirker robotgressklipperens driftsngyaktighet.

2.3. INSTALLASJON AV KOMPONENTENE

EL-FARE:

Bruk kun batteriladeren og materen som
er levert av produsenten. Uegnet bruk
kan forarsake elektriske stot og/eller
overoppheting.

VARSEL:

Kuttefare for hendene.

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a
kutte hendene.

VARSEL:

Fare for stov i gynene.

Bruk vernebriller for & unngéa fare for stov
i oynene.

EL-FARE:

Koble til stromforsyningen kun nar alle
installasjoner er fullfort. Sla eventuelt av
den generelle stromforsyningen under
installasjonen.

2.3.1. INSTALLASJON AV LADEBASE

Ladebasenkaninstalleres pa kanten av arbeidsomradeteller

i et omrade koblet til den via en overfaeringsbane.

1. Kontroller installasjonskravene som angitt i avsn. 2.1.2.
2. Om nedvendig forberede bakken slik at overflaten av
ladebasen (Fig. 8.L) er p4 samme niva som plenen, ma
bakken veere helt flat og kompakt for 8 unngé deformering
av ladebasens overflate.

. Fest ladebasen (Fig. 8.L) til bakken med festeskruene
(Fig. 8.M).

. Kontroller atsatellittreferansestasjonen (Fig.8.A) erkoblet
til ladebasen via kontakten sin.

. Koble stramforsyningentilladebasen og skru pa kontakten.

. Koble materens stopsel til stramuttaket.

. Kontroller at nar robotgressklipperen ikke er i ladebasen,
lyset pa ladebasen (Fig. 8.N) er tent (se avsn. 3.3).
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2.3.2. INSTALLASJON AV
SATELITTREFERANSESTASJONEN

Satellittreferansestasjonen (Fig. 8.A) krever full sikt av
himmelen. Den leveres med ladebasen og er installert under
beskyttelsesdekselet (Fig. 8.C).

| tilfelle ladebasen (Fig. 8.L) ikke plassert i et omrade hvor
himmelen er helt synlig, ma satellittreferansestasjonen
fiernes (Fig. 8.A) fra ladebasen og installer den i et omrade
der det er full sikt til himmelen. Himmelen er & betrakte som
fullstendig synlig nar den er fri for en vinkel pa minst 120
grader i alle retninger.

Se den komplette handboken for separat installasjon av
satellittreferansestasjonen.

VARSEL:

Av sikkerhetsgrunner ma satellittreferanse-
stasjonen aldri flyttes etter programmering
av virtuelle grenser, overforingsbaner og
omrader som skal unngas. Robotgressklip-
peren kan forlate det programmerte arbeids-

omradet. Hvis referansestasjonen flyttes, er
omprogrammering ngdvendig.

2.3.3. LADING AV ROBOTGRESSKLIPPER ETTER
INSTALLASJON

For du bruker produktet for forste gang, lad opp batteriene
i minst 2 timer.

2.4. PROGRAMMERING AVVITUELLE GRENSER,
OVEROFRINGSRUTER OG OMRADER SOM
SKAL UNNGAS

Programmeringen av virtuelle grenser, overfgringsveier og
omrader som skal unngas, gjeres ved a bruke de respektive
veiviserprosedyrene i "STIGA.GO"-APPEN. Prosedyren
krever at du veileder robotgressklipperen manuelt ved a ga
ved siden av den i henhold til de generelle kriteriene angitt
iavsn.2.2.

VARSEL:
Driftsomradet eller banene som brukes av

maskinen til & overfere den, ma stilles inn
slik at de ikke inkluderer offentlige rom,
omrader som vanligvis brukes til parkering,
for transport av kjoretoy eller der hvor det
finnes menneskestremmer for dunnga skade
pa personer, ting eller uhell ved kjoretoy.

VARSEL:

Forsin egen sikkerhet og foraunnga skade pa
mennesker, dyr ellerting, ma operatoren forst
kjenne til omradet der robotgressklipperen
styres manuelt.

Nar du kjorer roboten, ga forsiktig for a
unnga a falle.

VARSEL:

Driftsomradet og generelt omradene som
robotgressklipperen kan navigere i, ma
avgrenses med et gjerde som rotoben ikke
kommer seg over.

Gjor inngjerdingen passe stor eller har tilsyn
med robotgressklipperen under drift.

3. DRIFT

3.

1. MANUELL DRIFT AV
ROBOTGRESSKLIPPEREN

Robotgressklipperen kan brukes uten & utfere den beskrevne
programmeringen av arbeidstidene.| denne modusen utfarer
robotgressklipperen enarbeidssyklus, gartilbake tilladebasen
og blir der til neste manuelle start.

For & bruke maskinen i denne modusen, er det imidlertid
nodvendig & programmere de virtuelle grensene, overfo-
ringsbanene og omradene som skal unngas (se avsn. 2.4).

1.

2.

Plasser robotgressklipperen pa ladebasen eller i alle fall

innenfor omkretsen av installasjonen.

Trykk pa “STOP” knappen (Fig. 1.A) for & apne dekselet

(Fig. 1.B) og ga inn pa kommandokonsollet (Fig. 1.C).

. Trykk pa “ON/OFF” knappen (Fig. 1.E) i 5 sekunder for &
skru pa robotgressklipperen.

. Trykk pa knappen “VELG MODUS” (Fig. 1.F), helt til det
ene ikonet “ENKEL ARBEIDSSYKLUS” blinker (Fig. 1.L).

. Trykk pa “BEKREFT” knappen (Flg. 1.G). Ikonet (Fig. 1.L)
lyser fast for & bekrefte operasjonen.

. Lukk dekselet (Fig. 1.B). Robotgressklipperen starter

arbeidet.

MERK: denne modusen garanterer kanskje ikke
tilstrekkelig dekning av hagen, bade nar det gjelder
tid og med hensyn til jevnt klipperesultat, spesielt hvis
hagen har en uregelmessig form. For & oppn& maksimal
effektivitetfor robotgressklipperen, anbefales det & utfore
programmering av arbeidstidene.

3.

2. BESKRIVELSE AV KOMMANDOENE SOM
FINNES PA ROBOTGRESSKLIPPEREN

Liste over kommandoer, indikatorer og deres funksjon:

“STOP” knapp (Fig. 1.A): den brukes til sikkerhetsstopp
for robotgressklipperen.

“SIKKERHETSNGKKEL” (Fig. 1.D): brukes til
sikkerhetsstenging av robotgressklipperen.

“ON/OFF” knapp (Fig. 1.E): brukes til & sla
robotgressklipperenav og pa ogtil atilbakestille alarmene.
“VELG MODUS" knapp (Fig. 1.F): den brukes til & velge
driftsmodus for robotgressklipperen og for & tvinge den
tilbake til ladebasen.

“BEKREFT” knapp (Fig. 1.G): brukes til & bekrefte innstilt
driftsmodus.

Lysende ikon “PROGRAMMERT KLIPPING” (Fig. 1.1):
brukestil 4 vise innstillingen for det planlagte programmet.
Lysendeikon“ENKELARBEIDSSYKLUS”(Fig.1.L):brukes
til & vise innstillingen for den enkelte arbeidssyklusen.
Lysende ikon “RETUR TIL BASE” (Fig. 1.H): brukes til &
viseinnstillingenfortvungenreturtil robotgressklipperens
ladebase.

“BLUETOOTH” knappen (Fig. 1.M): skal kun brukes av
servicesenteret for diagnostisering.

Lysende “ALARM” ikon (Fig. 1.N): brukes til visning av
alarmtilstander.

Lysende “BATTERI” ikon (Fig. 1.0): brukes til & vise
batteriladingen.

MERK:Forenmerdetaljertbeskrivelse avkommandoene
som er oppfert ovenfor, se den komplette handboken.




3.3. DRIFT AV LADEBASE

Ladebasen er utstyrt med en varsellampe (Fig. 8.N) som
lyser opp som falger:
¢ Lys av: ladebasen ikke far strom, eller roboten er i.
* Fastlys: robotgressklipperen er ikke koblet til ladebasen,
og omkretssignalet blir overfort pa riktig.
¢ Blinkende lys: ladebasen er ikke riktig konfigurert, eller
det er en feil i ladebasen. Se hele handboken.

3.4. LADING AV BATTERIET

Prosedyren “LADING AV BATTERI” gjor det mulig & lade
robotgressklipperen manuelt.

1. Plasser robotgressklipperen pa ladebasen (Fig. 9.R).

2. Skyvrobotgressklipperen péladebasen helttilladekon-
takten kobles til (Fig. 9.S).

3. Trykk pa“STOP”knappen (Fig.9.A) for a &pne dekselet
(Fig. 9.B) og g& inn pa kommandokonsollet (Fig. 9.C).

4. Skru pa robotgressklipperen ved & bruke “ON/OFF”
knappen (Fig. 9.E).

5. Det lysende “BATTERI” ikonet (Fig. 9.0) blinker blatt,

robotgressklipperen lades.

Lukk dekselet (Fig. 9.B).

La robotgressklipperen lade i minst den tiden som star

oppfertiavsn.2.3.3.

No

MERK: Lading av batteriet for vinteroppbevaring ma utferes
som angitt i avsn. 4.3.

3.5. REGULERING AV KLIPPEHGYDEN

For & justere klippehayden, folg den veiledede prosedyren
i APPEN.

VARSEL:
Ikke beror klippeinnretningen mens du
justerer klippehgoyden.

MERK:Gresslengdenklippetav robotgressklipperenma
ikke overstige 10 mm.

4, VEDLIKEHOLD

VARSEL:
Bruk kun originale reservedeler.

VARSEL:
Ikke tukle med, fjerne, unnvike eller omga de
monterte sikkerhetsanordningene.

VARSEL:
Kuttefare for hendene.
Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a
kutte hendene.
VARSEL:
Fare for stov i oynene.
Bruk vernebriller for & unnga fare for stov
i oynene.

ADVARSEL:

Hvis du bruker for mye vann kan dette fore
til infiltrasjon som kan skade de elektriske
komponentene.

FORBUD:

Ikke bruk vannstraler under trykk.

FORBUD:

Forikke a skade de elektriske og elektroniske
komponentene pa ugjenkallelig vis, ma ikke
roboten legges i vann, verken delvis eller
fullstendig.

FORBUD:

Ikke vask de innvendige delene pa roboten
for ikke & skade de elektriske og elektroniske
komponentene.

FORBUD:

Brukikkelgsemiddel eller bensin da dette kan
skade de lakkerte overflatene og plastdelene.

Q0 QP

4.1. PLANLAGT VEDLIKEHOLD

Serg for & rengjere produktet regelmessig og bytte ut slitte
deler for bedre bruk og lengre levetid.

Utferinngrepene med denhyppighetensomerangittitabellen.

HYPPIGHET
Ukentlig

KOMPONENT
Klippeblad

TYPE INNGREP
Rengjer kniven og
kontroller om den er godt
slipt. (Se avsn. 4.2)

Hvis klippebladet er

boyd pé grunn av stet
eller dersom det er slitt,
skal det skiftes ut. (Se
avsn.4.2)

Rengjer og fiern eventuelle
oksideringer. (Se den
komplette handboken)

Ladekontakter

Manedlig Robotgressklipper |Foreta rengjeringen.
(Se den komplette
handboken)

Sjekk for slitasje eller

Ladebase og

matekabler forringelse, og bytt dem
ut om nedvendig. (Se den
komplette handboken)
Pé& slutten av Batteri Utfer ladingen for

klippesesongen eller
hver sjette maned hvis
robotgressklipperen
ikke brukes

for-oppbevaring av
batteriet. (Se avsn. 4.3)

Arlig eller ved endt
klippesesong

Robotgressklipper | Arlig service skal
utfores hos et autorisert
servicesenter. (Se

avsn.4.1)

Det er nedvendig & utfore arlig service pa et autorisert
servicesenter for & holde robotgressklipperen i god stand.



MERK: eventuelle feil p& grunn av manglende 5. TRANSPORT,OPPBEVARlNG oG
giennomfering av arlig service blir ikke dekket av KASSERING

garantien.
5.1. TRANSPORT
4.2. BYTTE AV KLIPPEINNRETNINGENE

MERK: Vi anbefaler & bruke originalemballasjen for

1. Stans robotgresslklipperen paentrygg mate (§?_avsn.1 4). transport over lange avstander.
2. Snurobotgressklipperenopp-ned, og pass paéikke skade
det overliggende dekselet. 1. Stansrobotgressklipperen paentryggmate (Seavsn.1.4).
3. Skru ut festeskruene (Fig. 10.E). 2. Rengjer robotgressklipperen (Se den komplette
4. Skift utklippebladene (Fig. 10.D) og skru ut festeskruene handboken)
(Fig. 10.E). 3. Loft robotgressklipperen etter handtaket (Fig. 11.D) og
5. Skru fast festeskruene (Fig. 10.E). bzer den, og pass pa & holde klippebladet pa avstand
fra kroppen.
4.3. VEDLIKEHOLDOMVINTEREN AVBATTERIET
OG OPPBEVARING 5.2. OPPBEVARING
1. Lad batteriet i henhold til veiviseren i appen, tilgiengelig ~ Robotgressklipperen mé oppbevares liggende, pa et
fra "Innstillinger" -siden. tort og frostfritt sted etter at du har rengjort og ladet
2. Rengjer robotgressklipperen (Se den komplette batteriet om vinteren (se Kap. 4). Koble ladebasen og
handboken) satellittreferansestasjonen fra stremnettet under lange

3. Oppbevarrobotgressklipperenpaettortstedderdenikke ~ Perioder med inaktivitet.
kan fryse, mens du forsikrer deg om at den er avskrudd. 5.3. KASSERING

sedyren, se den komplette handboken. Kontakt etautorisertservicesenter for afierne
batteriet fra robotgressklipperen.

MERK: For mer detaljert informasjon om vinterladepro- f VARSEL:

MERK: Registeringenav ladingenvedbruk av prosedyren
i appen er ngdvendig for at garantien skal veere gyldig.

—_

. Kasser emballasjen pa en baerekraftig mate i passende

4.4. UTSKIFTNING AV BATTERI oppsamlingsbeholdereellerleverinntilegne miljgstasjoner
Utskiftning av batteriet skal kun utferes av PERSONELL FRA som er autorisert for innsamling.

STIGAS TEKNISKE ASSISTANSE TJENESTE. 2. Kasser robotgressklipperen i samsvar med lokale
Hvis du trenger & bytte batteri, kontakt et servicesenter eller forskrifter.

forhandleren. 3. Kontakt aktuelle anlegg for resirkulering og kassering, da

robotgressklipperen er klassifisert som WEEE (Waste of
Electrical and Electronic Equipment).

4. Kasser gamle eller utslitte batterier pa en bzerekraftig
mate i passende oppsamlingsbeholdere eller lever inn
til egne miljostasjoner som er autorisert for innsamling.



6. PROBLEMLOSNING

VARSEL:

A

Stans robotgressklipperen og sett den pa plass pa en trygg mate (Se avsn. 1.4).

Nedenfor finnes en liste over eventuelle avvik som kan oppsta i lgpet av arbeidsfasen.

PROBLEM ARSAKER LOSNINGER
Skive eller klippeblad er gdelagt Skift ut odelagte komponenter (Se avsn. 4.2).
Klippeinnretningen er tilstoppet av rester Stans robotgressklipperen pa en trygg mate (Se
(band, tau, plastdeler, etc.). avsn. 1.4). Los ut klippebladet.
Robotgressklipperen har blitt startet med Stans robotgressklipperen pa en trygg mate (Se
. . tilstedeveerelse av uforutsette hindringer avsn. 1.4). Fjern hindringene og start roboten pa nytt.
Unormale vibrasjoner.

Robotgressklipperen braker.

(greiner som har falt ned, gjenglemte
gjenstander etc.).

Feil pa elektromotoren.

Bytt ut motoren, kontakt et servicesenter.

For hoyt gress.

Ok klippehgyden (Se avsn. 3.5).

Foreta en forhandsklipp av omradet med en vanlig
gressklipper.

Robotgressklipperen plasserer

seg ikke korrekt inne i ladebasen.

Problemer med ladebasens antenne.

Ta kontakt med et servicesenter dersom problemet
vedvarer.

Grunnen gir etter i neerheten av ladebasen.

Gijenopprett riktig plassering av ladebasen. (Se
avsn.2.3.1).

Ladebasen er ikke kalibrert riktig, eller det er
elektromagnetiske forstyrrelser i naerheten
av basen.

Etter & ha fjernet kilden til forstyrrelse, kalibrer ladebasen
ved hjelp av appen. Se hele handboken.

Varsellyset pa ladebasen lyser
ikke nar roboten er ute av
ladebasen.

Det er ingen stremforsyning eller det er en feil
ved ladebasen.

Kontroller at stremforsyningsenheten er riktig
tilkoblet stromuttaket. Kontroller helheten ved
tilkoblingsledningen p& materen.

Ladebaselyset blinker.

Det er en feil ved ladebasen. Se hele
handboken.

Koble fra ladebasen og sl& den pa igjen etter noen
minutter. Ta kontakt med et servicesenter dersom
problemet vedvarer.

Ladebasen er ikke riktig konfigurert.

Konfigurer ladebasen via appen. Se hele handboken.

Pa tastaturet er Warning-varselet
tent

Varsler forhold av feil/skade.

Se appen for mer informasjon eller se den komplette
handboken.

Robotgressklipperen stopper
midlertidig i arbeidsomradet

Svakt GPS-signal

Ta kontakt med et servicesenter dersom problemet
vedvarer




7. TEKNISKE DATA

NO

SPESIFIKASJONER

TYPE: SRSA01 (se produktetikett)

TYPE: SRBAO1 (se produktetikett)

Dimensjoner (BxHxD)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Avhengig av modell: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)

Avhengig av modell: 12,7 [kg]; 13,4 [kg];

Robotgressklipperens vekt (Usikkerhet +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (*)

(Usikkerhet +/-0,1 [kg])
Klippehoyde (Min-Maks) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Bladdiameter 180 [mm] 260 [mm]
Kuttehastighet 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
Fremdriftshastighet 22 [m/min] Avhengig av mor:?rllll: (2:)1 [m/min]; 28 [m/
Maksimal helling 45 % 50 %

Maksimal helling langs omkretsen

20

%

Type klippesystem

4 svingbare klippeblader

6 svingbare klippeblader

Artikkelnummer for klippeinnretning

322104105/0

Pavist lydeffektniva

57 [dB] (A)

Avhengig av modell: 56 [dB] (A); 60 [dB]
(A) ()

Usikkerhet om stoyutslipp, KWA

1,47 [dB] (A)

Avhengig av modell: 0,56 [dB] (A); 0,65
[dB] (A) ()

Garantert lydeffekiniva 59 [dB] (A) Avhengig av mod(il)l: ?Z) [dB] (A); 60 [dB]

Akustisk nivé ved operatarens ore 46,3 [dB] (A) Avhengig av modell: 45,*2 [dB] (A); 48,6
[dBI (A) ()

Robotgressklipper IP-klassifisering IPX5

IP-klassifisering av ladebasen IPX1

Mater IP-klassifisering P67

Omgivel mperatur for robotgressklipper [° C] 0+ 50

Omygivelsestemperatur for ladebase [° C] -10 + 50

Omgivel mperatur for materdrift [° C] -10 = 50

Arbeidskapasitet Avhengig av modell (*) Avhengig av modell (*)

Stremforsyning

Input: 100-240 VAC, 1,2 A; utgang: 30 Vcc,
2A
Bruk en av de originale kodene nedenfor
eller pafelgende oppdateringer (kontakt en
autorisert STIGA-forhandler)

118204158/0 (EU)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Avhengig av modell:
Input: 200-240 VAC, 0,8 A; utgang: 30 Vcc,
4A
Bruk en av de originale kodene nedenfor
eller pafelgende oppdateringer (kontakt en
autorisert STIGA-forhandler)
118204159/0 (EU)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Eller
Input: 100-240 VAC, 1,2 A; utgang: 30 Vcc,
2A
Bruk en av de originale kodene nedenfor
eller pafelgende oppdateringer (kontakt en
autorisert STIGA-forhandler)
118204158/0 (EU)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

30 VDC skjoteledninger tillatt

Bruk en av de originale kodene nedenfor eller pafelgende oppdateringer (kontakt en
autorisert STIGA-forhandler)
Kode: 1127-0010-01, Lengde 5 m
Kode: 1127-0020-01, Lengde 15 m

Avhengig av modell: 25,2V - 2Ah; 25,2V

Avhengig av modell: 25,2V - 5Ah; 25,2V —

Batterimodell - 2,5Ah; 2x5Ah; 25,2V - 2x6Ah (*)
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)
. Avhengig av modell: 40 [min]; 60 [min]; 80 | Avhengig av modell: 150 [min]; 180 [min] (*)
Ladetid e A
[min]; 150 [min] (*)
Arbeidsokt Avhengig av modell: 40 [min]; 60 [min]; 90 Avhengig av modell: 150 [min]; 270 [min];
[min]; 150 [min] (*) 330 [min] (*)
Tilkobling Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigasjonsteknologi

AGS, GNSS-RTK

(*) du finner mer informasjon om den spesifikke modellen i den komplette handboken som er tilgjengelig pa nettet (se QR-

kode pa ferste side i denne handboken).
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SVENSKA - Oversittning av originalinstruktionerna

Hela bruksanvisningen finns tillgénglig pa:
> pa webbplatsen stiga.com

> iappen STIGA.GO, som artillgénglig pa App Store och Google Play

> genom att skanna QR-koden

Download full manual
stiga.com

ANMARKNING: Anvisningarna i den har handboken
galler alla robotgrésklipparna. Om inget annat anges
avser illustrationerna SRSA01-plattformen.

OBS: Denna handbok innehaller grundlaggande
instruktioner, framst relaterade till sékerhet. For korrekt
installation maste den kompletta bruksanvisningen (se
ovan) lasas och féljas noggrant.

1.

SAKERHET

SKYLDIGHET:
Las noga fére anvéandning och
sparaforframtida konsultation.

1

1. SAKRA DRIFTMETODER

Utblldnlng

a. Lasinstruktionernanoggrant, lark&nna
kommandona och maskinens korrekta
anvandning.

. Lat aldrig barn, personer med nedsatt
fysisk, sensorisk eller mental férméaga,
eller utan erfarenhet och kdnnedom,
ellerpersonersominte kédnnertilldessa
instruktioneranvanda maskinen.Lokala
regler kan begransa operattrens alder.

. Operatéren elleranvandaren skahéllas
ansvarig forolyckor eller faror som berér
tredje part eller tredje parts utrustning.

Forberedelse

a.

Se till att det automatiska avgranss-
ningsstaketet &r korrekt programmerat
enligt anvisningarna.

. Kontrollera regelbundet omradet dar
maskinen anvands och ta bort stenar,
pinnar, kablar och andra frammande
foremal som kan hindra anvandningen.

. Utfér regelbundet en visuell inspektion
av knivarna, knivbultarna och klippag-
gregatet for att kontrollera att de inte &r
slitna eller skadade. Byt ut slitna eller
skadade knivar och bultar parvis for att
bibehalla maskinens balans.

. Varningsskyltar maste placeras runt

maskinens arbetsomrade, om den

1

A1

anvands i allméanna utrymmen eller i ut-
rymmen som &r éppna for allmanheten.
Signalernaskahafoéljande text: "Varning!
Automatisk grasklippare! Hall dig pa
avstand fran maskinen! Overvaka barn!

FUNKTIONSSATT

Allman information

a.

b.

c.
d.

e.

f.

g.

Anvéandinte maskinenmedtrasigaskydd
eller om sakerhetsanordningar inte ar
installerade, till exempel utan skydd.
Lagg inte hander eller fotter nara eller
underderoterande delarna.Hall dig alltid
borta fran tdmningsdppningen.

Rérinte vid maskinensrérligadelarinnan

de har stannat helt.

Anvand alltid robusta skor och langbyxor

nér du anvander maskinen.

Lyft ellertransporterainte grasklipparen

nar motorn ar igang.

Ta bort inaktiveringsenheten fran en-

heten:

- Innan du tar bort ett hinder;

- Innan du kontrollerar, rengér eller utfér
arbeten pa maskinen;

- Ommaskinentraffas av ettframmande
féremal, kontrollera om maskinen &r
skadad;

- Om maskinen bérjar vibrera onormalt,
kontrolleraom den ar skadad innan du
startar om den.

Lat inte maskinen vara pa utan uppsikt

i ndrvaro av husdjur, barn eller andra

personer i narheten.

Underhall och férvaring

a.

b.

C.

Dra &t alla muttrar, bultar och skruvar
ordentligt for séker maskinanvandning.
Kontrollerarobotgrasklipparen oftamed
avseende pa slitage eller férsamring.
Av sdkerhetsskal ar det nédvandigt att
byta ut slitna eller skadade delar.

. Se till att knivarna endast byts ut med

lAmpliga reservdelar.




e. Se till att batterierna laddas med rétt
laddare som rekommenderas av tillver-
karen. En felaktig anvandning kan leda
till elektriska stétar, dverhettning eller
lackage av fratande vatska fran batteriet.

f. Videlektrolytlackage, tvatta med vatten/
neutraliseringsmedel och kontakta laka-
re vid kontakt med 6gonen etc.

g. Maskinunderhallmaste utférasienlighet
med tillverkarens instruktioner.

Kvarstaende risker

- Aven om produkten uppfyller alla séker-
hetskrav kan det finnas ytterligare risker
pa grund av felaktig installation och/
eller oférutsagbara situationer. Det ar
darfér ndédvandigt att halla det omrade
dar produkten anvands fritt fran foremal,
manniskor och djur. Informera alla per-
sonersom kan hatilltrade, aventillfalligt,
tillarbetsomradet om de méjligafarorna.

- Vid askvader med risk for blixtnedslag
ochvidrisk for daliga vaderférhallanden
rekommenderar vi att du inte anvander
produkten och att du kopplar bort all
kringutrustning fran stromférsorjningen.
For att anvanda produkten, ateranslut
kringutrustningentill stromférsérjningen
enligt instruktionerna i handboken.

1.2. PRODUKTBESKRIVNING

Robotgrasklipparen (fig.2.A) &r utformad och konstruerad for
automatisk gréasklippning i av trddgardsgrasmattor nér som
helst under dagen eller pa natten.

Enligt de olika egenskaperna pa ytan som ska klippas kan
robotgrasklipparen programmeras for att arbeta pa flera
omréden som avgrénsas av en virtuell grédns och ar anslutna
med virtuella forflyttningsvagar.

Under driften klipper robotgrasklipparen inom omradet som
begransasav envirtuellgrans (fig.2.B). Narrobotgrasklipparen
ar nara den virtuella gransen (fig. 2.B) eller stéter pa ett
hinder (fig. 2.C) &ndrar den sin bana enligt den valda
navigeringsstrategin.

Robotgrasklipparen klipper hela den avgransade grdsmattan
automatiskt.

Produkten fungerar via satellitsignal och kréver eninstallation
av en laddningsbas (fig. 2.F, 2.G) med en integrerad
satellitreferensstation (fig. 3.C), som ocksa kan installeras
separat. Robotgréasklipparen och satellitreferensstationen
kommunicerar med varandra via 3G/4G-moduler utrustade
med SIM-kort. Robotgréasklipparens driftsteknik bygger
pa datakommunikation mellan STIGA:s moln och sjalva

roboten. For att anvénda robotgrasklipparen kréavs en
abonnemangsavgift som beror pa hur mycket data som
behdvs. En mobil enhet (smartphone) krévs ocksa for att
anvanda produkten.

Vilken som helst annan anvandning anses som farlig och
orsakar kroppsskador och/eller materialskador. Féljande &r
felaktig anvandning (som exempel men inte begransat till):
att transportera ménniskor, barn eller djur pa maskinen; att
aka med pa grasklipparen; att anvanda grasklipparen for att
dra eller skjuta pa laster; att anvéanda maskinen for att skara
vegetation som inte ar gréasbevuxen.

ANMARKNING: Fér att anvanda robotgrasklipparen
kravs en abonnemangsavgift som beror pa hur mycket
data som behdévs.

1.3. SYMBOLER OCH SKYLTAR

VARNING:
Las anvandarensinstruktionerinnan dubérjar
anvanda produkten.

VARNING:

Risk for utflygande foremal mot kroppen.
Hall sékerhetsavstand till maskinen under
driften.

VARNING:

Foraldrigin hander eller fétter i utrymmet dér
klippaggregatet sitter.

Ta bort inaktiveringsanordningen innan du
arbetar pa maskinen eller innan du lyfter den.
VARNING:

Fér aldrig in hdnder eller fotter i utrymmet dar
klippaggregatet sitter.

Satt dig inte pa maskinen.

FORBUD:

Setill att detinte finns nagra personer (sarskilt
barn, aldre eller funktionshindrade) och hus-
djuriarbetsomradet medan maskinen aridrift.
Hall barn, husdjur och &vriga personer pa ett
sakert avstand nar maskinen &r igang.
FORBUD:

Anvand inte hogtryckstvattar pa maskinen
for att rengora eller tvatta den.

Apparat med isolationsklass lll, drivs med
batteri (robotgrasklippare) eller via sarskild
stromforsorjningsenhet (laddningsbas och
referensstation).

Anvédnd originalt ndtaggregat med de
specifikationer som star pa markskylten.
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Skyddsklass motintrdngning av fasta @mnen
och vatten.

Avfallfran elektrisk och elektronisk utrustning,
K som ska levereras till 1Ampliga anldggningar
—

for atervinning och bortskaffande.

IPXX

Ljudeffektniva som garanteras

1.4. STOPPA OCH STANGA AV .
ROBOTGRASKLIPPAREN PA ETT SAKERT
SATT

SKYLDIGHET:

Stang alltid av robotgréasklipparen under
sakra forhallanden fére reng6ring, transport
eller underhall.

1. Tryck pa "STOPP"-knappen (fig. 1.A) for att stoppa
robotgrasklipparen i sékra férhallanden och 6ppna
skyddskapan (fig. 1.B).

2. Tryck paavstangningsknappen (fig. 1.E) inagra sekunder
och vanta tills lysdioden pa samma knapp slocknar.

3. Narlysdiodenharslocknat(fig.1.E)tarduutsékerhetsnyckeln
(fig. 1.D) for att stdnga av robotgrasklipparen under sakra
forhallanden.

4. Stang skyddskapan (fig. 1.B).

5. Robotgrasklipparen stoppas eller stdngs av under sékra
forhallanden.

2. INSTALLATION

VARNING:
Installerade sékerhetsanordningar far inte
andras, kringgas eller tas bort.

ANMARKNING: Kontakta STIGA:s aterforsaljare for mer
information om produktens installation.

KOMPONENTER FOR INSTALLATIONEN (fig. 3)

(A) Laddningsbas, (B) Laddningsbasens nataggregat, (C)
Satellitreferensstation, (D) Laddningsbasens fastskruvar,
(E) Faste for separatinstallation av satellitreferensstation, (F)
Néataggregat for separat installation av satellitreferensstation
(tillval), (G) 5 m eller 15 m férlangningskablar, (H) Mobil
enhet (ingar inte).

2.1. KONTROLL AV INSTALLATIONSKRAVEN
2.1.1. KONTROLL AV TRADGARDEN:

¢ Kontrollera trddgardens tillstand for att se om det finns
virtuella grénser, hinder och omraden som ska uteslutas.
e Jamnatill marken sa att inga poélar bildas till foljd av regn.

2.1.2. KONTROLLERA INSTALLATIONEN AV
LADDNINGSBASEN, NATAGGREGATET OCH
SATELLITREFERENSSTATIONEN:

ELEKTRISK FARA:
Det ar nédvandigt att ha tillgang till ett
stromuttag som uppfyller géllande lagar i
anvandningslandet.

ELEKTRISK FARA:

Apparaten ska skyddas med en differential-
brytare (RCD - Residual Current Device) med
brytstrom pa hégst 30 mA.

ELEKTRISK FARA:

Anslutinte ndtaggregatettill ett stromuttagom
kontaktdonet eller kabeln &r skadad.

Anslut inte och ror inte vid en skadad kabel
innan den har kopplats bort fran stromfor-
sorjningen.

En skadad kabel kan komma i kontakt med
spénningssatta delar.
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1. Forbered en plan yta vid graésmattans kant for att placera
laddningsbasen.Laddningsbasen maste installeras paen
plats som kan nés av satellitsignalen, helst i ett omrade
av tradgarden dar himlen ar helt synlig.

2. Paomradetframforladdningsbasen ska detfinnas remsa
som &r minst 2 m bred och 3 m l&ng utan hinder.

3. Omhimleninteérfulltsynligfrdnladdarensinstallationsplats
maste satellitreferensstationeninstalleras paannan plats.

ANMARKNING: Himlen anses vara fullt synlig nar den
ar klar i en vinkel pa minst 120 grader i alla riktningar.

VARNING:
Néatkabeln, ndtaggregatet, forlangningskabeln

ochallaandraelektriska kablar sominte hortill
produkten maste forbli utanfor klippomradet
foratthalladembortafranfarligarorligadelar
och for att undvika skador pa kablarna som
kan leda till kontakt med stromférande delar.

4. Forbered installationsomradet for stromférsorjningsen-
heten s& att den under inga vaderférhallanden hamnar
tackt av vatten. Installeras helst i ett slutet utrymme déar
den skyddas mot vader och vind, i ett Iage som inte ar
lattillgéngligt fér obehdriga.

2.1.3. KONTROLLER FOR FASTSTALLANDE AV
VIRTUELLA GRANSER:

1. Kontrollera att den maximala lutningen av arbetsomradet
ar mindre an eller lika med 45 % eller 50 %, beroende pa
modell (se avs. 7 TEKNISKA SPECIFIKATIONER). For
att definiera de virtuella gréanserna, f6lj de regler som
visas i fig. 4.



VARNING:
Roboten kan klippa ytor med en maximal
lutning pa 45 % eller 50 % beroende pa

modellen.
Om de hér instruktionerna inte iakttas, kan
hjulen sliraoch hamna utanfér arbetsomradet

VARNING:
Omraden med hogre lutningar én de tillatna
vardena far inte klippas. Placera darefter

den virtuella grdnsen innan lutningen fér att
uteslutaklippningavdendelen avgrasmattan.

2. Kontrollera hela arbetsytan: bedém hinder och omraden
som ska uteslutas fran arbetsomradet som maste
programmeras som ett omrade som ska undvikas.

2.2. KRITERIER FOR ;DQVGRANSNING
AV ARBETSOMRADEN OCH
FORFLYTTNINGSVAGAR

1. Omdet finns en trottoar eller uppfart p4 samma niva som
grasmattan kan den virtuella gransen sammanfalla med
trottoarkanten (fig. 5.A).

2. Omdetfinnsensimbassang, endammellerenutgravning
maste den virtuella gransen planeras pa ett avstand av
minst 1 meter.Om bassangen, dammen eller utgravningen
ligger i slutet av en sluttning maste den virtuella gransen
programmeras pa ettavstand av minst 1,5 meter (fig.5.B).

3. Nér det galler trdd med utskjutande rdtter maste den
virtuellagransen programmeras sa att robotgrasklipparen
inte kan aka 6ver ojamna ytor (fig. 5.C).

4. Den virtuella grdnsen maste programmeras sa att
robotgrésklipparen haller sig minst 30 cm fran omraden
med grus eller krossad sten (fig. 5.D).

5. For sluttande omraden ska du félja anvisningarna i
avs.2.1.3.

6. Nardetgaller kontinuerliga konstruktionselement (murar,
staket, hackar etc.) med en héjd pa éver 50 cm maste
den virtuella gransen planeras pa ett avstand av minst
40 cm (fig. 5.E).

7. | alla andra fall maste den virtuella gransen respektera
ett minsta avstand pa 30 cm mellan robotgrésklipparen
och hindret (fig. 5.F).

8. Om hindren ar mindre an 150 cm fran varandra ska de
avgransas som ett enda hinder med iakttagande av de
avstand som anges ovan (fig. 5.G).

OBS:
A Arbetsomradet och i allménhet de omraden
dar robotgrasklipparen kan navigera maste

avgréansas av ett stingsel som inte kan
overskridas.

2.2.1. SMALA PASSAGER

1. Nar det géller smala passager maste avstandet mellan
tva virtuella granser vara Z =2 m (fig. 6.A).

2. Viden passage déravstandetmellan de virtuellagréanserna
skulle vara <2 m, skulle den del av omradet som ligger
bortom det tranga omradet (fig. 6.A) inte kunna nas
automatiskt av robotgrasklipparen. | detta fall maste tva

separata virtuella klippzoner programmeras (fig. 6.B)
och koppla samman dem med en virtuell frflyttningsvag
(fig. 6.C). Se den kompletta handboken.

2.2.2. FORFLYTTNINGSVAGAR

Tradgardsomraden mellan vilka det finns omraden som
inte ska klippas ska férbindas med varandra med hjalp av
forflyttningsvagar. Forflyttningsvégar maste respektera den
maximala lutningsgrénsen pa 20 %.

1

w

. Vélj den enklaste forflyttningsvagen bland de méjliga
passagerna, som ger storst avstand till eventuella hinder
och som inte korsar omraden som normalt anvands for
parkering, fordonstransport eller dar det finns mycket
manniskor.

. Forflyttningsvégarna omfattar en mandverzon som
strécker sig 1 m till héger och 1 m till vanster om den
registrerade banan (fig. 7.A). Foljande minimiavstand
mellan mandverzonen och de olika tradgardselementen
maste respekteras: 30 cm fran hinder som avgrénsas
av virtuella omkretsar eller zoner som inte ska klippas
(fig. 7.B), 30 cm fran fasta obegrénsade hinder eller
kontinuerliga konstruktionselement (fig. 7.C), 1 m fran
allménna vagar (fig. 7.D), 1 m fran bassénger (fig. 7.E),
1 m fran gangvégar (fig. 7.F), 1 m fran stup eller branta
sluttningar (fig. 7.G).

. Vid smala passager dar ovanstaende avstand inte kan
respekteras maste passagen avgransas med hinder som
inte kan gas 6ver, om sadana inte redan finns.

ANMARKNING: Férflyttningsvagar som registreras
i smala passager kan ha otillracklig mottagning av
satellitsignaler, vilket paverkar robotgrasklipparens
precision under drift.

2.
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3. INSTALLATION AV KOMPONENTER

ELEKTRISK FARA:
Anviand endast batteriladdaren och mataren
som levereras av tillverkaren. Felaktig an-
vandning kan orsaka elektriska stétar och/
eller éverhettning.

OBS:

Fara for skarsar pa handerna.

Anviand skyddshandskar for att undvika fara
for skarning av handerna.

OBS:

Fara for att fa fint damm i gonen.

Anvénd skyddsglaségon férattundvikarisken
att fa fint damm i 6gonen.

ELEKTRISK FARA:

Anslut stromférsorjningen forst nar alla in-
stallationsprocesser ar klara.Stang av huvud-
strommen om sa behoévs under installationen.

2.3.1. INSTALLATION AV LADDNINGSBASEN

Laddningsbasenkaninstalleras pa arbetsomradets kanteller
i ettomrade som ar anslutet till det genom en forflyttningsvag.

1

. Kontrollera installationskraven som anges i avs. 2.1.2.



2. Omdetbehovs, forbered marken sa att laddningsbasens
yta (fig. 8.L) ligger pA samma nivd som grasmattan.
Marken maste vara helt plan och kompakt for att undvika
deformation av laddningsbasens yta.

3. Fast laddningsbasen (fig. 8.L) vid marken med
fastskruvarna (fig. 8.M).

4. Kontrollera att satellitreferensstationen (fig. 8.A) ansluts
till laddningsbasen med sin kontakt.

5. Anslut nataggregatet till laddningsbasen och skruva fast
kontakten.

6. Anslut nataggregatets kontakt till eluttaget.

7. Nar robotgrésklipparen inte &r i laddningsbasen, lyser
indikatorlampan pa laddningsbasen (fig. 8.N) lyser (se
avs. 3.3).

2.3.2. INSTALLATION AV
SATELLITREFERENSSTATIONEN

Himlen ska vara fullt synlig fran satellitreferensstationen
(fig. 8.A). Den levereras med laddningsbasen och installeras
under skyddsképan (fig. 8.C).

Om laddningsbasen (fig.8.L) inte ar placerad i ett omrade déar
himlen &r fullt synlig, maste satellitreferensstationen (fig. 8.A)
tas bort fran laddningsbasen och installera den i ett omrade
dar himlen &r fullt synlig. Himlen anses vara fullt synlig néar
den ér klar i en vinkel pa minst 120 grader i alla riktningar.
Se den kompletta handboken fér separat installation av
satellitreferensstationen.

OBS:

Av sékerhetsskal far satellitreferensstationen
aldrig flyttas efter det att de virtuella granser-
na, férflyttningsvagarna och de omraden som
skaundvikas har programmerats. Robotgras-
klipparen kan réra sig utanfor det program-

merade arbetsomradet.Om referensstationen
flyttas krdvs en omprogrammering.

2.3.3. LADDNING AV ROBOTGRASKLIPPAREN EFTER
INSTALLATION

Innan du anvander produkten for forsta gangen ska du
ladda batterierna i minst tva timmar.

2.4. PROGRAMMERING AV VIRTUELLA
GRI'-'\I\!SER, FORFLYTTNINGSVAGAR OCH
OMRADEN SOM SKA UNDVIKAS

Programmeringen av virtuella granser, forflyttningsvagar och
omraden som ska undvikas gors med hjélp av respektive
guideriappen "STIGA.GO". Férfarandet innebar att man kor
robotgrasklipparen manuellt genom att g& bredvid den enligt
de allmanna kriterierna som star i avs. 2.2.

OBS:

Det arbetsomrade eller de vidgar som ma-
skinen anvander for sin forflyttning ska vara
instéllda sa att de inte omfattar offentliga
omraden, omraden som vanligtvis anvands
for parkering, fordonstransporteller paverkas
av folkmangder, for att undvika skador pa
personer, egendom eller olyckor med fordon.

OBS:
A Foér din sdkerhet och for att undvika skador

pa personer, djur eller egendom maste
operatoren forst kdnna till det omrade dar
robotgréasklipparen styrs manuelit.

Nar du kér roboten ska du ga forsiktigt for
att undvika fall.

OBS:

Arbetsomradet och i allmédnhet de omraden
dar robotgrasklipparen kan navigera maste

avgrénsas av ett stingsel som inte kan
overskridas.

Gor staketet lampligt eller 6vervaka robot-
grasklipparen under driften.

3. FUNKTIONSSATT

3.

1. MANUELL ANVANDNING AV
ROBOTGRASKLIPPAREN

Robotgrasklipparen kan anvéndas utan programmering av
arbetstiderna. | det har laget utfér robotgrasklipparen en
arbetscykel, atergar till laddningsbasen och forblir dar tills
nasta manuella start.

For att anvdnda maskinen i detta lage ar det dock nédvandigt
att programmera virtuella gréanser, forflyttningsvagar och
omraden som ska undvikas (se avs. 2.4).

1

2.

. Placerarobotgrasklipparen paladdningsbasenellerivilket

fall som helst inom installationens omkrets.

Tryck pa "STOPP"-knappen (fig. 1.A) foér att ppna kapan

(fig. 1.B) och anvand styrkonsolen (fig. 1.C).

. Tryck pa "ON/OFF"-knappen (fig. 1.E) i fem sekunder for
att sla pa robotgrasklipparen.

. Tryck pa knappen "VAL AV LAGE” (fig. 1.F), tills ikonen
"ENSTAKA ARBETSCYKEL” blinkar (fig. 1.L).

. Tryck pa knappen "BEKRAFTA’ (fig. 1.G). Ikonen (fig. 1.L)
tdnds med fast sken for att bekrafta atgarden.

. Sténg képan (fig. 1.B). Robotgrasklipparen borjar arbeta.

ANMARKNING: detta lage garanterar kanske inte
tillracklig tackning av trddgarden, bade nar det galler tid
som kravs och vad galler klippresultatets enhetlighet,
sérskilt om tradgarden har en oregelbunden form. For
att uppna maximal effektivitet for robotgrasklipparen
rekommenderas det att arbetstiderna programmeras.

3.

2. BESKRIVNING AV REGLAGEN SOM FINNS
PA ROBOTGRASKLIPPAREN

Lista 6ver kommandon, indikatorer och deras funktion:

"STOPP"-knapp (fig. 1.A):anvands forrobotgrasklipparens
sakerhetsstopp.

"SAKERHETSNYCKELN" (fig. 1.D): anvéands fér
sakerhetsavstangning av robotgrasklipparen.
"ON/OFF"-knapp (fig. 1.E): anvands for att sla pa och
stédnga av robotgrasklipparen och kvittera larmen.
Knappen "VAL AV LAGE” (fig. 1.F): anvéands for att
valja robotgrasklipparens driftidge och fér att forcera en
atergang till laddningsbasen.

Knappen "BEKRAFTELSE” (fig. 1.G): anvands fér att
bekrafta det installda driftlaget.



Ljusikon "SCHEMALAGT PROGRAM” (fig. 1.1): anvands
for att visa det schemalagda programmets instéllning.
Ljusikon "ENSTAKA ARBETSCYKEL” (fig. 1.L): anvands
for att visa installningen av den enstaka arbetscykeln.

ANMARKNING: Léangden fér graset som klipps av
robotgrasklipparen far inte éverstiga 10 mm.

« Ljusikon "ATERGANG TILL BASEN” (fig. 1.H): anvands 4. UNDERHALL
for att visa instéliningen av forcerad atergang till
robotgrasklipparens laddningsbas. OBS:

Knappen "BLUETOOTH” (fig. 1.M): anvénds endast av
servicecentret for diagnostiska &ndamal.
Ljusikon”’LARM” (fig. 1.N):anvandsforattvisalarmstatus.
Ljusikon "BATTERI” (fig. 1.0): anvénds fér att visa
batteriladdningen.

ANMARKNING: Fér en mer detaljerad beskrivning av
reglagen som listas ovan, se den kompletta handboken.

3.3. ANVANDNING AV LADDNINGSBASEN

Laddningsbasen arférsedd med en lysindikator (fig.8.N) som
tands s& som anges nedan:

Kontrollampan &r slackt:laddningsbasen &rinte stromsatt
eller roboten &r i basen.

Indikator med fastljus:robotgréasklipparen arinte ansluten
till laddningsbasen och antennsignalen 6verfors korrekt.
Blinkande kontrollampa: laddningsbasen é&r inte konfigu-
rerad pa réatt satt eller det finns ett fel i laddningsbasen.
Se den kompletta handboken.

3.4. BATTERILADDNING

Med proceduren "BATTERILADDNING" kan du ladda
robotgrésklipparen manuellt.

1.

Placerarobotgrasklipparen paladdningsbasen (fig.9.R).
Skjut robotgrasklipparen pa laddningsbasen tills ladd-
ningskontakten ar inkopplad (fig. 9.S).

Anviand endast originalreservdelar.

OBS:
Installerade sékerhetsanordningar far inte
andras, kringgas eller tas bort.

OBS:

Fara for skarsar pa handerna.

Anvénd skyddshandskar for att undvika fara
fér skéarning av handerna.

OBS:

Fara for att fa fint damm i 6gonen.

Anvand skyddsglasdgon for attundvikarisken
att fa fint damm i 6gonen.

VARNING:

Att anvidnda fér mycket vatten kan orsaka
skadliga infiltreringar i de elektriska kom-
ponenterna.

FORBUD:

Anvand inte vattenstralar under tryck.

FORBUD:

For att inte irreversibelt skada elektriska
och elektroniska komponenter, séank inte ner
robotgrasklipparen i vatten, helt eller delvis.

FORBUD:

© ook PPk PP

3. Tryckpa"STOPP"-knappen (fig.9.A) foratt dSppnaképan Tvétta inte invandiga delar av robotgréasklip-
(fig. 9.B) och anvand styrkonsolen (fig. 9.C). parenfor att undvika skador pa elektriska och
4. Sla pa robotgrasklipparen med "ON/OFF"-knappen elektroniska komponenter.
(fig. 9.E). _ , . FORBUD:
5. Lysikonen "BATTERI" (fig. 9.0) blinkar bla nar robot- Anvand inte losningsmedel eller bensin for att
grasklipparen laddas. inte skada lackerade ytor och komponenter
6. Stang kapan (fig. 9.B). av plast.
7. Latrobotgrasklipparen laddas atminstone den tid som

visas i avs. 2.3.3. 4.1. PROGRAMMERAT UNDERHALL

Se till att rengdra produkten regelbundet och byta ut slitna
delar for béattre anvandning och langre livslangd.

ANMARKNING: Batteriladdningen fore vinterforvaring
maste utféras enligt vad som anges i avs. 4.3.

3.5. REGLERING AV KLIPPHOJDEN Utfér ingreppen med den frekvens som anges i tabellen.

For att justera klipphdjden féljer du guiden i appen.

A

FREKVENS
Varje vecka

KOMPONENT
Blad

TYP AV INGREPP

Gor rent och kontrollera
bladets effektivitet. (Se
avs.4.2)

Bladet ska bytas ut om
det &r bojts pa grund av
en stot eller om det ar
slitet. (Se avs. 4.2)

Rengor och ta bort
eventuella oxidationer.
(Se den kompletta
handboken)

OBS:
Ror inte klippaggregatet nar du justerar
klipphéjden.

Laddningskon-
takter




Manadsvis Robotgrasklippare |Gér rent. (Se den
kompletta handboken)
Laddningsbas Kontrollera slitage eller
och stromkabel  |férsdmringen och byt ut
dem vid behov. (Se den
kompletta handboken)
| slutet av Batteri Utfoér batteriladdningen

klippsasongen eller
var sjatte manad om
robotgrésklipparen
inte anvands

innan du lagger undan
batteriet for forvaring. (Se
avs. 4.3)

Arlig eller i slutet av
grasklippningssé-
songen

Robotgrasklippare | Utfor servicetillfallet
vid en auktoriserad
serviceverkstad. (Se
avs.4.1)

Det ar nédvandigt att géra underhallsservice arligen vid ett
auktoriserat servicecenter for att halla robotgrésklipparen
i gott skick.

ANMARKNING:eventuellafel pa grund av underlatenhet
att genomféra den arliga servicen kommer inte att
erk@nnas under garantin.

4.2. BYTE AV KLIPPNINGSBLAD

1. Stang av robotgrésklipparen under sakra forhallanden
(se avs. 1.4).

2. Vand robotgrasklipparen upp och ner, var noga med att
inte skada det flotterande skyddet.

3. Lossa fastskruvarna (fig. 10.E).

4. Byt ut klippningsbladen (fig. 10.D) och fastskruvarna
(fig. 10.E).

5. Dra at fastskruvarna (fig. 10.E).

4.3. U_NDERHALL OCH LAGRING AV BATTERIET
FOR VINTERN

1. Ladda batteriet enligt vagledningen i appen, som ar
tillgénglig fran sidan "Instéllningar".

2. Rengorrobotgrasklipparen (se denkomplettahandboken)

3. Forvara robotgrasklipparen pa en torr plats skyddad mot
frost och se till att den &r avstangd.

ANMARKNING: Fér mer detaljerade uppgifter, se den
kompletta handboken.

ANMARKNING: Registrering av laddningen via appens
procedur krévs for att batteriets garanti ska vara giltig.

4.4. BATTERIBYTE

Batteribytet far endast utgéras av STIGAS TEKNISKA
SERVICEPERSONAL.

Kontakta ett servicecenter eller din aterférsaljare om batteriet
behdver bytas ut.

5. TRANSPORT, LAGRING OCH
BORTSKAFFANDE

5.1. TRANSPORT

ANMARKNING: Vi rekommenderar anvandning av
originalemballaget for transport éver langre avstand.

1. Stang av robotgrésklipparen under sakra férhallanden
(se avs. 1.4).

2. Rengérrobotgréasklipparen (se denkomplettahandboken)

3. Lyftrobotgrésklipparenidet sarskildahandtaget (fig.11.D)
och bar den, var noga med att halla klippbladet borta
fran kroppen.

5.2. FORVARING

Robotgrasklipparen maste forvaras horisontellt pa en torr
och frostfri plats efter rengéring och batteriladdning for
vinterférvaring av batteriet (se kap. 4). Under langa perioder
néar robotgrésklipparen inte anvands ska du koppla bort
laddningsbasen och satellitreferensstationen fran elnatet.

5.3. BORTSKAFFANDE

OBS:
A Kontakta ett auktoriserat servicecenter for
uttagning av batteriet ur robotgréasklipparen.

1. Emballaget ska bortskaffas pa ett hallbart satt i forut-
sedda uppsamlingsbehallare eller hos auktoriserade
insamlingscentraler.

2. Kassera robotgrasklipparen i enlighet med lokala
lagenliga krav.

3. Kontakta en lamplig atervinnings- och bortskaffnings-
anlaggning eftersom robotgrasklipparen klassificeras
som WEEE (Waste Electrical and Electronic Equipment).

4. Anvandaren ska obligatoriskt bortskaffa batterierna pa
ett hallbart satt i sarskilda uppsamlingsbehallare eller
hos auktoriserade insamlingscentraler.



FELSOKNING
OBS:

6.

Stoppa robotgrasklipparen under sékra villkor (se avs. 1.4).

Nedan finns en lista 6ver eventuella avvikelser som kan uppsta under arbetsfasen.

FEL

ORSAKER

ATGARDER

Skadad skiva eller klippblad

Byt ut skadade komponenter (se avs. 4.2).

Klippaggregatet ar blockerat av materialrester
(band, rep, plastbitar osv.)

Stang av robotgrasklipparen under sakra forhallanden (se
avs. 1.4). Frigor klippbladet.

Onormala vibrationer.
Robotgrasklipparen ar bullrig.

Robotgrasklipparen startade med oférutsedda
hinder (nedfallna grenar, féremal som glomts,
0sV.).

Stang av robotgrasklipparen under sakra forhallanden (se
avs.1.4).Avlagsnahindrenochstartaomrobotgrasklipparen.

Funktionsfel pa elmotorn.

Kontakta en serviceverkstad for att byta motor.

For hogt gras.

Oka klipphéjden (se avs. 3.5).

Gorentestklippningiomradetmed ennormal grasklippare.

Problem med laddningsbasens antenn.

Kontakta en serviceverkstad om problemet kvarstar.

Robotgrasklipparen stélls inte in
riktigt i laddningsstationen

Jorden ger efter i narheten av laddningsbasen.

Aterstall korrekt placering av laddningsbasen. (Se
avs.2.3.1).

Laddningsbasen har inte kalibrerats korrekt,
eller sa finns det elektromagnetiska storningar
i narheten av basen.

Nér du har eliminerat stérningskallorna kalibrerar du
laddningsbasen via appen. Se den kompletta handboken.

Laddningsbaslampantandsinte nar
roboten arutanférladdningsbasen.

Matningsspanning saknas eller ettfel har uppstatt
i laddningsbasen.

Kontrolleraattkopplingentillnataggregatets strémanslutning
ar korrekt. Kontrollera integriteten hos anslutningskabeln.

Laddningsbasensindikator blinkar.

Det finns ett fel i laddningsbasen. Se den
kompletta handboken.

Kopplabortladdningsbasen ochséttpadenigenefternagra
minuter. Kontakta en serviceverkstad om problemetkvarstar.

Laddningsstationen ar inte korrekt konfigurerad.

Konfigurera laddningsbasen via appen. Se den kompletta
handboken.

Varningsikonen
tangentbordet

lyser pa

Indikerar avvikelser/felférhallanden.

Se appen foér mer information eller se den kompletta
handboken

Robotgréasklipparen stannar
tillfalligt i arbetsomradet

Lag GPS-signal

Kontakta en serviceverkstad om problemet kvarstar




7. TEKNISKA SPECIFIKATIONER

SPECIFIKATIONER TYPE: SRSA91 (se produktens TYPE: SRBA91 (se produktens
markplat) markplat)
Bredd (BxHxD) 413 x 252 x 560 [mm] 529 x 299 x 695 [mm]
Beror pa modell: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*) Beror pa modell: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5
Robotgrasklipparens vikt (Osakerhet +/-0,1 [kg]) *
(Osakerhet +/-0,1 [kg])
Klipphojd (min-max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Bladets diameter 180 [mm] 260 [mm]
Klipphastighet 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
Rérelsehastighet 22 [m/min] Beror pa modell: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Maximal lutning 45 % 50 %
Maximal lutning l&ngs omkretsen 20 %
Typ av klippningssystem 4 svangbara gréasklippningsblad | 6 svangbara gréasklippningsblad
Kontroll av klippaggregatet 322104105/0
Ljudeffektniva som detekterats 57 [dB] (A) Beror pa modell: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Osékerhet om bullerutslapp, KWA 1,47 [dB] (A) Beror pa modell: 8_,\?6(*[)dB] (A); 0,65 [dB]
Ljudeffektniva som garanteras 59 [dB] (A) Beror pa modell: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Ljudniva i operatdrens dra 46,3 [dB] (A) Beror pa modell: (Af),z(*[)dB] (A); 48,6 [dB]
Robotgrasklipparens IP-klassificering IPX5
IP-klassificering av laddningsstationen IPX1
Matarens IP-klassificering P67
Robotgrésklipparens driftsmiljotemperatur [°C] 0+ 50
Driftstemperatur for laddningsstationen [°C] -10 + 50
Matardriftens miljgtemperatur [°C] -10 + 50
Arbetskapacitet Beror pa modell (*) Beror pa modell (*)
Ingang: 100-240 Vac, 1,2 A; Utgang: 30 Beror pa modell:
Vce, 2 A Ingang: 200-240 Vac, 0,8 A; Utgang: 30
Anvand en av nedanstaende originalkoder Vee, 4 A
eller senare uppdateringar (kontakta en Anvand en av nedanstaende originalkoder
auktoriserad STIGA-aterforséljare) eller senare uppdateringar (kontakta en
118204158/0 (EU) auktoriserad STIGA-aterférsaljare)
118204161/0 (UK) 118204159/0 (EU)
118204163/0 (CH) 118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Stromfoérsorjning Eller
Ingang: 100-240 Vac, 1,2 A; Utgang: 30
Vee, 2A

Anvand en av nedanstaende originalkoder
eller senare uppdateringar (kontakta en
auktoriserad STIGA-aterforséljare)
118204158/0 (EU)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

)

Anvand en av nedanstaende originalkoder eller senare uppdateringar (kontakta en
auktoriserad STIGA-aterforsaljare)

Kod: 1127-0010-01, langd 5 m
Kod: 1127-0020-01, langd 15 m
Beror pa modell: 25,2V - 2 Ah; 25,2V - 2,5 | Beror pa modell: 25,2V - 5 Ah; 25,2V - 2x5

Batterimodell Ah; Ah; 25,2V - 2x6 Ah (*)
25,2V -5Ah;252V-6Ah (*)
Beror pa modell: 40 [min]; 60 [min]; 80 [min]; Beror pa modell: 150 [min]; 180 [min] (*)

30 Vce tillatna forlangningskablar

Laddningstid 150 [min] (*)
. Beror pa modell: 40 [min]; 60 [min]; 90 [min]; | Beror pa modell: 150 [min]; 270 [min]; 330
Arbetstid S Bt
150 [min] (*) [min] (*)
Anslutbarhet Bluetooth®, 4G, 3G, GSM
Navigationsteknik AGS, GNSS-RTK

(*) For ytterligare information om den specifika modellen, se den kompletta handboken som finns tillganglig online (se QR-
kod pa forsta sidan i detta hafte).



DANSK - Overseettelse af den originale instruktionsbog

Den fulde instruktionsbog er disponibel:
> pa webstedet stiga.com

> ved at scanne QR-koden

> paappen STIGA.GO, disponibel hos App Store og Google Play

Download full manual
stiga.com

BEMAERK:anvisningerneidenneinstruktionsbog geelder
for alle modeller til den autonome robotpleeneklipper.
Figurerne, uden specifikation, henviser til platformen
SRSAO01.

BEMARK: Denne manual indeholder grundlaeggende
instruktioner, primaertrelaterettil sikkerheden. For korrekt
installation skal den komplette brugsanvisning laeses og
felges ngje (se ovenfor).

1. SIKKERHED

FORPLIGTELSE:

Skal leeses grundlgt for brug
og opbevares til fremtidige
henvisninger.

1.1. SIKRE DRIFTSMASSIGE
FREMGANGSMADER

Uddannelse

a. Lees anvisningerne grundigt, kend til
betjeningsanordningerne og korrekt
brug af maskinen.

b. Maskinen er ikke beregnet til at blive
brugt af bern eller af personer med
begraensede fysiske, sensoriske eller
mentale egenskaber eller med mang-
lende erfaring og kendskab, eller perso-
nerudenkendskabtil disse anvisninger.
De lokale forordninger kan muligvis
begreense operatgrens alder.

c. Operatoren eller brugeren anses som
ansvarlig for ulykker eller risici, der
involverer andre personer eller andre
personers udstyr.

KIargarmg
a. Seorg for at systemet til automatisk af-
graensning af omradet er programmeret
korrekt iht. anvisningerne.

b. Undersggjeaevnligtomradet hvor maski-
nen bruges, og fjern sten, stave, kabler
og ethvertandet fremmedlegeme, som
eventuelt kan hindre funktionen.

c. Undersgg jeevnligt knivene, knivenes
bolte og skeereenheden foratkontrolle-
re, atdeikke erslidte eller beskadigede.

Udskift knivene og de bolte der er slidte
eller beskadigede parvis for at bevare
maskinens ligevaegt.

. Advarselssignaler skal placeres om-

kring maskinens arbejdsomrade, hvis
den bruges pa offentlige omrader eller
omrader der er abne for offentligheden.
Signalerne skal omfatte fglgende tekst:
"Advarsel! Automatisk plaeneklipper!
Hold afstand fra maskinen! Hold opsyn
med bernene!"

1.1.1. FUNKTION

Generelle oplysninger
a. Maskinen ma ikke bruges med defekte

reparationer eller manglende sikker-
hedsanordninger, f.eks. uden beskyt-
telsesveern.

. Anbring ikke haenderellerfgdderineerhe-

denafellerunderderoterendedele.Hold
dig pa afstand fraudkastningsabningen.

. Manmaikke rare maskinens bevaegende

dele, for de er standset helt.

. Man skal altid anvende kraftigt fodtgj

og lange bukser under maskinens drift.

. Loft eller transportér aldrig maskinen,

mens motoren karer.

. Afmontér enhedens inaktiveringsme-

kanisme:

- For en tilstopning fjernes

- Indenkontrol, rengaring eller reparation
af maskinen

-Hvis maskinen rammes af et
fremmedlegeme, skal du kontrollere,
om den er beskadiget

- Hvis maskinen begynder at vibrere pa
en usaedvanlig made for at kontrollere
den for skader, for den genstartes.

g. Maskinenma ikke efterlades uden opsyn

i neerheden af kaeledyr, bgrn eller andre
personer.

Vedligeholdelse og opbevaring
a. Stramalle matrikker, bolte og skruer godt




for at sikre maskinens drift.

b. Kontrollér jeevnligt om robotplaeneklip-
peren er slidt eller gdelagt.

c. Afsikkerhedsmaessige hensyn skalman
udskifte slidte eller beskadigede dele.

d. Serg for at knivene kun udskiftes med
egnede reservedele.

e. Sorg for at batterierne genoplades med
den korrekte batterioplader, som anbe-
fales af fabrikanten. En forkert brug kan
medfare elektriske sted, overophedning
eller udsivning af aetsende vaeske fra
batteriet.

f. Itilfeelde af udsivning af elektrolyt, skal
man vaske med vand/neutraliserings-
middel og ops@ge leege, hvis veesken
kommer i kontakt med gjnene osv.

g. Maskinens vedligeholdelse skal udfgres
i overensstemmelse med fabrikantens
anvisninger.

Tilbagevaerende risici

- Selvom produktetoverholder alle sikker-
hedskrav. Derkan stadig veere yderligere
risici pa grund af forkert installation og/
eller uforudsigelige situationer. Det er
derfor ngdvendigt at holde det omrade,
hvor produktet anvendes fri for genstan-
de, mennesker og dyr, og informere
alle personer, der kan have adgang til
arbejdsomradet, selv lejlighedsvis, om
de mulige farer.

- | tilfeelde af tordenvejr med risiko for
lynnedslag og generelt i forventning om
darlige vejrforhold, frarades detatbruge
produktet og at frakoble alle perifere
enheder fra stremforsyningen. For at
bruge produktet skal du tilslutte de pe-
rifere enheder til stromforsyningen igen
i henhold til instruktionerne i manualen.

1.2. PRODUKTBESKRIVELSE

Robotpleeneklipperen (Fig. 2.A) er konstrueret og fremstillet
til automatisk at sla greesset pa et hvilket som helst tidspunkt
af degnet.

Afhzengigt af de forskellige egenskaber for den overflade,
der skal klippes, kan robotplaeneklipperen programmeres til
atarbejdeiflere omrader, der afgreenses af en virtuel greense
og forbundet med de virtuelle omlagte straekninger.

I lobet af arbejdet klipper robotplaeneklipperen greesset i det
omrade, der afgreenses af den virtuelle greense (Fig.2.B).Nar
robotplaeneklipperen befinder sig i naerheden af den virtuelle
greense (Fig. 2.B) eller steder imod en forhindring (Fig. 2.C)

skifter den retning i henhold til den valgte navigationsstrategi.
Robotplaeneklipperen udferer automatisk og fuldsteendig
klipning af den afgreensede graesplaene.

Produktet fungerer via satellitsignal, og kraever installation
af en ladestation (Fig. 2.F, 2.G) med en integreret
satellitreferencestation (Fig. 3.C), som ogsa kan installeres
for sig selv.Robotplaeneklipperen og satellitreferencestationen
kommunikererindbyrdes via 3G/4G-modulerne udstyretmed
SIM-kort. Robotpleeneklipperens driftsteknologi baseres
pa kommunikation af data mellem Cloud STIGA og selve
robotten. Abonnementsgebyret er pakreevet for funktionen
til robotplaeneklipperen, og afhzenger af den ngdvendige
datamaengde. Desuden erenmobil anordning ogsé nedvendig
(smartphone) for at bruge produktet.

Enhver anden brug er farlig og kan medfere kvaestelser og/
eller materielle skader. Uegnet brug er for eksempel folgende
(men ikke udelukkende): transport af personer, barn eller dyr
pamaskinen, atlade sig transportere af maskinen, anvendelse
af maskinen til at treekke eller skubbe laster, bruge maskine
til klipning af grenne planter, som ikke er grees.

BEMAERK: Abonnementsgebyret er pakreevet for
funktionen til robotplaeneklipperen, og afhaenger af den
nodvendige datamaengde.

1.3. SYMBOLER OG SKILTE

ADVARSEL:
Lzes brugsanvisningerne, for produktet
igangseettes.

ADVARSEL:

Fare for udslyngning af genstande mod
kroppen.

Man skal holde sikker afstand fra maskinen
under brug.

ADVARSEL:

Sorg for at holde haender og fodder uden for
huset, hvor skeereanordningen er anbragt.
Afmontér inaktiveringsmekanismen, for du
foretager indgreb pa maskinen eller for den
loftes.

ADVARSEL:

Sorg for at holde haender og fodder uden for
huset, hvor skaereanordningen er anbragt.
Stige ikke op pa maskinen.

FORBUDT:

Sorg for, at der ikke findes personer (iszer
born, zeldre eller mennesker med handicap)
samtkeeledyriarbejdsomradet, nar maskinen
er i brug.

Hold bern, andre personer og husdyr pa sikker
afstand, mens maskinen arbejder.
FORBUDT:

Brug ikke hgjtryksrensere pa maskinen for at
rengore eller vaske den.

@wP [T ER

Apparat med isoleringsklasse lll, drevet af
batteri (robotplaeneklipper) eller viaen szerlig
stromforsyningsenhed (opladningsbase og
referencestation).

a2




Brug den originale stremforsyningsenhed
med specifikationerne pa typeskiltet.

Symbol for jeevnstromsforsyning.

Graden af beskyttelse mod indtrangen af
faste legemer og vand.

Affald fra elektrisk og elektronisk udstyr skal
K afleveres hos passende faciliteter til genbrug
=mm | 09 bortskaffelse.

Garanteret lydeffektniveau

1.4. STANDSNING OG SLUKNING AF
ROBOTPLANEKLIPPERNE UNDER SIKRE
FORHOLD

FORPLIGTELSE:

Robotplaeneklipperen skal altid slukkes under
sikre forhold fer enhver form for rengering,
transport eller vedligeholdelse.

1. Tryk pa knappen "STOP" (Fig. 1.A) for at standse
robotpleeneklipperen under sikre forhold, og abn
beskyttelsesdaekslet (Fig. 1.B).

2. Tryk pa slukningsknappen (Fig. 1.E) i et par sekunder,
og vent pa, at lysdioden pa den samme knap slukker.

3. Forst nar lysdioden er slukket (Fig. 1.E), slas
sikkerhedsngglen fra (Fig. 1.D) for at slukke
robotpleeneklipperen pa en sikker made.

4. Luk beskyttelsesdaekslet (Fig. 1.B).

5. Robotplaeneklipperen er standset og slukket under sikre
forhold.

2. INSTALLATION

ADVARSEL:
A Det er ikke tilladt at andre, manipulere

med, undvige, fjerne de installerede
sikkerhedsanordninger.

BEMZARK: Kontakt en STIGA-forhandler for yderligere
forklaringer om produktets installation.

KOMPONENTER TIL INSTALLATIONEN (Fig. 3)

(A) Ladestation, (B) Stremforsyning til ladestationen,
(C) Satellitreferencestation, (D) Skruer til fastgering af
ladestationen, (E) Bgojle til adskilt montering af
satellitreferencestationen, (F) Stremforsyning til adskilt
installation af satellitreferencestationen (ekstraudstyr), (G)
Forlzengerledning pa 5 m eller 15 m, (H) Mobilenhed (ikke
inkluderet).

2.1. KONTROL AF FORUDS/ATNINGERNE TIL
INSTALLATIONEN

2.1.1. KONTROL AF HAVEN:

* Undersgg havens tilstand for registrering af de virtuelle
greenser, af forhindringerne og de omrader der skal
udelukkes.

e Jaevnterraenet, sa der ikke dannes vandpytter efter regn.

2.1.2. KONTROLLER AF LADESTATIONENS,
STROMFORSYNINGSENHEDENS OG
SATELLITREFERENCESTATIONENS
INSTALLATION:

FARE FOR STOD:
Man skal rade over et stramudtag der opfylder
kravene i landets gzeldende lovgivning.

FARE FOR STQD:

Det medfolgende kredslob skal beskyttes
af en fejlstromsafbryder (RCD) med en
aktiveringsstrom pa maks. 30 mA.

FARE FOR STOD:

Stromforsyningsenheden ma ikke sluttes
til et stromudtag, hvis stikket eller kablet er
beskadiget.

Man ma ikke tilslutte eller rore et beskadiget
kabel, for stromforsyningen afbrydes.
Etbeskadiget kabel kan medfgore kontakt med
spaendingsforende dele.

> B B

1. Vedpleenenskantklargeres et plantomradetilatanbringe
ladestationen. Ladestationen skal installeres pa et sted,
hvor satellitsignaletkan né frem, helstietomrade afhaven,
hvor himlen er fuldt synlig.

2. Omradet omkring ladestationen skal veere mindst 2 m
bredt og mindst 3 m langt uden forhindringer.

3. Hvis himlen ikke er helt synlig fra ladestationens
installationspunkt, skal satellitreferencestationen
installeres pa et andet sted

BEMAERK: Himlen anses for at veere helt synlig, nar den
er fri i en vinkel pa mindst 120 grader i alle retninger.

ADVARSEL:
Forsyningskablet, stromforsyningsenheden,

forlzengerledningen og ethvertandet elkabel,
som ikke horer til produktet skal befinde
sig uden for plaeneklipperens omrade for
at holde dem langt fra farlige komponenter
i bevaegelse og undga skader pa kablerne,
som kan medfore kontakt med komponenter
under spaending.

4. Forbered omradettilstramforsyningsenhedensinstallation,
sa den ikke befinder sig i risiko for at blive vad i tilfeelde
af darligt vejr. Det tilrddes fortrinsvist at installere den i et
lukket rum, som er beskyttet mod vind og vejr, pa et sted
som ikke er nemt at tilga for uvedkommende.



2.1.3. KONTROLLERTILDEFINERING AFDEVIRTUELLE
GRANSER:

1. Kontrollér, at arbejdsomradets maksimale haeldning
er mindre end eller svarer til 45 % eller 50 % alt efter
modellen (se Afsn.7 TEKNISKE DATA). For defineringen
af de virtuelle greenser skal man overholde reglerne, som
anfores pa Fig. 4.

ADVARSEL:
Robotten kan klippe graesset med hzeldning
pa maks. 45 % eller 50 % alt efter modellen.

| tilfeelde af manglende overholdelse af
brugsanvisningen vil robotten glide og kore
ud af arbejdsomradet

ADVARSEL:
Omrader med hzeldninger der er stejlere end
detilladte kanikke klippes.Placeres den virtu-

elle graense foran skraningen for at udelukke
det pageeldende omrade pa greesplanen fra
klipningen.

2. Kontrollér hele arbejdsomradet: vurder forhindringerne
og de omrader der skal udelukkes fra arbejdsomradet,
som skal programmeres som omrader der skal undgas.

2.2. KRITERIER TIL AFGRAENSNINGEN AF
ARBEJDSOMRADERNE OG DE OMLAGTE
STRAEKNINGER

1. Hvisderfindes vejbeleegning ellerenindkersel pasamme
niveau som pleenens, kan den virtuelle greense svare til
vejbelaegningens kant (Fig. 5.A).

2. Hvisderfindes en swimmingpool, lille sg eller udgravning,
skal den virtuelle graense programmeres med en afstand
pa mindst 1 meter. Hvis swimmingpoolen, den lille so
eller udgravningen er placeret efter en skraning, skal
den virtuelle greense programmeres med en afstand pa
mindst 1,5 meter (Fig. 5.B).

3. Hvis der findes treeer med udstadende redder, skal
den virtuelle greense programmeres, sa den undgar
robotpleeneklipperens passage padeusammenhaengende
overflader (Fig. 5.C).

4. Denvirtuelle greense skal programmeres, sa robotpleene-
klipperen holder en afstand pa mindst 30 cm fra omrader
med grus eller skaerver (Fig. 5.D).

5.1 et omrade med heeldning skal man overholde
oplysningerne fra Afsn.2.1.3.

6. ltilfeelde af kontinuerlige strukturelle elementer (murveerk,
hegn, haekke osv.) med en hgjde pa over 50 cm, skal den
virtuelle greense programmeres med en afstand pa mindst
40 cm fra disse (Fig. 5.E).

7. lallede andretilfselde skal denvirtuelle graense overholde
minimumsafstand pa 30 cm mellem robotplzeneklipperen
og forhindringen (Fig. 5.F).

8. Hvis forhindringernes indbyrdes afstand er mindre end
150 cm, skal de begraenses som én enkel forhindring
ved at overholde de ovenstaende afstande (Fig. 5.G).

FORSIGTIG:
A Arbejdsomradet og genereltomraderne, hvor

robotplaeneklippen kan kore, skal begraenses
med et hegn, som man ikke kan kravle over.

2.2.1. SMALLE PASSAGER

1.

2

I tilfeelde af smalle passager skal afstanden mellem den
to virtuelle graenser veere Z 22 m (Fig. 6.A).

. | tilfeelde af en passage, hvor afstanden mellem de
virtuelle graenser er <2 m, vil den del af omradet, der
ligger bag flaskehalsen (Fig. 6.A) ikke kunne nas af
robotpleeneklipperen pa automatisk vis. | dette tilfeelde
skal der programmeres to separate virtuelle skeerezoner
(Fig. 6.B) og forbinde dem med en virtuel overforselsvej
(Fig. 6.C). Se den komplette manual.

2.2.2. OMLAGT STRAEKNING

Omrader i haven, hvor der blandt andet findes omrader, som
ikke skal klippes, skal forbindes vha. de omlagte straekninger.
Omlagte straeekninger skal overholde den maksimale
heeldningsgraense pa 20 %.

1

w

. Findde mulige gennemgange, den mesthensigtsmaessige
omlagte straekning, som giver mulighed for at opretholde
den sterste afstand fra eventuelle forhindringer, og ikke
krydser omrader der normalt er beregnet til parkering,
forbipasserende keretgjer eller, som bruges af mennesker
til at ga forbi.

. Streekningen, der skal udelukkes, omfatteren mangvrezo-
ne, der straekker sig 1 m til hgjre og 1 m til venstre for den
registrerede bane (Fig.7.A). Felgende minimumsafstande
mellem manevreomradet og de forskellige haveelementer
skal overholdes: 30 cm fra forhindringer afgreenset af
virtuelle perimetre eller omrader, der ikke skal klippes
(Fig. 7.B), 30 cm fra faste ubegraensede forhindringer
eller kontinuerlige strukturelle elementer (Fig. 7.C), 1
m fra offentlige veje (Fig. 7.D), 1 m fra swimmingpools
(Fig. 7.E), 1 m fra gangstier (Fig.7.F), 1 m fraklipper eller
stejle skraenter (Fig. 7.G).

. ltilfeelde af smalle passager, hvor ovenstaende afstande
ikke kan overholdes, skal passagen afgreenses med
barrierer, som ikke kan overskrides, hvis de ikke allerede
findes.

BEMARK: Omlagte straekninger, der er optageti smalle
passager, kan have utilstreekkelig satellitmodtagelse,
hvilket pavirker robotpleeneklipperens driftsngjagtighed.

2.

> B

3. INSTALLATION AF KOMPONENTERNE

FARE FOR STOD:

Brug kun batterioplader og stromforsynings-
enhed som leveres af fabrikanten. Uhensigts-
maessig brug kan foranledige elektriske stod
og/eller overophedning.

FORSIGTIG:

Fare for snitsar pa haender.

Anvend sikkerhedshandsker for at undga
risiko for snitsar pa haenderne.

FORSIGTIG:

Fare for stov i gjnene.

Brug beskyttelsesbriller for at undga risiko
for stov i gjnene.

FARE FOR STOD:

Slut kun stremforsyningen til, nar alle
installationsprocedurer er overstaet. Om
nodvendigt deaktiveres den overordnede
stromforsyning under installationen.



2.3.1. INSTALLATION AF LADESTATIONEN

Ladestationen kan installeres i arbejdsomradet eller i et
omrade, som er forbundet med dette gennem en omlagt
straekning.

1. Kontrollér forudsaetningerne til installationen, som vist
i Afsn.2.1.2.

2. Om ngdvendigt forberedes terraenet, sa ladestationens
overflade (Fig. 8.L) er pA samme niveau som pleenen.
Jorden skal veere helt plan og kompakt for at undga, at
ladestationens bund deformeres.

3. Fastger ladestationen (Fig. 8.L) til jorden med
fastgeringsskruerne (Fig. 8.M).

4. Kontrollér, at satellitreferencestationen (Fig. 8.A) er
forbundet med ladestationen gennem dennes stik.

5. Slut stremforsyningsenheden til ladestationen, og skru
stikket i.

6. Slut stramforsyningsenhedens stik til stikkontakten.

7. Kontrollér, at kontrollampen pa ladestationen er teendt
med fast lys, nar robotpleeneklipperen ikke befinder sig
pa den (Fig. 8.N) er teendt (se Afsn. 3.3).

2.3.2. INSTALLATION AF
SATELLITREFERENCESTATIONEN

Satellitreferencestationen (Fig. 8.A) kraever fuldt udsyn til
himlen. Den leveres med ladestationen, og installeres under
beskyttelsesdeekslet (Fig. 8.C).

Hvis ladestationen (Fig.8.L) ikke placeres pa et omrade, hvor
himlen er heltsynlig, skal man flytte satellitreferencestationen
(Fig. 8.A) fra ladestationen, og installere den pa et omrade,
hvor himlen erhelt synlig. Himlen anses for at veere helt synlig,
nér den er fri i en vinkel p& mindst 120 grader i alle retninger.
Henvis til den komplette manual ifm. adskilt installation af
satellitreferencestationen.

FORSIGTIG:

Af sikkerhedsmassige grunde ma
satellitreferencestationen aldrig flyttes efter
programmeringen af de virtuelle greenser, de
omlagte straekninger og de omrader, der skal
undgas. Robotplaneklipperen kan kere ud
af det programmerede arbejdsomrade. Hvis

referencestationen flyttes, skal man gentage
programmeringen.

2.3.3. GENOPLADNING AF ROBOTPLANEKLIPPEREN
EFTER INSTALLATIONEN

For produktet anvendes for forste gang, skal batterierne
genoplades i mindst 2 timer.

2.4. PROGRAMMERING AF DE VIRTUELLE
GRAENSER, DE OMLAGTE STRAKNINGER
OG DE OMRADER, DER SKAL UNDGAS

Programmering af de virtuelle graenser, de omlagte
streekninger og de omrader, der skal undgas, udferes vha.de
relevante guidede procedureri APP "STIGA.GO".Proceduren
kreever, at man styrer robotpleeneklipperen manuelt ved at ga
ved siden af den i henhold til de generelle kriterier i Afsn.2.2.

FORSIGTIG:

Driftsomradet eller de streekninger, som
maskiner bruger til at flytte rundt, skal
indstilles pa en made der udelukker offentlige
omrader, omrader der som regel bruges til
parkering, som koretgjer kererigennem eller,
hvor personer feerdes for at undga skader
pa personer, ting eller ulykker pa koretojer.

FORSIGTIG:

Af hensyn til egen sikkerhed og for at
forebygge skader pa personer eller ting, skal
brugerenforst gore sigbekendt med omradet,
hvor robotplaeneklipperen bruges manuelt.
Under robottens betjening skal man ga
forsigtigt for at undga at falde.

FORSIGTIG:

Arbejdsomradetog genereltomraderne, hvor
robotplaeneklippen kan kore, skal begraenses
med et hegn, som man ikke kan kravle over.

Sorg for at hegnet er hensigtsmaessigt, eller
overvagrobotplaneklipperen underarbejdet.

3. FUNKTION

3.1. MANUEL FUNKTION AF
ROBOTPLANEKLIPPEREN

Robotplaeneklipperen kan anvendes uden at udfere
programmering af arbejdstimerne. | denne tilstand udfarer
robotplaeneklipperen en arbejdscyklus, vender tilbage til
ladestationen, og bliver dér indtil nseste manuelle start.

For at anvende maskinen i denne funktion er det dog
nadvendigt at programmere de virtuelle graenser, de omlagte
streekninger og de omrader, der skal undgas (se Afsn. 2.4)

1. Anbringrobotpleeneklipperen paladestationenellerunder
alle omstaendigheder inden for installationens omkreds.

2. Tryk pa knappen "STOP" (Fig. 1.A) for at &bne deekslet
(Fig. 1.B), og fa adgang til betjeningskonsollen (Fig. 1.C).

3. Tryk pa knappen "ON/OFF" (Fig. 1.E) i 5 sekunder for at
teende robotplaeneklipperen.

4. Tryk pa knappen "VALG AF FUNKTION™ (Fig. 1.F), indtil
deteneikonblinker"ENKELT DRIFTSCYKLUS" (Fig.1.L).

5. Tryk pa knappen "BEKRAEFT" (Fig. 1.G). Ikonet (Fig. 1.L)
teender med fast lys for at bekraefte proceduren.

6. Luk daekslet (Fig. 1.B). Robotpleeneklipperen starter
arbejdet.

BEMARK: denne tilstand garanterer muligvis ikke en
hensigtsmaessig daekning af haven, bade hvad angarden
nadvendige tid og hvad angar klipningens ensartethed,
isaer hvis havens form ikke er regelmaessig. Vi anbefaler
atudfere programmeringen af arbejdstimerne for at sikre
robotplaeneklipperens maksimale effektivitet.

3.2. BESKRIVELSE AF
BETJENINGSANORDNINGERNE PA
ROBOTPLANEKLIPPEREN

Liste over betjeningsanordninger, indikatorer og deres

funktion:

e Knappen "STOP" (Fig. 1.A): er beregnet til at stoppe
robotplaeneklipperen pa en sikker made.




"SIKKERHEDSNQGLE" (Fig.1.D):erberegnettil at slukke
robotpleeneklipperen pa en sikker made.

Knappen "ON/OFF" (Fig. 1.E): er beregnet til at teende
og slukke robotplaeneklipperen og nulstille alarmerne.
Knappen "VALG AF FUNKTION™ (Fig. 1.F): er beregnet
til at veelge robotpleeneklipperens driftsfunktion og til at
tvinge den til at kere tilbage til ladestationen.
Knappen"BEKRAFT" (Fig.1.G):erberegnettil atbekraefte
den indstillede driftstilstand.

Teendtikon"PLANLAGT PROGRAM" (Fig.1.1):erberegnet
til at vise indstillingen af det planlagte program.

Teendt ikon "ENKELT ARBEJDSCYKLUS" (Fig. 1.L):
er beregnet til at vise indstillingen af den enkelte
arbejdscyklus.
Teendtikon"TILBAGEK@RSELTILSTATIONEN" (Fig.1.H):
erberegnettilatviseindstillingen forrobotpleeneklipperens
patvungne tilbagekersel til ladestationen.

Knappen "BLUETOOTH" (Fig. 1.M): bruges kun af
servicecenteret til diagnosticeringsaktiviteter.

Teendt ikon "ALARM" (Fig. 1.N): er beregnet til at vise
alarmtilstandene.

Teendt ikon "BATTERI" (Fig. 1.0): er beregnet til at vise
batteriets opladning.

BEMARK: Radfer med den komplette manual for
at mere detaljeret beskrivelse af de ovenstdende
betjeningsanordninger.

3.3. LADESTATIONENS FUNKTION

Ladestationen har en taendt kontrollampe (Fig. 8.N), der
teender, som angivet nedenfor:

Slukket kontrollampe: ladestationens stremforsyning er
afbrudt, og robotten befinder sig ved stationen.
Kontrollampe med fast lys: robotpleeneklipperen er ikke
sluttet til ladestationen, og antennesignalet udsendes
korrekt.

Blinkende kontrollampe:ladestationen erikke konfigureret
korrekt, eller der er fejl i ladestationen. Se den komplette
manual.

3.4. OPLADNING AF BATTERI

Proceduren "OPLADNING AF BATTERI" ger det muligt at
genoplade robotplaeneklipperen manuelt.

1. Placerrobotpleeneklipperen paladestationen (Fig.9.R).
. Lad robotpleeneklipperen glide pa ladestationen, indtil

opladningsstikket tilkobles (Fig. 9.S).

3. Tryk pa knappen "STOP" (Fig. 9.A) for at &bne daekslet
(Fig.9.B), ogfaadgangtil betjeningskonsollen (Fig.9.C).

4. Teend robotpleeneklipperen vha. tasten "ON/OFF"
(Fig. 9.E).

5. Teendt ikon "BATTERI" (Fig. 9.0) blinker med blat lys.
Robotpleeneklipperen oplades.

6. Luk deekslet (Fig. 9.B).

7. Lad robotpleeneklipperen oplade i mindst den tid der
angives i Afsn.2.3.3.

BEMAERK: Batteriets genopladning fer vinterssesonen skal
udfares i henhold til oplysningerne i Afsn.4.3.

3.5. JUSTERING AF SKAREHQJDE
Folgden guidede procedurei APP for atregulere klippehgjden.

A

FORSIGTIG:
Man ma ikke rore skareanordningen til
reguleringen af klippehgjden.

BEM/ERK: Greessets laengde, som klippes af
robotplaeneklipperen, ma ikke veere hgjere end 10 mm.

Overdreven brug af vand kan resultere i,
at vandet treenger ind og beskadiger de

4. VEDLIGEHOLDELSE

FORSIGTIG:
Brug kun originale reservedele.

FORSIGTIG:

Det er ikke tilladt at 22ndre, manipulere med,
undvige, fierne de installerede sikkerheds-
anordninger.

FORSIGTIG:

Fare for snitsar pa haender.

Anvend sikkerhedshandsker for at undga
risiko for snitsar pa haenderne.

FORSIGTIG:

Fare for stov i gjnene.

Brug beskyttelsesbriller for at undga risiko
for stov i gjnene.

ADVARSEL:

elektriske komponenter.

FORBUDT:
Brug ikke vandstraler under tryk.

FORBUDT:

For at undga uoprettelige skader pa de
elektriske og elektroniske komponenter ma
robotplaneklipperen ikke nedszenkes helt
eller delvist i vand.

FORBUDT:

Vask ikke indersiden af robotplaeneklipperen
for ikke at beskadige de elektriske og
elektroniske komponenter.

FORBUDT:

Brug ikke oplgsningsmidler eller benzin for
ikke at beskadige de malede overflader og
plastdelene.



4.1. PROGRAMMERET VEDLIGEHOLDELSE

Sorg for at rengere produktet jeevnligt, og udskifte slidte
komponenter for en bedre funktion og lsengere levetid.

Udfer indgrebene iht. den hyppighed der angives i tabellen.

HVOR OFTE KOMPONENT BESKRIVELSE AF
INDGREBET
Ugentligt Kniv Renger og kontrollér at
kniven fungerer korrekt.
(Se Afsn. 4.2)
Hvis kniven er bojet som
folge af sammenstad,
eller hvis den er slidt,
skal den udskiftes. (Se
Afsn.4.2)
Opladningskon-  [Rens og fiern eventuel
takter rust. (Se den komplette
manual)
Manedligt Robotpleene- Renger. (Se den komplet-
klipper te manual)
Ladestation Kontrollér for slitage eller
og stromforsy- beskadigelser, og udskift
ningskabel dem efter behov. (Se den
komplette manual)
Ved saesonens Batteri Oplad batteriet, for det
afslutning eller hver opmagasineres. (Se
sjette maned, hvis Afsn. 4.3)
robotplaeneklipperen
ikke anvendes
Arligt eller ved saeso- | Robotplaene- Foretag eftersynet hos et
nens afslutning klipper autoriseret servicecenter.
(Se Afsn. 4.1)

Man skal foretage en arlig vedligeholdelse hos et autoriseret
servicecenter for at sikre robotpleeneklipperens fungerer
efter hensigten.

BEMZARK: garantien daekker ikke eventuelle defekter
som skyldes manglende arligt eftersyn.

BEMZRK: Radfer med den komplette manual for mere
detaljerede oplysninger om opladningsproceduren om
vinteren.

BEMAERK: Registreringen af opladningen viaproceduren
iappen erngdvendigfor gyldigheden af batteriets garanti.

4.4. UDSKIFTNING AF BATTERI

Udskiftningen af batteriet ma udelukkende udferes af
TEKNISK PERSONALE FRA STIGA.

Kontakt et servicecenter eller din forhandler, hvis det viser
sig nedvendigt at udskifte batteriet.

5. TRANSPORT, OPLAGRING OG
BORTSKAFFELSE

5.1. TRANSPORT

BEMAERK:Vianbefalerbrugenafdenoriginale emballage
til transport over laengere afstande.

1. Slukrobotpleeneklipperen paensikkermade (se Afsn.1.4).

2. Rengerrobotplaeneklipperen (Se denkomplette manual).

3. Left robotpleeneklipperen med handtaget (Fig. 11.D), og
flytden ved at veere opmaerksom pa at holde skaerekniven
veek fra kroppen.

5.2. OPLAGRING

Robotpleeneklipperen skal oplagres pa et tert sted i vandret
stilling, og beskyttes mod frost efter athave udfert rengeringen
og genopladning af batteriet til vintersaesonen (se Kap. 4).
Under langvarig stilstand frakobles ladestationen og
satellitreferencestationen fra elnettet.

5.3. BORTSKAFFELSE

FORSIGTIG:
/'\ Henvend dig til et autoriseret servicecenter
o

for atfjerne batteriet frarobotplaneklipperen.

4.2. UDSKIFTNING AF SKAREKNIVE

1. Slukrobotpleeneklipperen paensikkermade (se Afsn.1.4).

2. Vend robotplaeneklipperen om, og vaer opmaerksom pa
ikke at beskadige det flydende daeksel.

3. Skru fastgeringsskruerne ud (Fig. 10.E).

4. Udskift skeereknivene (Fig. 10.D) og fastgeringsskruerne
(Fig. 10.E).

5. Stram fastgeringsskruerne (Fig. 10.E).

4.3. VEDLIGEHOLDELSE AF BATTERIET FOQR
VINTER OG OPLAGRING

1. Oplad batteriet i henhold til guiden i APP, som kan findes
pa siden "Indstillinger".

2. Rengerrobotplaeneklipperen (Se denkomplette manual).

3. Opbevarrobotpleeneklipperen pa et tort sted og beskyttet
mod frost og serg for, at den er slukket.

1. Produktet skal kasseres pa miljgmaessig forsvarlig vis ved
anbringelseide respektive containere eller vedindlevering
til de autoriserede genbrugsstationer.

2. Kassér robotpleeneklipperen i henhold til kravene i de
lokale bestemmelser.

3. Manskalhenvendesigtilderelevante faciliteterforgenbrug
og bortskaffelsen, da robotpleeneklipperen er affald der
klassificeres som elektronisk affald (WEEE).

4. Man skal kassere de gamle og udtjente batterier pa en
beaeredygtig made i opsamlingsbeholderne eller hos de
relevante autoriserede opsamlingscentre.



6.
FORSIGTIG:

UDBEDRING AF PROBLEMERNE

Stands robotplaeneklipperen pa en sikker made (se Afsn.1.4).

Nedenfor vises listen over eventuelle anomali som muligvis kan forekomme i lgbet af arbejdet.

PROBLEM

ARSAGER

LOSNINGER

Unormale vibrationer.
Robotplaeneklipperen larmer.

Skive eller skeerekniv er beskadigede

Udskift de beskadigede komponenter (se Afsn.4.2).

Skeereanordninger er blokeret af rester (band,
reb, plastikdele osv.).

Slukrobotpleeneklipperen pa ensikker made (se Afsn.1.4).
Frigor skeerekniven.

Robotplaeneklipperenerblevetstartetinaerheden
af uventede forhindringer (nedfaldne grene,
glemte genstande osv.)

Sluk robotpleeneklipperen pa en sikker made (se Afsn.1.4).
Fjern forhindringerne og genstart robotpleeneklipperen.

Den elektriske motor er defekt

Udskift motoren, og henvend dig til et servicecenter.

Greesset er for hajt.

Forag klippehgjden (se Afsn.3.5).

Udferenforudgaende klipningiomradetmed en almindelig
plaeneklipper

Robotplaeneklipperen anbringes
ikke korrekt ind i ladestationen.

Problemer med ladestationen antenne.

Kontakt servicecentret, hvis problemet fortsaetter.

Der er sket en jordsammenstyrtning i neerheden
af ladestationen.

Flyt ladestationen. (Se Afsn.2.3.1).

Ladestationen er ikke blevet kalibreret korrekt,
eller der findes elektromagnetiske forstyrrelser
i naerheden af stationen.

Efter udbedring af forstyrrelsens kilde kalibreres ladesta-
tionen via appen. Se den komplette manual.

Ladestationens kontrollampe
teender ikke, nar robotten befinder
sig uden for ladestationen.

Forsyningsspaendingen mangler, eller der er fejl
i ladestationen.

Kontrollér den korrekte tilslutning til stremforsyningsen-
hedens stikkontakt. Kontrollér, at forsyningsenhedens
tilslutningskabel er intakt.

Ladestationens kontrollampe.

Der er fejl i ladestationen. Se den komplette
manual.

Afbryd ladestationen stremforsyning og tilslut den igen
efternogle minutter. Kontakt servicecentret, hvis problemet
fortsaetter.

Ladestationen er ikke konfigureret korrekt.

Konfigurer ladestationen med appen. Se den komplette
manual.

P& tastaturet teender ikonet til
Advarsel

Signalerer tilstande med Anomali/Fejl.

Radfer med appen for yderligere oplysninger eller henvis
til den komplette manual

Robotpleeneklipperen standser
midlertidigt i arbejdsomradet

Svagt GPS-signal

Henvend dig til et servicecenter, hvis problemet fortseetter.




7.

TEKNISKE DATA

TEKNISKE OPLYSNINGER

TYPE: SRSA01 (se produktets

TYPE: SRBAO1 (se produktets etiket)

Robotplaeneklipperens vaegt

(Uvished +/-0,1 [kg])

etiket)
Dimensioner (BxHxD) 413 x 252 x 560 [mm] 529 x 299 x 695 [mm]
Det afhaenger af modellen: 8,1 [kg]; 8,4 Det afhaenger af modellen: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5 [kg] (*)
[ka] (*) (Uvished +/-0,1 [kg])

Klippehgjde (Min-Maks) 20-60 [mm] 20-65 [mm]

Knivens diameter 180 [mm] 260 [mm]

Klippehastighed 2850+/-50 [o/min] 2400+/-50 [o/min]

Kerehastighed 22 [m/min] Det afhaenger af modellen: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Maksimal hzeldning 45 % 50 %

Maksimal hzeldning langs 20 %

yderkanten

Klippesystemets type 4 drejelige skaereknive 6 drejelige skaereknive
Skeereanordningens kode 322104105/0

Registreret lydeffektniveau

57 [dB] (A)

Det afhaenger af modellen: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)

Usikkerhed om stgjemissionerne,
KWA

1,47 [dB] (A)

Det afhzenger af modellen: 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB] (A) (*)

stromforsyningsenhedens drift[°C]

Garanteret lydeffektniveau 59 [dB] (A) Det afhaenger af modellen: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Lydniveau ved operatorens ore 46,3 [dB] (A) Det afthaenger af modellen: 45,2 [dB] (A); 48,6 [dB] (A) (*)
IP-klassificering robotplaeneklipper IPX5

IP-klassificering opladningsstation IPX1

IP-klassificering P67

stromforsyningsenhed

Omgivelsestemperatur under 0+50

robotpleeneklipperens drift [°C]

Omgivelsestemperatur under -10 + 50

opladningsstationens drift [°C]

Omgivelsestemperatur under -10 + 50

Driftskapacitet

Afhaenger af modellen (*)

Afhaenger af modellen (*)

Stremforsyning

Indgang: 100-240 Vac, 1,2 A. Udgang: 30
Vee, 2A
Brug en af nedenstaende originale koder
eller efterfelgende opdateringer (kontakt en
autoriseret STIGA-forhandler)

118204158/0 (EU)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Det afhaenger af modellen:

Indgang: 200-240 Vac, 0,8 A. Udgang: 30 Vcc, 4 A
Brug en af nedenstaende originale koder eller
efterfelgende opdateringer (kontakt en autoriseret STIGA-
forhandler)

118204159/0 (EU)

118204162/0 (UK)

118204164/0 (CH)

Eller
Indgang: 100-240 Vac, 1,2 A. Udgang: 30 Vcc, 2 A
Brug en af nedenstaende originale koder eller
efterfelgende opdateringer (kontakt en autoriseret STIGA-
forhandler)

118204158/0 (EU)

118204161/0 (UK)

118204163/0 (CH)

()

Tilladte 30 Vcc forleengerkabler

Brug en af nedenstaende originale koder ell

Kode: 1

ler efterfolgende opdateringer (kontakt en autoriseret STIGA-
forhandler)
127-0010-01, lzengde 5 m

[min]; 90 [min]; 150 [min] (*)

Kode: 1127-0020-01, lzengde 15 m
Det afhaenger af modellen: 25,2V - 2Ah; Det afhaenger af modellen: 25,2V - 5Ah; 25,2V - 2x5Ah;
Batterimodel 25,2V - 2,5Ah; 25,2V - 2x6Ah (*)
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)
. . Det afhaenger af modellen: 40 [min]; 60 Det afhaenger af modellen: 150 [min]; 180 [min] (*
Opladningstid [min]?BO [min]; 150 [min][(*) : ¢ {minl 180 [min} ()
Arbejdstid Det afhaenger af modellen: 40 [min]; 60 Det afhaenger af modellen: 150 [min]; 270 [min]; 330 [min]

)

Forbindelsesmuligheder

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigationsteknologi

AGS, GNSS-RTK

(*) For yderligere oplysninger om den specifikke model, se venligst den komplette manual, der er tilgeengelig online (se
QR-koden pa forste side i dette heefte).




SUOMI - Alkuperéisten ohjeiden kdannos

Taydellinen ohje voidaan ladata:
> sivustolta stiga.com

Playsta
> skannaamalla QR-koodi

> sovellusohjelmasta STIGA GO, saatavana App Storesta ja Google

Download full manual
B ERT

HUOMAUTUS: Taman ohjekirjan ohjeetkoskevatkaikkia
autonomisten robottiruohonleikkureiden malleja. Ellei
toisin ole méaaritetty, kuvat viittaavat alustaan SRSA01.

HUOMAUTUS: Tama ohjekirja sisaltdd perusohjeita,
jotka liittyvat padasiassa turvallisuuteen. Oikea asennus
edellyttad, etté koko ohjekirja (ks. edelld) luetaan ja sit&
noudatetaan huolellisesti.

1. TUVALLISUUS

MAARAYS:

Lue ne huolellaennentuotteen
kaytté6a ja sailytd ne tulevaa
tarvetta varten.

1.1. TURVALLISET
TOIMINTATAVAT

Koulutus

a. Lue ohjeethuolellisesti tutustu ohjauk-
siin ja laitteen oikeaan kayttoon.

b. Ald koskaan anna laitetta lasten tai
fyysisesti tai henkisesti rajoittuneiden
henkildiden kayttdoon, joilla ei ole tdman
laitteen kayttoon liittyva kokemusta ja
tuntemusta tai sellaisten henkildiden
kayttédn jotka eivat tunne ohjeita.
Paikalliset méaraykset voivat asettaa
rajoituksia kayttajan ialle.

c. Tybntekijaa tai kayttajaa on pidettava
vastuussa onnettomuuksista tai vaa-
roista, jotka koskevat kolmansia tahoja
tai kolmansien tahojen varusteita.

Valmistus

a. Varmista, ettd automaattinen ymparoiva
rajoitus on ohjelmoitu oikein ohjeiden
mukaan.

b. Tarkistasaannollisestialuejossalaitetta
kaytetéan ja ota pois kivet, tikut, johdot
ja kaikki muut vieraan esineet, jotka
voivat hairitd toimintaa.

c. Suorita terien, terien pulttien ja leik-
kuuyksikdn silmémaarainen tarkastus
saanndllisin valiajoin varmistaaksesi,
ettd ne eivat ole kuluneet tai vahin-
goittuneet. Vaihda terat ja kuluneet tai

vahingoittuneet pultit pareittain laitteen
tasapainoisuuden séilyttamiseksi.

. Kehotusmerkit on sijoitettava laitteen

tybalueen ympérille jos sitéd kaytetaan
julkisilla alueilla tai yleisessa kaytdssa
olevilla alueilla. Merkeissa on luettava:
"Varoitus! Automaattinen ruohonleikkuri!
Pysy etéalla laitteesta! Valvo lapsia”!.

1.1.1. TOIMINTA

Yleista tietoa
a. Ala kayta laitetta jos suojukset ovat vioit-

tuneet tai turvalaitteet eivat ole paikalla,
esimerkiksi ilman suojia.

. Al laita kasia tai jalkoja pyérivien osien

viereen tai alle. Pysyttele aina loitolla
poistoaukosta.

. Ala kosketa laitteen liilkkuvia osia ennen

kuin ne ovat pyséhtyneet kokonaan.

. Laitteen toiminnan aikana kayta aina

tukevia kenkié ja pitki& housuja.

. Ala koskaan nosta tai kuljeta laitetta kun

moottori on k&ynnissa.

. Irrota yksikdn deaktivointilaite:

- Ennen kuin tukkeuma poistetaan;

- Ennen kuin laite tarkistetaan, puhdis-
tetaan tai sité kaytetaan;

- Jos laitteeseen osuu vieras esine, tar-
kistamahdollisetlaitteeseen syntyneet
vahingot;

- Jos laite alkaa tarista oudosti, tarkista
se mahdollisten vahinkojen varalta
ennen sen uudelleenkdynnistamista.

. Laitteenollessatoiminnassa, ala jata sita

valvomatta jos paikalla on kotielaimia,
lapsia tai muita l&heisyydessa olevia
henkilGita.

Huolto ja sailytys
a. Kirista kaikki mutterit, pultit ja ruuvit

kunnolla laitteen turvallisen toiminnan
takaamiseksi.

b. Tarkistarobottiruohonleikkuri useinkulu-

misen tai vaurioitumisen varalta.




g.

. Turvallisuussyistd on tarpeen vaihtaa

kuluneet tai vahingoittuneet osat uusiin.

. Varmista, ettd terat vaihdetaan vain

asianmukaisia varaosia kayttamalla.

. Varmista, ettd akut on ladattu kaytta-

malla valmistajan suosittelemaa oikeaa
akkulaturia. Vaarinkaytté voi aiheuttaa
séhkdiskuja, ylikuumenemista tai syo-
vyttdvan akkuhapon vuotoa.
Joselektrolyytin vuotoa esiintyy pese ve-
delld/neutralisoivalla aineella ja kdanny
|&8karin puoleen jos kosketusta esiintyy
silmien jne. kanssa.

Laitteen huolto on suoritettava valmista-
jan ohjeiden mukaisesti.

Jaannosriskit

Vaikka tuote tayttda kaikki turvalli-
suusvaatimukset, saattaa silti esiintya
lisériskeja, jotka johtuvat virheellisesta
asennuksesta ja/tai ennalta arvaamat-
tomista tilanteista. Sen vuoksi on valt-
tamatonté pitaa alue, jolla tuote toimii,
vapaanaesineistd, ihmisista ja elaimisté
ja tiedottaa mahdollisista vaaroista kai-
kille henkilbille, jotka voivat paasta edes
satunnaisesti tydskentelyalueelle.
Ukkosmyrskyn ja salamaniskun uhates-
sa ja yleisesti ottaen huonojen saéolo-
suhteiden varalta on suositeltavaa olla
kayttamatta tuotetta ja irrottaa kaikki
oheislaitteet virtalahteesta. Jos haluat
kayttaa tuotetta, kytke oheislaitteet uu-
delleen virtaldhteeseen kayttboppaan
ohjeiden mukaisesti.

1.2. TUOTTEEN KUVAUS

Robottiruohonleikkuri (kuva 2.A) on suunniteltu ja valmistettu
nurmikon automaattiseen leikkaamiseen mihin kellonaikaan
tahansa seka paivalla etta yolla.

Leikattavan pinnan erilaisten ominaisuuksien mukaan, robotti-
ruohonleikkurivoidaan ohjelmoidasiten, etté se tydskentelee
useilla rajakaapelin rajoittamilla alueilla, jotka on yhdistetty
kayttamalla virtuaalisten siirtojen reitteja.

Tyévaiheen aikana robottiruohonleikkuri leikkaa virtuaalisen
rajanrajoittamanalueen (kuva2.B).Kunrobottiruohonleikurion

virtuaalisenrajanléhdeisyydessé (kuva2.B) taikohtaaesteen

(kuva2.C) sevaihtaareitti& valitun navigointistrategia mukaan.
Robottiruohonleikkurileikkaarajatun nurmikon automaattisesti

ja kokonaan.
Tuote toimii satelliittisignaalin kautta ja vaatii latausalustan

asentamista (kuva 2.F, 2.G) jossa satelliittiasema (kuva 3.C),

jokavoidaan asentaamyds erikseen. Robottiruohonleikkurija

satelliittiasemakommunikoivat keskendén 3G/4G-moduulien
kautta, jotka on varustettu SIM-kortilla. Robottiruohonleik-

kurin toimintateknologia perustuu tietojen kommunikointiin
Cloud STIGAN ja robotin vélilla. Littymé&n maksua vaaditaan
robottiruohonleikkuri toimintaa varten ja riippuu vaadittujen
tietojen maarasta. Tuotteen kayttéa varten vaaditaan lisaksi
mobiililaitetta (&lypuhelin).

Kayttd mihin tahansa muuhun tarkoitukseen saattaa olla
vaarallista ja aiheuttaa vahinkoja henkiléille ja/tai esineille.
Sopimattomaksi kaytoksi katsotaan (esimerkiksi, mutta ei ai-
noastaan):aikuisten, lastentai eldinten kuljettaminen laitteella;
itsensa kuljettaminen laitteella; laitteen kdyttdminen kuormien
vetoon tai tydntdmiseen; laitteen kayttdminen pensaiden tai
muun kuin ruohomaisen kasvillisuuden leikkaamiseen.

HUOMAUTUS: Liittyman maksua vaaditaan robotti-
ruohonleikkuri toimintaa varten ja riippuu vaadittujen
tietojen méaaréasta.

1.3. SYMBOLIT JA KILVET

VAROITUS:
Lue kéayttoohjeet ennen kuin tuote kdynnis-
tetaan.

VAROITUS:

Esineiden sinkoutumisvaara kehoa kohti.
Saéilyta turvaetdisyys laitteeseen sen toimin-
nan aikana.

VAROITUS:

Ala aseta kasiasi e jalkojasi leikkuuvalineen
asennustilaan.

Otapois deaktivointilaite ennenkuin laitteessa
suoritetaan toimenpiteité tai sitd nostetaan.
VAROITUS:

Al3 aseta kasisi e jalkojasi leikkuuvélineen
asennustilaan.

Al3 nouse laitteen paille.

KIELTO:

Varmista, etta laitteen toiminnan aikana
tyoalueella ei ole henkiléitd (ennen kaikkea
lapsia, vanhuksia tai liikkuntakyvyttémia) eika
kotieldimia.

Pida lapsia, kotieldimiad ja muita henkil6ita
turvaetdisyydella kun laite on kdynnissa.
KIELTO:

Ald puhdista tai pese laitetta kayttamalla
painepesureita.

Laite, jonka eristysluokka on Il ja joka saa
virtansa akusta (ruohonleikkurirobotti) tai
erityisesta virtaldhteesta (latausasema ja
tukiasema).

Kéyta alkuperaisté virtaldhdetta, joka vastaa
tyyppikilven tietoja.
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Tasavirtaldhteen symboli.

T
X
X

Suojausaste kiintoaineiden ja veden tunkeu-
tumista vastaan.



Séhko- ja elektroniikkalaiteromu, jokatoimite-
taan asianmukaisiin laitoksiin kierratettavaksi
ja havitettavaksi.

Taattu danitehotaso

1.4. ROBOTTIRUOHONLEIKKURINPYSAYTYSJA
SAMMUTUS TURVAOLOSUHTEISSA

MAARAYS:

Sammuta robottiruohonleikkuri aina turval-
listen olosuhteiden vallitessa ennen minka
tahansa puhdistus-, kuljetus- ja huoltotoi-
menpiteen suorittamista.

1. Paina painiketta”"STOP” (kuva 1.A) pysayttaaksesirobot-
tiruohonleikkurinturvatilaanja avaa suojakansi (kuva 1.B).

2. Paina sammutuspainiketta (kuva 1.E) muutaman sekun-
nin ajan ja odota, ettd saman painikkeen LED sammuu.

3. Vasta kun led on sammunut (kuva 1.E), ota turva-avain
pois (kuva 1.D) robottiruohonleikkurin sammuttamiseksi
turvaolosuhteissa.

4. Sulje suojakansi (kuva 1.B).

5. Robottiruohonleikkuri on pysaytetty tai sammutettu
turvatilaan.

2. ASENNUS

VAROITUS:
Ald muuta, peukaloi, kytke pois tai irrota
asennettuja turvalaitteita.

HUOMAUTUS: Tuotteen asennukseen liittyvié lisatietoja
varten ota yhteys STIGA-jalleenmyyjaan.

KOMPONENTIT ASENNUSTA VARTEN (kuva 3)

(A) Latausalusta, (B) Latausalustan virtalahde, (C) Satelliit-
tiasema, (D) Latausalustan kiinnitysruuvit, (E) Erillisen satel-
littiaseman kannatin, (F) Virtalahde satelliittiaseman erillista
asennusta varten (lisdvaruste), (G) Jatkojohdot joko 5 m tai
15 m (valinnaiset), (H) Mobiililaite (ei kuulu toimitukseen).

2.1. ASENNUKSEEN LIITTYVIEN VAATIMUSTEN
TARKASTUS

2.1.1. PUUTARHAN TARKASTUS:

¢ Tarkista puutarhan kunto virtuaalisten rajojen, esteiden ja
poissuljettavien alueiden havaintoa varten.

* Tasoita maa siten, ettd latakkoja ei padse syntymaan
sateen jalkeen.

2.1.2. TARKASTUKSET VIRTALAHTEEN LATAUSASE-
MAN JA SATELLIITTIASEMAN ASENNUSTA
VARTEN:

SAHKOVAARA:
A Valmistele pistorasia, joka on maassavoimas-

sa olevien lakien mukainen.

SAHKOVAARA:

Toimitettua piiria tulee suojata vikavirtasuo-
jakytkimelld (RCD), jonka laukeamisnopeus
ei ylitd 30 mA.

SAHKOVAARA:
A Al liita virtalahdetta pistorasiaan jos pistoke

tai johto on vahingoittunut.

Al liita a14ka kosketa vahingoittunuttajohtoa

ennen kuin se kytketaan irti virransyo6tosta.

Vahingoittunutjohto saattaa aiheuttaa kontak-

tin jannitteen alaisten osien kanssa.

—_

. Valmistele nurmikon reunaantasainen alue latausalustan
asemointia varten. Latausasema on asennettava paik-
kaan, johon satelliittisignaali paasee, mieluiten sellaiselle
puutarhan alueelle, josta taivas on taysin nakyvissa.

2. Latausalueen edessa on oltava véahintdén 2 m levea ja

vahintdéan 3 metri4 pitk4 kaistale, jossa ei ole esteité.

3. Jostaivas eindy kokonaan latausalueen asennuspaikasta,

asenna satelliittiasema toiselle alueelle.

HUOMAUTUS: Taivas katsotaan taysin nékyvéksi, kun
sennékyvyysonesteetdnvahintdan 120 asteenkulmassa
kaikkiin suuntiin.

VAROITUS:
Virtajohdon, virtaldhteen, jatkojohdon ja

kaikkien muiden sdhkdjohtojen, jotka eivat
kuulu tuotteeseen, on jaatéava leikkuualueen
ulkopuolelle, jotta niitd voitaisiin pitaa
kaukana liikkuvista vaarallisista osista
ja vahinkojen syntymistéd voitaisiin estaa
johdoille, jotka voivat joutua kosketuksiin
jannitteisten osien kanssa.

4. Valmistele virtalahteen asennusalue siten, ettd se ei
missaanilmasto-olosuhteessa paady veden alle. Asenna
se mieluummin suljettuun tilaan ja suojaan ilmastollisilta
tekijoiltd seka asentoon, johon valtuuttamattomat henkil 6t
eivat paése helposti.

2.1.3. VIRTUAALISTEN RAJOJEN MAARITTELYYN
KUULUVAT TARKASTUKSET:

1. Tarkista, etta tydalueen maksimaalinen kaltevuus on 45 %
tai 50 % tai alle, mallin mukaan (ks. kappale 7 TEKNISET
TIEDOT). Virtuaalisten rajojen maarittdmiseksi, noudata
saantoja, jotka on annettu kuvassa 4.

VAROITUS:
Robottivoileikatapintojajoidenmaksimaalinen
kaltevuus on 45 % tai 50 % mallin mukaan.

Jos ohjeita ei noudateta, robotti voi liukua ja
poistua tydalueelta

VAROITUS:

Alueita joilla esiintyy sallittuihin nédhden
suurempia kaltevuuksia ei ole mahdollista
leikata. Asenna virtuaalinen raja néain
ollen ennen rinnettd eristdmélld kyseinen
nurmikkoalue.



2.

Tarkista koko tydpinta: arvioi esteet ja tydalueelta pois-
suljettavat alueet jotka on ohjelmoitava poissuljettaviksi
alueiksi.

2.2. KRITEERIT TYOALUEIDEN JA SIIRTOREIT-

-

A\

2.2.1.
1.

2.

TIEN RAJOITTAMISEKSI

. Jos paikalla on laatoitus tai tie, joka on nurmikon kanssa

samallatasolla, virtuaalinen raja voi tdasméata laatoituksen
reunan kanssa (kuva 5.A).

. Jos paikalla on uima-allas, lampi tai kaivaus, virtuaalinen

raja on ohjelmoitava vahintddn 1 metrin paahan. Jos
uima-allas, lampi tai kaivaus on asemoitu rinteen alle,
virtuaalinen raja on ohjelmoitava vahintdan 1,5 metrin
paahan (kuva 5.B).

Jos paikalla on ulostydntyvia juuria, virtuaalinen raja on
ohjelmoitava siten, etta robottiruohonleikkurin kulku val-
tetdan epayhdenmukaisilla pinnoilla (kuva 5.C).
Virtuaalinen raja on ohjelmoitava siten, etté robottiruo-
honleikkuri pysyttelee vahintadn 30 cm péaassa alueilta
joilla esiintyy soraa tai kivia (kuva 5.D).

. Jos kyseessa ovat kaltevat alueet, noudata ohjeita, jotka

on annettu kappaleessa 2.1.3.

. Yli50 cmkorkeidenjatkuvien rakenneosien (seinét, aidat,

pensaat jne.) virtuaalinen raja on ohjelmoitava vahintaan
40 cm:n etaisyydelle niista (kuva 5.E).

Kaikissa muissatapauksissa virtuaalisen rajan on nouda-
tettava vahintaan 30 cm:n etéisyytta robottiruohonleikkurin
ja esteen valilla (kuva 5.F).

. Jos kyseessé on esteiden rajaaminen, jotka ovat alle

150 cm etaisyydellatoisistaan, rajaa ne yhtendisené estee-
nanoudattamalla edelld osoitettuja etaisyyksia (kuva 5.G).

HUOMIO:

Kayttdalue jayleenséaalueet, joillarobottiruo-
honleikkuri voi liikkua, on rajattava aidalla,
jota ei voi ylittaa.

KAPEAT KULKUVAYLAT

Jos paikalla on kapeita kulkuvaylia, etéisyys kahden
virtuaalisen rajan valilla on oltava Z 22 m (kuva 6.A).
Jos kyseessé on kulkuvéyla, jossa virtuaalisten rajojen
vélinen etéisyys on < 2 m, robottiruohonleikkuri ei paase
automaattisesti ahtaan alueen jalkeiselle alueelle (kuva
6.A). Téssé tapauksessa on ohjelmoitava kaksi erillista
virtuaalista leikkausaluetta (Kuva 6.B) jayhdistaé ne virtu-
aalisellasiirtoreitillé (kuva 6.C). Katso tdydellinen ohjekirja.

2.2.2. SIIRTOREITIT

Puutarhan alueet, joiden joukossa on alueita joita ei tarvitse
leikata, on yhdistettava keskenaan siirtoreittien kautta. Siirto-
reittien on noudatettava 20 prosentin enimmaiskaltevuusrajaa.

1.

Paikannamahdollisten reittien joukosta katevin siirtoreitti,
jonkaavullavoidaan séilyttaa suurin etaisyys mahdollisista
esteistd ja jotka eivat kulje alueiden poikki, jotka ovat
yleensa tarkoitettu parkkipaikoiksi, ajoneuvojen kulkuun
tai henkildiden kavelyreiteiksi.

. Siirtoreitti sisaltda liikkumisalueen, joka ulottuu 1 m

tallennetun reitin oikealle ja 1 m vasemmalle puolelle
(kuva 7.A). Seuraavia vahimmaisetaisyyksia liikkumi-
salueen ja puutarhan eri osien vélilla on noudatettava:
30 cm:n etdisyydelld esteistd, jotka on rajattu virtuaa-
lisilla rajoilla tai ei leikattavilla alueilla (kuva 7.B), 30
cm:n etaisyydella kiinteista rajoittamattomista esteista
tai jatkuvista rakenteellisista elementeista (kuva 7.C), 1
metrin etdisyydelld julkisista teista (kuva 7.D), 1 metrin

etdisyydelld uima-altaista (kuva 7.E), 1 metrin etaisyydella
kavelyteista (kuva 7.F), 1 metrin etdisyydella kallioista tai
jyrkisté rinteista (kuva 7.G).

. Joskyseessaonkapeakulkuvayla, jossa edella mainittuja
etaisyyksia ei voida noudattaa, kulkuvayla on rajattava
kulkukelvottomilla esteilla, jos niita ei jo ole.

HUOMAUTUS: Kapeissa kulkuvaylissa tallennettujen
siirtoreittien satelliittisignaalin vastaanotto voi olla
riittamatonta, mika vaikuttaa ruohonleikkurobotin
toimintatarkkuuteen.

2.

3. KOMPONENETTIEN ASENNUS

SAHKOVAARA:

Kéayta vain valmistajan toimittamia akkulatu-
reita ja virtaldhteita. Vaaranlainen kaytté voi
aiheuttaa sdhkoiskujaja/tai ylikuumenemista.

HUOMIO:

Kasien leikkautumisvaara

Kéayta suojakédsineitd valttddksesi kasien
haavoittumista.

HUOMIO:
Silmiin joutuvasta pélysté syntyvé vaara.
Kéayta suojal vélttadksesi polyn joutu-
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mista silmiin.
SAHKOVAARA:
Liitd virransyo6tté vasta kaikkien asennus-
toimenpiteiden jélkeen. Jos tarpeen, kytke
yleinen virransyo6tto pois paaltd asennuksen
aikana.

2.3.1. LATAUSALUSTAN ASENNUS

Latausasema voidaan asentaa tyéalueen reunaan tai siihen
litetylle alueelle, joka on yhdistetty siirtoreitin kautta.

—_

. Tarkista asennukseen liittyvat vaatimukset, kuten on
osoitettu kappaleessa 2.1.2.

. Valmistele tarvittaessa maapera siten, etté latausalustan
pinta (kuva8.L) on nurmikon kanssa samallatasolla.Maan
on oltava taysin tasainen ja tiivis latausaseman pinnan
muodonmuutosten valttdmiseksi.

. Kiinnita latausalusta (kuva 8.L) maahan kiinnitysruuveilla
(kuva 8.M).

. Tarkista, etta viitteellinen satelliittiasema (kuva 8.A) liite-
taén latausalustaan sen liittimen kautta.

. Liita virtalahde latausasemaan ja ruuvaa liitin.

. Liita virtalahteen pistoke pistorasiaan.

. Kun robottiruohonleikkuri ei ole latausasemalla tarkista,
etté latausaseman merkkivalo (kuva 8.N) on paalla (ks.
kappale 3.3).

2.3.2. SATELLITTIASEMAN ASENNUS

Vi

itteellinen satelliittiasema (kuva 8.A) edellyttaa taytta na-

kyvyytta taivaalle. Se on varustettu latausalustalla ja se on
asennettu suojakannen alle (kuva 8.C).

Jos latausalustaa (kuva. 8.L) ei ole sijoitettu alueelle, jossa
taivas on taysin nakyvissa, viitteellinen satelliittiasema
on poistettava (kuva 8.A) latausasemasta ja asennettava
alueelle, jossa taivas on taysin nakyvisséa. Taivas katsotaan
taysin nakyvaksi, kun sen nékyvyys on esteetdn vahintaan
120 asteen kulmassa kaikkiin suuntiin.

Viittaa taydelliseen ohjekirjaan satelliittiaseman erillista
asennusta varten.



HUOMIO:

Turvallisuussyistéd satelliittiasemaa ei saa
koskaan siirtda virtuaalisten rajojen, siirto-
reittien ja véltettdvien alueiden ohjelmoinnin
jélkeen. Robottiruohonleikkuri voi tulla ulos

ohjelmoidulta tydalueelta. Jos viiteasema
siirretdan, uudelleenohjelmointia vaaditaan.

2.3.3. LATAA ROBOTTIRUOHONLEIKKURI
ASENNUKSEN JALKEEN

Ennen tuotteen ensimmaista kayttokertaa, lataa akkua
vahintaan 2 tuntia.

2.4. VIRTUAALISTENRAJOJEN, SIIRTOREITTIEN
JAVALTETTAVIEN ALUEIDEN OHJELMOINTI.

Virtuaalisten rajojen, siirtoreittien ja véltettavien alueiden
ohjelmointi suoritetaan vastaavien SOVELLUSTEN “STIGA.
GO” olevien ohjattujen menettelyjen kautta. Menettely vaatii
robottiruohonleikkurin manuaalista ohjaamista kulkemalla
senvieressanoudattamallayleisia kriteereja, jotkaonannettu
kappaleessa 2.2.

HUOMIO:
Toiminta-alue tai laitteen kdyttamat reitit sen

siirtoa varten on asetettava siten, ettei niihin
kuulu julkisia tiloja, yleisesti parkkipaikoiksi
tarkoitettuja alueita, ajoneuvojen kulkuun
tarkoitettuja alueita tai alueita, joilla kulkee
henkil6itd, henkil6-, esine- tai ajoneuvoille
syntyvien vaarojen valttadmiseksi.

HUOMIO:
Turvallisuussyista ja henkil6-, eldin- tai esi-
nevahinkojen vaélttdmiseksi, kayttajan tulee

tuntea alue ennakkoon, jolla robottiruhoon-
leikkuria ohjataan manuaalisesti.

Robotin ohjaamisen aikana kévele varoen
vélttden kaatumista.

HUOMIO:

Kéyttéalue jayleenséalueet, joillarobottiruo-
honleikkuri voi liikkua, on rajattava aidalla,
jota ei voi ylittaa.

Tee aidasta sopiva tai valvo robottiruohon-
leikkuria toiminnan aikana.

3. TOIMINTA

3.1. ROBOTTIRUOHONLEIKKURIN MANUAALI-
NEN TOIMINTA

Robottiruohonleikkuria voidaan kayttéé suorittamatta tydaiko-
jenohjelmointia. Tasséatavassarobottiruohonleikkuri suorittaa
tybjakson, palaa latausasemaan ja j&a sinne seuraavaa
manuaalista kynnistysta varten.

Laitteen kayttéa varten téssa toimintatavassa on kuitenkin
tarpeen suorittaa virtuaalisten rajojen, siirtoreittien ja véltet-
tavien alueiden ohjelmointi (Ks. kappale 2.4)

1. Aseta robottiruohonleikkuri latausasemalle tai joka ta-
pauksessa asennusalueen sisélle.

2. Paina painiketta "STOP” (kuva 1.A) ja avaa suojus
(kuva 1.B) ja mene ohjauskonsolille (kuva 1.C).

3. Paina painiketta "ON/OFF” (kuva 1.E) 5 sekunnin ajan
robottiruohonleikkurin kéynnistamiseksi.

4. Paina painiketta "TOIMINTATAVAN VALINTA” (kuva 1.F),
kunnes pelkka kuvake "YKSITTAINEN TYOJAKSO”
(kuva 1.L) vilkkuu.

5. Painapainiketta”VAHVISTA’ (kuva 1.G).Kuvake (kuva1.L)
syttyy palamaan kiinteélla valolla toimenpiteen vahvis-
tamiseksi.

6. Sulje suojakansi (kuva 1.B). Robottiruohonleikkuri alkaa
tyéskennella.

HUOMAUTUS: Tama toimintatapa ei valttamatta takaa
piha-alueenriittdvaa kattavuutta, mité tarvittavaan aikaan
ja leikkuutuloksen yhdenmukaisuuteen tulee, erityisesti
jos kyseessa on muodoltaan epasaanndéllinen nurmikko.
Robottiruohonleikkurin maksimaalisen tehokkuuden
saavuttamiseksi on suositeltavaa ohjelmoida tydajat.

3.2. ROBOTTIRUOHONLEIKKURISSA OLEVIEN
OHJAUSTEN KUVAUS

Luettelo ohjauksista, merkkivaloista ja niiden toiminta:

¢ Painike "STOP” (kuva 1.A): sita kaytetdan robottiruohon-
leikkurin turvapysaytysta varten.

¢ "TURVA-AVAIN” (kuva 1.D): sité kaytetaan robottiruohon-
leikkurin turvallista sammuttamista varten.

¢ Paina painiketta "ON/OFF” (kuva 1.E): sita kaytetaan ro-
bottiruohonleikkurin kéynnistamiseen jasammuttamiseen
ja héalytysten nollaamiseen.

e Painike "TOIMINTATAVAN VALINTA” (kuva 1.F): sita
kaytetaan robottiruohonleikkurin toimintatavan valintaan
ja paluun pakottamiseen latausalustalle.

¢ Painike "VAHVISTA” (kuva 1.G): sité kaytetaan vahvista-
maan valittu toimintatapa.

¢ Palava kuvake “OHJELMOITU OHJELMA” (kuva 1.1): sitd
kaytetéan visualisoimaan ohjelmoidun ohjelman asetus.

* Palava kuvake "YKSITTAINEN TYOJAKSO” (kuva 1.L):
sitd kaytetaan visualisoimaanyksittaisentydjakson asetus.

e Palava kuvake “PALUU ALUSTALLE” (kuva 1.H): sita
kaytetadn pakotettuun palaamiseen robottiruohonleik-
kurin alustalle.

¢ Painike”BLUETOOTH?” (kuva 1.M): Huoltokeskus kayttaa
sita vain diagnostiikkatarkoituksiin.

* Palava kuvake "HALYTYS” (kuva 1.N): sitd kdytetaan
halytystilojen visualisointiin.

¢ Palava kuvake "AKKU” (kuva 1.0): sita kaytetaan visuali-
soimaan akun lataustilaa.

HUOMAUTUS: Edelld mainittujen toimintojen yksityis-
kohtaisempaa kuvausta varten, tutustu téydelliseen
ohjekirjaan.

3.3. LATAUSALUSTAN ASENNUS

Latausalustassa on merkkivalo (kuva 8.N), joka syttyy seu-
raavassa osoitetulla tavalla:

* Merkkivalo sammunut: latausasemaan ei syéteta virtaa
tai robotti on asemalla.

* Merkkivalo palaa kiinteana: robottiruohonleikkuria ei ole
yhdistetty latausalustaan ja antennin signaali Iahetetaan
oikein.

» Vilkkuvamerkkivalo:latausalustaa eiole konfiguroitu oikein
tai latausalustassa on vika. Katso taydellinen ohjekirja.




3.4. AKUN LATAAMINEN

Menettelyn”AKUN LATAAMINEN”avulla robottiruohonleikkuri
voidaan ladata manuaalisesti.

1. Sijoita robottiruohonleikkuri latausalustalle (kuva 9.R).

2. Anna robottiruohonleikkurin kulkea latausalustalla,
kunnes se kytkeytyy latausliittimeen (kuva 9.S).

3. Paina painiketta "STOP” (kuva 9.A) ja avaa suojus
(kuva 9.B) ja mene ohjauskonsolille (kuva 9.C).

4. Kaynnista robottiruohonleikkuri ndppaimen "ON/OFF”
avulla (kuva 9.E).

5. Palava kuvake "AKKU” (kuva 9.0) vilkkuu sinisené,

robottiruohonleikkuri on latauksessa.

Sulje suojakansi (kuva 9.B).

Jata robottiruohonleikkurilataukseen vahintaan kappa-

leessa 2.3.3 osoitetuksi ajaksi.

No

HUOMAUTUS: Akun lataus ennen sen talvisailytysta on
suoritettava kappaleessa 4.3 osoitetulla tavalla.

3.5. LEIKKUUKORKEUDEN SAATO

Leikkuukorkeuden saatamiseksi, noudata SOVELLUSOH-
JELMASSA annettua menetelmaa.

HUOMIO:
Ald kosketa leikkuulaitetta leikkuukorkeuden

sdatévaiheen aikana.

HUOMAUTUS: Robottiruohonleikkurin leikkaaman
ruohon osa ei saa ylittad 10 mm.

S

. HUOLTO

HUOMIO:
Kéayta vain alkuperaisia varaosia.

HUOMIO:
Alda muuta, peukaloi, kytke pois tai irrota
asennettuja turvalaitteita.

HUOMIO:

Késien leikkautumisvaara
Kéyta suojakéasineitd valttadksesi kdsien
haavoittumista.
HUOMIO:
Silmiin joutuvasta pélysta syntyva vaara.
Kayta suojalaseja viélttadksesi polyn joutu-
mista silmiin.
VAROITUS:
Liiallisen veden kaytté voi aiheuttaa veden
tunkeutumista sisaén ja sdhkéosien vahin-
goittumista.

KIELTO:
Ala kayta paineistettuja vesisuihkeita.

KIELTO:

Estddksesi sdhko- ja elektronisten osien
vahingoittumista korjauskelvottomaksi, dla
upota robottia osittain tai kokonaan veteen.
KIELTO:

Al4 pese robottiruohonleikkurin siséisii osia
estadksesi sahko6- ja elektronisten osien
vahingoittumista.

KIELTO:

Ala kayté liuottimia tai bensiinia estaaksesi
maalipintojen jamuoviosien vahingoittumista.

0 O VO

4.1. OHJELMOITU HUOLTO

Paremman toiminnan ja pitk&aikaisemman kestavyyden
kannalta varmista, etta tuote puhdistetaan saannéllisesti ja
kuluneet osat vaihdetaan.

Suorita toimenpiteet taulukossa osoitetulla tiheydella.

TIHEYS OSA TOIMENPIDETYYPPI

Viikoittain Terd Puhdista ja tarkista
teran tehokkuus. (ks.
kappale 4.2)

Jos tera on taipunut
siihen syntyneen iskun
takia tai sen on kulunut,
vaihda se uuteen. (ks.
kappale 4.2)
Latauskoskettimet | Puhdista ja poista
mahdolliset hapettumat.
(Katso taydellinen
ohjekirja)

Kuukausittain Robottiruohon- Suorita puhdistus. (Katso
leikkuri taydellinen ohjekirja)
Latausasemaja |Tarkista kuluma tai
virtajohdot vahingoittuminen ja,
jos tarpeen, vaihda
ne. (Katso taydellinen
ohjekirja)
Leikkuukauden Akku Suorita akun
lopussa tai esisailytykseen liittyva
puolivuosittain jos lataus. (ks. kappale 4.3)
robottiruohonleikkuria
ei kayteta
Vuosittain tai Robottiruohon- Suorita huoltotarkastus
leikkuukauden leikkuri valtuutetussa
lopussa huoltokeskuksessa. (ks.

kappale 4.1)

Suorita huoltotarkastus vuosittain valtuutetussa huoltokes-
kuksessa sdilyttdéksesi robottiruohonleikkurin hyvéassa
toimintakunnossa.

HUOMAUTUS: Mahdolliset viat jotka johtuvat
vuositarkastuksen suorittamatta jattdmisesta, eivat
kuulu takuun piiriin.




4.2. LEIKKUUTERAN VAIHTO

1. Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan
(ks. kappale 1.4).

2. Kaannarobottiruohonleikkuriylosalaisin varomallavahin-
goittamasta kelluvaa kantta.

3. Ruuvaa auki kiinnitysruuvit (kuva 10.E).

4. Vaihda leikkuuterat (kuva 10.D) ja kiinnitysruuvit
(kuva 10.E).

5. Kirista kiinnitysruuvit (kuva 10.E).

4.3. AKUN TALVIHUOLTO JA -SAILYTYS

1. Lataaakku sovellusohjelmassaannetun ohjatun menette-
lyn mukaan, johon paastaan sivulta "Asetukset”.

2. Puhdista robottiruohonleikkuri (ks. taydellinen ohjekirja)

3. Sailyté robottiruohonleikkuria kuivassa tilassa suojassa
jaatymiselta ja varmista ettd se on sammutettu.

HUOMAUTUS: Yksityiskohtaisempia tietoja talvella
suoritettavaa latausmenettelya varten, tutustu taydel-
liseen ohjekirjaan.

HUOMAUTUS: Latauksen rekisteréimatta jattaminen
sovellusohjelmassa olevan menettelyn kauttaontarpeen
akun takuun voimassaolon kannalta.

4.4. AKUN VAIHTO

Akun vaihto kuuluu yksinomaan STIGAN TEKNISEN HUOL-
TOHENKILOSTON tehtévéksi.
Josakkujoudutaanvaihtamaan, otayhteys huoltokeskukseen
tai omaan jélleenmyyjaéan.

5. KULJETUS, VARASTOINTI JA

5.

HAVITYS
1. KULJETUS

HUOMAUTUS: Kéayta kuljetusta varten alkuperaista
pakkausta jos kyseessa ovat pitkat matkat.

1. Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan

(ks. kappale 1.4).

2. Puhdista robottiruohonleikkuri (ks. taydellinen ohjekirja)
3. Nosta robottiruohonleikkuria asianmukaista kahvaa

(kuva 11.D) kayttamalla ja kuljeta sité varovaisesti pité-
malla leikkuuteréd loitolla kehosta.

5.2. VARASTOINTI

Robottiruohonleikkuria on varastoitava vaakasuorassa
asennossa kuivassa tilassa ja jaatymiseltd suojattuna kun
puhdistus ja akun talvilataus on suoritettu (ks. luku 4). Irrota
latausalusta ja viitteellinen satelliittiasema séhkdverkosta
pitkien kayttdmattémyysjaksojen ajaksi.

5.3. HAVITTAMINEN

HUOMIO:
A Akun irrottamista varten robottiruohonleik-

—_

kurista, kddnny valtuutetun huoltokeskuksen
puoleen.

. Havitatuotepakkaus kestavalla tavalla tarkoituksenmukai-

sissa kerdysastioissa tai valtuutetuissa kerayspisteissa.

. Havita robottiruohonleikkuri paikallisten lakiasetusten

asettamien vaatimusten mukaisesti.

. Kédanny asianmukaisten kierratyspisteiden ja jatteen-

huoltoliikkeiden puoleen, silla robottiruohonleikkuri on
luokiteltu WEEE-direktiivin mukaan (séhko- ja elekt-
roniikkalaiteromu).

. Havita vanhat tai loppuun kuluneet akut kestavalla tavalla

tarkoituksenmukaisissa kerdysastioissataivaltuutetuissa
kerayspisteissa.



VIANETSINTA
HUOMIO:

6.

Pyséyta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan (ks. kappale 1.4).

Seuraavassa annetaan luettelo mahdollisista toimintahairidist&, jotka voivat esiintya tyévaiheessa.

VIKA

SYYT

KORJAUSTOIMENPITEET

Levy tai leikkuutera on vahingoittunut.

Vaihda vahingoittuneet osat (ks. kappale 4.2).

Leikkuuvaline jumittunut jadmien vuoksi
(hihnat, narut, muovipalat tms.).

Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan
(ks. kappale 1.4). Vapauta leikkuutera.

Epétavallista tarinaa.
Robottiruohonleikkuri on meluisa.

Robottiruohonleikkurin kaynnistys on
tapahtunut kun paikalla on odottamattomia
esteité (pudonneet oksat, paikalle unohtuneet
esineet jne.).

Sammuta robottiruohonleikkuri ja aseta se turvatilaan
(ks. kappale 1.4). Poista esteet ja kdynnista
robottiruohonleikkuri uudelleen.

Vika séahkdmoottorissa.

Vaihda moottori, kd@nny huoltokeskuksen puoleen.

Ruoho liian korkeaa.

Lis&a leikkuukorkeutta (ks. kappale 3.5).

Leikkaa alue ennakkoon tavallisella ruohonleikkurilla.

Ongelmia latausaseman antennissa.

Jos ongelma jatkuu, ota yhteyttd huoltokeskukseen.

Robottiruohonleikkuri ei asetu

Maan vajoaminen lahella latausasemaa.

Palauta latausaseman oikea asento. (ks. kappale 2.3.1).

oikein latausasemalle.

Latausasemaa ei ole kalibroitu oikein,
tai latausaseman laheisyydessa esiintyy
sahkémagneettisia hairidita.

Kun héirién lahde on poistettu, kalibroi latausalusta
sovellusohjelmalla. Katso taydellinen ohjekirja.

Latausaseman merkkivalo ei syty
palamaan kun robotti on pois
latausasemalta.

Virta puuttuu tai latausasemassa on vika.

Tarkista syéttolaitteen oikea liitanté pistorasiaan. Tarkista
syo6ttolaitteen litantdkaapelin kunto.

Latausalustan merkkivalo vilkkuu.

Latausasemassa on vika. Katso taydellinen
ohjekirja.

Kytke virta pois paalta latausasemasta ja syota virtaa
uudelleen muutaman minuutin kuluttua. Jos ongelma
jatkuu, ota yhteytta huoltokeskukseen.

Latausalustaa ei ole konfiguroitu oikein.

Konfiguroi latausalusta sovellusohjelman kautta. Katso
taydellinen ohjekirja.

Nappaimistolla palaa kuvake
Warning

Se ilmoittaa toimintahéairiosté/viasta.

Katso sovellusohjelmasta lisatiedot tai viittaa
taydelliseen ohjekirjaan

Robottiruohonleikkuri pyséhtyy
valiaikaisesti tydalueelle

Heikko GPS-signaali

Jos ongelma jatkuu, kdanny huoltokeskuksen puoleen




7.

Fl

TEKNISET TIEDOT

TIEDOT

TYYPPI: SRSA01 (katso tuotetarra)

TYYPPI: SRSA01 (katso tuotetarra)

Mitat (LxKxS)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Robottiruohonleikkurin paino

Se riippuu mallista: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)
(Epéavarmuus +/-0,1 [kg])

Se riippuu mallista: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5 [kg] (*)
(Epavarmuus +/-0,1 [kg])

Leikkuukorkeus (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]

Teran halkaisija 180 [mm] 260 [mm]

Leikkuunopeus 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]

Liikenopeus 22 [m/min] Se riippuu mallista: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Maksimi kaltevuus 45% 50%

Maksimi kaltevuus reitin pituudella 20%

Leikkuujarjestelman tyyppi 4 kaantyvaa leikkuuteraa | 6 kaantyvaa leikkuuteraa
Leikkuuvalineen koodi 322104105/0

Mitattu &anitehon taso 57 [dB] (A) Se riippuu mallista: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Melupééstéjen epdvarmuus, KWA 1,47 [dB] (A) Se riippuu mallista: 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB] (A) (*)
Taattu &anitehotaso 59 [dB] (A) Se riippuu mallista: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Aanenpainetaso kayttajan korvassa 46,3 [dB] (A) Se riippuu mallista: 45,2 [dB] (A); 48,6 [dB] (A) (*)

Robottiruohonleikkurin IP-luokitus

IPX5

kéyttélampétila [°C]

Latausaseman IP-luokitus IPX1
Virtaldhteen IP-luokitus P67
Robottiruohonleikkurin ympéaristén 0+50
kayttolampatila [°C]

Latausaseman ympariston -10+50
kayttolampétila [°C]

Virtalahteen ympaéaristdn -10 + 50

Tyokapasiteetti Se riippuu mallista: Se riippuu mallista:
Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Lahto: 30 Ve, 2 A Se riippuu mallista:
Kayta jotakin alla olevista alkuperéisista Input: 200-240 Vac, 0,8 A; Lahtd: 30 Vec, 4 A
koodeista tai myéhempia paivityksia (ota Kayta jotakin alla olevista alkuperéisista koodeista tai
yhteys valtuutettuun STIGA-jalleenmyyjaan) | mydhempia péivityksia (ota yhteys valtuutettuun STIGA-
118204158/0 (EU) jalleenmyyjaan)
118204161/0 (UK) 118204159/0 (EU)
118204163/0 (CH) 118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Virransyottd Tai

Input: 100-240 Vac, 1,2 A; L&ht6: 30 Vce, 2 A
Kayta jotakin alla olevista alkuperéisista koodeista tai
mydhempia péivityksia (ota yhteys valtuutettuun STIGA-
jalleenmyyjaéan)

118204158/0 (EU)

118204161/0 (UK)

118204163/0 (CH)

()

Sallitut 30 Vcc jatkojohdot

Kayta jotakin alla olevista alkuperaisista koodeista tai myéhempia paivityksia (ota yhteys valtuutettuun
STIGA-jalleenmyyjaan)
Koodi: 1127-0010-01, pituus 5 m
Koodi: 1127-0020-01, pituus 15 m

Se riippuu mallista: 25,2V - 2Ah; 25,2V -

Se riippuu mallista: 25,2V - 5Ah; 25,2V — 2x5Ah; 25,2V

Akun malli 2,5Ah; —2x6Ah (*)
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)
. Se riippuu mallista: 40 [min]; 60 [min]; 80 Se riippuu mallista: 150 [min]; 180 [min] (*)
Latausaika {minl; 150 [min] ()
Tyaika Se riippuu mallista: 40 [min]; 60 [min]; 90 Se riippuu mallista: 150 [min]; 270 [min]; 330 [min] (*)
Y [min]; 150 [min] (*)
Liitettavyys Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigointitekniikka

AGS, GNSS-RTK

(*) Lisatietoja tietystd mallista on verkossa saatavilla olevassa taydellisessé ohjekirjassa (katso QR-koodi tdman esitteen

ensimmaisella sivulla).
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CESKY - Pieklad pGvodniho navodu k pouz

vani

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

> naskenovanim kédu QR

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

Download full manual
stiga.com

POZNAMKA: pokyny uvedené v tomto navodu jsou
platné pro véechny modely autonomnirobotické sekacky.
Neni-li uvedeno jinak, uvedené obrazky se vztahuji na
platformu SRSAO01.

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

1. BEZPECNOST

POVINNOST:

Pred pouzitim si navod peclivé

BFeététg a uschovejte pro
udouci pouziti.

1.1. BEZPECNE PRACOVNI
POSTUPY

Skoleni

a. Peclivé si prectéte pokyny, seznamte
se s ovladacimi prvky a spravnym pou-
zivanim stroje.

b. Nikdy nedovolte détem, osobam se
snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo
mentalnimi schopnostmi nebo bez zku-
Senosti a znalosti nebo osobam, které
nejsou obeznameny s témito pokyny,
aby stroj pouzivaly. Vék obsluhy mohou
omezit mistni pfedpisy.

c. Provozovatelnebouzivatel je odpovédny
zanehody nebonebezpedi, které mohou
vzniknout tfeti strané nebo na zafizeni
tfeti strany.

Priprava

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

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

c. Pravidelné vizualné kontrolujte opotie-
beninebo poskozeninozu, Sroubl nozl
a sekaci jednotku. Opotfebené nebo
poskozené noze a Srouby vymérite v pa-

1.

rech, aby bylo zachovano vyvazenistroje.

. Vystrazné znacky by mély byt umistény

kolem pracovniho prostoru stroje, pokud
se pouzivanavefejnych mistech nebo pfi-
stupnychvefejnosti.Znacky musiobsaho-
vat nasledujici text: ,Pozor! Automaticka
sekactka na travu! Dodrzujte bezpecnou
vzdalenost od stroje! Dohlizejte na détil*.

1.1. PROVOZ

Vseobecné informace

a.

g.

Neprovozujte stroj s vadnymi kryty nebo
chybéjicimi bezpe€nostnimi zafizenimi,
napfiklad bez krytu.

. Nepfiblizujte ruce a nohy do blizkosti

otacejicich se €asti. VZdy se zdrzujte v
dostate¢né vzdalenosti od vystupniho
otvoru.

. Nedotykejte se pohyblivych ¢asti stroje,

dokud se uplné nezastavi.

. P¥i praci se strojem vzdy noste pevnou

obuv a dlouhé kalhoty.

. Nezvedejte ani nepfepravujte stroj, je-li

motor spusteny.

Vyjméte deaktivacni zafizeni z jednotky:

- Pfed odstranénim prekazky;

- Pfed kontrolou, ¢isténim nebo praci
na stroji,

- Pfi zasazeni cizim pfedmétem
zkontrolujte pfipadna poSkozeni
zarizeni;

- Pokud zafizeni zaéne neobvykle
vibrovat, vypnéte jej a pfed opétovnym
uvedenim do chodu zkontrolujte
pfipadné Skody.

Nenechavejte strojbez dozoru v blizkosti

domacich zvifat, déti nebo jinych osob.

Udrzba a uschovani

a.

b.

Utahnéte vSechny Srouby a matice, aby
byl stroj v bezpecnem provoznim stavu.
Casto kontrolujte opotfebeni robotické
sekacky.




c. Opotifebované nebo poskozené sou-
Casti je nutné z bezpec¢nostnich divodu
vymeénit.

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

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

f. Vpfipadé unikuelektrolytu omyjte vodou/
neutralizaénim prostfedkem a v pfipadé
kontaktu s o€ima vyhledejte Iékafskou
pomoc atd.

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

Zbytkova rizika

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

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

1.2. POPIS VYROBKU

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

V zavislosti na odlisnych vlastnostech povrchu, ktery ma
byt posekan, Ize robotickou sekacku naprogramovat tak,
aby pracovala v nékolika zénach vymezenych virtualnim
ohrani¢enim a pospojovanych virtualnimi trasami pro pfesun
Ve fazi pracovni ¢innosti roboticka sekacka provadi sekanina
plo$e, vymezené virtualnim ohrani¢enim (obr. 2.B). Kdyz se
roboticka sekacka nachazi v blizkosti virtualniho ohrani¢eni
(obr.2.B) nebo kdyz narazina prekazku (obr.2.C) zménidrahu
pohybu v souladu se zvolenou strategii pohybu.

Roboticka sekacka provede automatické a kompletni sekani
vymezeného travniku.

Vyrobekfunguje prostfednictvim satelitniho signalu avyzaduje

instalaci nabijeci zakladny (obr. 2.F, 2.G) s integrovanou
satelitnireferenénistanici (obr.3.C), kteramiiZze bytinstalovana
také oddélené. Roboticka sekacka a satelitni referenéni
stanice vzajemné komunikuji prosttednictvim modult 3G/4G,
vybavenych kartami SIM. Technologie provozu robotické
sekacky je zalozena na komunikacidat mezi Cloudem STIGA
a samotnym robotem. Pro ¢innost modelu robotické sekacky
je povinné predplatné a zavisi na mnozstvi pozadovanych
dat. Pro pouziti vyrobku je dale potfebné mobilni zafizeni
(chytry telefon).

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

POZNAMKA: Pro &innost modelu robotické sekadky je
povinné predplatné a zavisi na mnozstvi pozadovanych
dat.

1.3. SYMBOLY A STiTKY

UPOZORNENI:
Pred spusténim vyrobku si prectéte pokyny
pro uzivatele.

UPOZORNEN::

Nebezpeéi vymrsténi predméti proti télu.
Béhem provozu dodrzujte bezpecnou
vzdalenost od stroje.

UPOZORNEN::

Nevkladejte ruce ani nohy do krytu sekaciho
zafizeni.

Pfed praci na stroji nebo pred jeho zvednutim
odstraiite deaktivacni zafizeni.
UPOZORNENI:

Nevkladejte ruce ani nohy do krytu sekaciho
zafizeni.

Na stroj nestoupejte.

ZAKAZ:

Béhem provozu stroje se ujistéte, Zze se v
pracovni oblasti nenachazeji zadné osoby
(zejména déti, starsi osoby nebo osoby se
zdravotnim postizenim) a domaci zvitata.
Béhem provozu stroje udrzujte domaci zvifata,
déti a ostatni osoby v bezpeéné vzdalenosti.
ZAKAZ:

K cisténi nebo myti stroje nepouzivejte
vysokotlaké Eistici prostifedky.

Zafizeni tfidy ochrany Ill, napajené z akumu-
latoru (roboticka sekacka) nebo prostiednic-
tvim pfislusného napajeciho zdroje (nabijeci
zakladna a referenéni stanice).

Pouzivejte originalni napajeci zdroj s
parametry uvedenyminaidentifikaénim Stitku.
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Symbol stejnosmérného napajeni.




Stupen kryti proti vniknuti pevnych téles
avody.

IPXX

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

Zarucena Uroven akustického vykonu

1.4. BEZPECNE ZASTAVENI A VYPNUTI
ROBOTICKE SEKACKY

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

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

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

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

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

5. Roboticka sekacka je bezpeéné zastavenanebo vypnuta.

2. INSTALACE

UPOZORNENI:
Neprovadéjte neopravnéné zasahy do
nainstalovanych bezpecnostnich zafizeni,

nevyfazujte je z éinnosti ani je neodstranujte.

POZNAMKA: Pro ziskani podrobnéjsich objasnéni
o instalaci vyrobku se obratte na prodejce vyrobkd
znacky STIGA.

SOUCASTI PRO INSTALACI (obr. 3)

(A) nabijeci zakladna, (B) napajeci zdroj nabijeci zaklady, (C)
satelitni referencni stanice, (D) upevriovaci Srouby nabijeci
zakladny, (E) konzola pro samostatnou instalaci satelitni
referenéni stanice, (F) napajeci zdroj pro samostatnou
instalaci satelitni referenéni stanice (volitelné pfislusenstvi),
(G) prodluzovaci kabely 5 m nebo 15 m, (H) mobilni zafizeni
(neni soucasti).

2.1. KONTROLA POZADAVKU PRO INSTALACI
2.1.1. KONTROLA ZAHRADY:

¢ Zkontrolujte stav zahrady kvuli zjisténi virtuainiho
ohraniceni a prostor, které je tfeba vyloucit.
¢ Vyrovnejte povrch tak, aby se v po desti netvofily louze.

2.1.2. KONTROLY PROINSTALACINABIJECiZAKLADNY,
NAPAJECIHO ZDROJE A SATELITNIREFERENCNI
STANICE:

NEBEZPECi URAZU ELEKTRICKYM PROU-
DEM:

Zasuvka se musi pfipravitv souladu se zakony
platnymi v zemi.

NEBEZPECi URAZU ELEKTRICKYM PROU-
DEM:

Dodéavany obvod musi byt chranén diferenci-
alnim spinaéem (RCD) s aktivaénim proudem
nepiesahujicim 30 mA.

NEBEZPECi URAZU ELEKTRICKYM PROU-
DEM:

Napajeci zdroj nepfipojujte do elektrické
zasuvky, pokud jsou zastréka nebo kabel
poskozeny.

Poskozeny kabel nepfipojujte anedotykejte se
jej, dokud neni odpojen od napajeni.
Poskozeny kabel mize vést ke kontaktu s
céastmi pod napétim.
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1. Pfipravte rovnou plochu na okraji travniku pro umisténi
nabijecizakladny.Nabijecizakladnamusibytnainstalovana
namisté, kam dosahuje satelitni signal, nejlépe vtakovém
prostoru zahrady, kde je pIné viditelna obloha.

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

3. V pfipadé, kdyz obloha neni z mista instalace nabijeci
zakladny zcela vidét, je tfeba nainstalovat satelitni
referenéni stanici do jiného prostoru.

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

UPOZORNEN::
Napajeci kabel, napajeci zdroj, prodluzovaci

kabelijakykolijiny elektricky kabel, ktery neni
soucasti vyrobku, musizistat navnéjsistrané
prostoru sekanikvulijejich udrzenivbezpecni
vzdalenosti od nebezpecnych soucasti v
pohybu a kvuli zabranéni poskozeni kabeld,
které by mohlo vést ke styku se soucastmi
pod napétim.

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



2.1.3. KONTROLY PRO URCENIi VIRTUALNIiHO

A\
A\

OHRANICENI

. Ovéfte, zda je maximalni sklon pracovniho prostoru mensi

nebo roven 45 % nebo 50 %, v zavislosti na modelu (viz
odst. 7 TECHNICKE PARAMETRY). Pro ur&eni virtualniho
ohrani¢eni dodrzujte pravidla, uvedena na obr. 4.

UPOZORNENI:

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

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

UPOZORNEN::

Oblasti se sklonem vy$$im, nez jsou jeho
pfipustné hodnoty, nelze sekat.Proto umistéte
virtualni ohranicéeni pred sklonem a vylucte
tak dany prostor travniku ze sekani.

2. Zkontrolujte cely pracovni povrch: zkontrolujte prekazky a

prostory, které maiji byt vylou€eny z pracovniho prostoru
a které musi naprogramovany jako prostory, kterym je
tfeba se vyhnout.

2.2. KRITERIA PRO OHRANICENi PRACOVNICH

—_

A\

PROSTOR A TRAS PRO PRESUN

. Za pfitomnosti podlahy nebo pfistupového chodniku na

stejné Urovni jako travnik se virtualni ohrani¢eni mize
shodovat s okrajem dlazby (obr. 5.A).

. Kdyz je pfitomen bazén, jezirko nebo vykop, virtualni

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

V piipadé strom s vyénivajicimi kofeny musi byt virtuaini
ohrani¢eni naprogramovano tak, aby se zabranilo
pfechodu robotické sekacky po nerovnych povrsich
(obr.5.C).

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

. 'V pfipadé prostor na svazich dodrzujte pokyny uvedené

v odst. 2.1.3.

. V pfipadé nepretrzitych strukturalnich prvku (zidky, ploty,

Zivé ploty apod.) s vy$kou vétsinez 50 cmmusi byt virtualni
ohrani¢eni naprogramovano ve vzdalenosti nejméné 40
cm od uvedenych prvki (obr. 5.E).

. Vev8echostatnich pfipadech musibytvirtualni ohrani¢eni

uréeno se zohlednénim minimalnivzdalenosti 30 cm mezi
robotickou sekackou a pfekazkou (obr. 5.F).

. 'V pfipadé ohrani¢eni pfekazek, které se nachazeji ve

vzajemné vzdalenosti mensi nez 150 cm, ohraniéte
je jako jedinou pfekazku za dodrzeni vySe uvedenych
vzdalenosti (obr. 5.G).

VAROVANI:

Provozniprostoraobecné prostory, ve kterych
se roboticka sekacka mlze pohybovat, musi
byt ohrani¢eny nepfekrocitelnym oplocenim.

2.2.1.
1.

2.

UzZKE PRUCHODY

V piipadé Uzkych prichodl musi byt vzdalenost mezi
dvéma virtualnimi hranicemi Z > 2 metry (obr. 6.A).

V piipadé prachodu, kde by vzdalenost mezi virtualnimi
hranicemi byla < 2 m, ¢ast oblasti za zizenim (obr. 6.A)
nebude dosazitelna robotickou sekackou automaticky. V
tomto pfipadé je tfeba naprogramovat dva samostatné
virtualni sekaci prostory (obr. 6.B) a propojit je virtuaini
trasou pro presun (obr. 6.C). Vychazejte z kompletniho
navodu.

2.2.2. TRASY PRO PRESUN

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

1

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

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

.V pfipadé Uzkych prichodl, kde nelze dodrzet vySe
uvedené vzdalenosti, musi byt prlichod ohranic¢en
neprechodnymi zabranami, nejsou-li jiz pfitomné.

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

2.
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3. INSTALACE KOMPONENT
NEBEZPECiIi URAZU ELEKTRICKYM
PROUDEM:

Pouzivejte pouze nabijec¢ku a napajeci zdroj
dodany vyrobcem. Nevhodné pouziti mize
zpusobit uraz elektrickym proudem a/nebo
prehfati.

VAROVAN::

Nebezpeéi pofezani rukou.

Abyste zabranili nebezpeci porezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice.

VAROVAN:i:

Nebezpeéi odletkd do oéi.

Abyste zabranili nebezpeéi vniknuti prachu
do o¢i, pouzivejte ochranné bryle.

NEBEZPECiI URAZU ELEKTRICKYM
PROUDEM:

Elektrické napajeni pfipojte az po dokonéeni
vSechinstalaénich operaci.V pfipadé potfeby
béhem instalace vypnéte hlavni elektrické
napajeni.



2.3.1. INSTALACE NABIJECi ZAKLADNY

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

1. Zkontrolujte splnéni poZzadavku pro instalaci v souladu s
popisem v odst. 2.1.2.

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

3. Pfipevnéte nabijeci zakladnu (obr. 8.L) k terénu
prostfednictvim upeviiovacich Sroubt (obr. 8.M).

4. Zkontrolujte, zda je satelitni referen¢ni stanice (obr. 8.A)
pfipojena k nabijeci zakladné prostfednictvim svého
konektoru.

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

6. Pripojte zastréku napajeciho zdroje do elektrické zasuvky.

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

2.3.2. INSTALACE SATELITNi REFERENCNI STANICE

Satelitni referenéni stanice (obr.8.A) vyZaduje plnou viditelnost
oblohy. Dodava se s nabijeci zakladnou a je nainstalovana
pod ochrannym vikem (obr. 8.C).

V pfipadé, kdyZ nabijeci zakladna (obr.8.L) neni umisténa do
prostoru, ve kterém je obloha pIné viditelna, je tfeba odstranit
satelitni referenéni stanici (obr. 8.A) z nabijeci zakladny a
nainstalovat ji do prostoru, ve kterém je umoznéna plna
viditelnost oblohy. Obloha se povazuje za zcelaviditelnou, kdyz
je volna pod uhlem nejméné 120 stupiitl ve véech smérech.
Ohledné instalace oddélené satelitni referenéni stanice
vychazejte z kompletniho navodu.

VAROVANI:

Z bezpecnostnich divodui nesmi byt satelitni
referenéni stanice nikdy pfemisténanasledné
po naprogramovani virtualniho ohraniceni,
tras pro pfesun a prostord, kterym je
treba se vyhnout. Roboticka sekacka by
totiz mohla vyjit ven z naprogramovaného
pracovniho prostoru. V pfipadé premisténi
referenéni stanice je potfebné jeji opétovné
naprogramovani.

2.3.3. DOBIJENiROBOTICKE SEKACKY PO INSTALACI

Pfed prvnim pouzitim vyrobku nechte nabit akumulatory
nejméné na dobu 2 hodin.

2.4. PROGRAMOVANI VIRTUALNIHO
OHRANICENI, TRAS PRO PRESUN A
PROSTOR, KTERYM JE TREBA SE VYHNOUT

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

VAROVAN:I:
Provozni prostor nebo trasy, pouzivané stro-

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

VAROVAN::

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

Béhem fizeni robota kracejte opatrné, abyste
pfitom nespadli.

VAROVAN:i:

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

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

3. PROVOZ
3.1. RUCNi OVLADANi ROBOTICKE SEKACKY

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

Pro pouziti stroje v tomto rezimu je v kazdém pfipadé tfeba
provést programovani virtualnich hranic, tras pro pfesun a
prostor(i, kterym je tfeba se vyhnout (viz odst. 2.4).

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

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

3. Stisknétetlacitko,,ZAP/VYP.“ (obr.1.E) na’5sekundy kvl
zapnuti robotické sekacky.

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

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

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

POZNAMKA: tento rezim by nemusel zarugit dostatedné
pokryti zahrady, a to jak z hlediska poZzadovaného ¢asu,
tak z hlediska rovhomérnosti vysledku sekani, zejména
pokud ma zahrada nerovnomérny tvar. Pro dosazeni
maximalni uginnosti robotické sekacky se doporucuje
provést naprogramovani ¢asovych rozvrhd pracovni
éinnosti.




3.2. POPIS PRIKAZU NACHAZEJICICH SE NA
ROBOTICKE SEKACCE

Seznam pfikaz(, indikatord a jejich funkci:

¢ Tlagitko ,STOP“ (obr. 1.A): slouzi bezpe&nostnimu
zastaveni robotické sekacky.

e ,BEZPECNOSTNI KLiC“ (obr. 1.D): slouzi k
bezpeénostnimu vypnuti robotické sekacky.

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

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

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

. Podsvicenéikona,,NAPLANOVANYPROGRAM“(obr.1.I):
slouzi k zobrazeni nastaveni naplanovaného programu.

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

 Podsvicena ikona ,NAVRAT NA ZAKLADNU* (obr. 1.H):
slouzik zobrazeninastaveninucené nastaveného navratu
robotické sekacky na nabijeci zakladnu.

¢ Tlagitko ,BLUETOOTH" (obr. 1.M): pouziva jej vyhradné
servisni stfedisko pro diagnostické ¢innosti.

¢ Podsvicenaikona ,ALARM* (obr. 1.N): slouzi k zobrazeni
stavy alarmu.

 Podsvicena ikona ,AKUMULATOR® (obr. 1.0): slouzi k
zobrazeni nabiti akumulatoru.

POZNAMKA: Ohledné podrobnéj$iho popisu vyse
uvedenych ovladacich prvku si pfe¢téte kompletni navod.

3.3. PROVOZ NABIJECi ZAKLADNY

Nabijeci zakladna je vybavena kontrolkou (obr. 8.N) s
nasledujicimi stavy:
¢ Zhasnuta kontrolka: nabijeci zakladna je vypnuta nebo
se roboticka sekacka nachazi na zakladné.
¢ Svitici kontrolka: roboticka sekacka neni pfipojena k
nabijeci zakladné a signal antény je pfenasen spravné.
* Blikajici kontrolka: nabijeci zakladna neni konfigurovana
spravné nebo doslo k vyskytu poruchy nabijeci zakladny.
Vychazejte z kompletniho navodu.

3.4. NABIJENi AKUMULATORU

Postup ,NABIJENi AKUMULATORU* umozZfiuje ruéni nabiti
robotické sekacky.

1. Umistéte robotickou sekacku na nabijeci zakladnu
(obr.9.R).

2. Zasunitejiponabijecizakladny az po zasunutinabijeciho
konektoru (obr. 9.S).

3. Stisknéte tlagitko ,STOP“ (obr. 9.A) pro otevieni krytu
(obr. 9.B) a pfistupte k ovladacimu panelu (obr. 9.C).

4. Zapnéte robotickou sekacku tlacitkem ,ZAP/VYP.“
(obr.9.E).

5. Svitici ikona ,AKUMULATOR® (obr. 9.0) blika mofe a
roboticka sekacka se nabiji.

6. Zaviete kryt (obr.9.B).
7. Nechte robotickou sekacku nabijet nejméné po dobu,
uvedenou v odst. 2.3.3.

POZNAMKA: Nabiti akumulatoru pred zimnim skladovanim
musi byt provedeno podle pokyn(, uvedenych v odst. 4.3.

3.5. NASTAVENI VYSKY SECENI

Pfi nastaveni vysky sekani dodrzte postup s privodcem,
uvedeny v APLIKACI.

VAROVAN:I:
PFi nastavovani vysky sekani se nedotykejte
sekaciho zafizeni.

>

POZNAMKA: Délka ¢asti travy odseknuté robotickou
sekackou nesmi prekro¢it 10 mm.

] UDRZBA

VAROVANI:
Pouzivejte pouze originalni nahradni dily.

H

VAROVANI:

Neprovadéjte neopravnéné zasahy do
nainstalovanych bezpecnostnich zafizeni,
nevyfazujte je z ¢innosti ani je neodstranuijte.
VAROVANI:

Nebezpeéi pofezani rukou.

Abyste zabranili nebezpeci porezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice.

VAROVANI:

Nebezpeci odletkd do oéi.

Abyste zabranili nebezpeci vniknuti prachu
do oéi, pouzivejte ochranné bryle.
UPOZORNEN::

Pouziti nadmérného mnozstvi vody muze
zpusobit vniknuti vody a poskozeni elektric-
kych komponent.

ZAKAZ:

Nepouzivejte proudy vody pod tlakem.

ZAKAZ:

Aby nedosloktrvalémuposkozenielektrickych
a elektronickych komponent, neponofujte
robotickou sekacku, ato anicasteéné, dovody.
ZAKAZ:

Neumyvejte vnitfni ¢asti robotické sekacky,
aby nedoslo k poskozeni elektrickych a
elektronickych komponent.

ZAKAZ:

Nepouzivejte rozpoustédla nebo benzin, aby
nedoslo k poskozeni lakovanych povrchid a
plastovych komponent.
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4.1. PLANOVANA UDRZBA

Pro lepsi provoz a del$i Zivotnost produkt(i pravidelné Cistéte
a vymériujte opotfebované dily.

Zakroky provadéijte s ¢etnosti uvedenou v tabulce.

CETNOST KOMPONENTA |TYP UKONU

Tydné NGz Vycisténi a kontrola
uc¢innosti noze (viz
odst. 4.2)

V pfipadé ohnuti noze v
disledku narazu nebo v
pfipadé jeho nadmérného
opotfebeni provedte jeho
vyménu (viz odst. 4.2)

Nabijeci kontakty |Vycistéte a odstrante
pfipadné oxidace (viz

kompletni navod)

Mésicné Robotickasekacka |Oc¢istéte (viz kompletni

navod)

Nabijeci zékladna|Zkontrolujte opotfebeni
a napajeci kabely |neboposkozeniavpfipadé
potfeby je vymeénte. (viz
kompletni navod)

Na konci sezoény|Akumulator
seceni nebo kazdych
Sest mésicl, pokud
se roboticka sekacka
nepouziva

Dobijte pfed uskladnénim
akumulatoru (viz odst.4.3)

Kazdoro¢né nebo na|Robotickésekacka [Servisni prohlidku nechte
konci sezény seceni provést v autorizovaném
servisnim stfedisku (viz
odst. 4.1)

Aby byla roboticka sekacka v dobrém provoznim stavu, musi
se kazdoro¢né provadét udrzba v autorizovaném servisnim
stfedisku.

POZNAMKA: v rdmci zaruky nebude uznana porucha
zpUsobena neprovedenim servisni prohlidky.

4.2. VYMENA SEKKACICH NOZU

1. Vypnéte robotickou sekacku v bezpeé¢ném stavu (viz
odst. 1.4).

2. Otocte robotickou sekac¢ku spodnistranouvzh(ru, pficemz
dejte pozor, abyste neposkodili plovouci kryt.

3. VySroubuijte upeviiovaci Srouby (obr. 10.E).

4. Vymeénte sekaci noze (obr. 10.D) a upevriovaci Srouby
(obr.10.E).

5. Utahnéte upevnovaci Srouby (obr. 10.E).

4.3. ZIMNi UDRZBA AKUMULATORU A
USKLADNENI

1. Nabijte akumulator podle postupu s privodcem v APL.,
pfistupném na strané ,Nastaveni®.

2. Vycistéte robotickou sekacku (viz kompletni navod)

3. Robotickou sekac¢ku uchovavejte na suchém misté,
chranéném pfed mrazem, a ujistéte se, Ze je vypnuta.

v zimé najdete v kompletnim navodu.

POZNAMKA: Registrace nabijeni pomoci postupu
v aplikaci je nutna pro zachovani platnosti zaruky na
akumulator.

4.4. VYMENA AKUMULATORU

Vyménu akumulatoru smi provadét pouze PERSONAL
TECHNICKE PODPORY SPOLECNOSTI STIGA

Pokud je nutné akumulator vymeénit, obratte se na servisni
stfedisko nebo prodejce.

5. PREPRAVA, USKLADNENI A
LIKVIDACE

5.1. PREPRAVA

POZNAMKA: Pro prepravu na velké vzdalenosti se
doporucuje pouzit plvodni obal.

1. Vypnéte robotickou sekacku v bezpeé¢ném stavu (viz
odst. 1.4).

2. Vycistéte robotickou sekacku (viz kompletni navod).

3. Zvednéte ji za pfislusnou rukojet (obr. 11.D) a pfeneste
ji; davejte pfitom pozor na udrzovani sekaciho noze v
dostate¢né vzdalenosti od téla.

5.2. USKLADNENi

Roboticka sekacka musi byt uskladnénave vodorovné poloze
na suchém misté a mimo dosah mrazu, po o¢isténi a po
zimnim nabiti akumulatoru (vizkap.4).Béhemdlouhych obdobi
necinnosti odpojte nabijeci zakladnu a satelitni referenéni
stanici od elektrické sité.

5.3. LIKVIDACE

VAROVAN::
A K odstranéni akumulatoru se obrafte na

autorizované servisni stfedisko.

1. Obal produktu zlikvidujte udrzitelnym zplGsobem ve
vhodnych sbérnych nadobach nebo jej odevzdejte do
prislusnych stfedisek autorizovanych pro sbér.

2. Robotickou sekaCku zlikvidujte v souladu s mistnimi
predpisy.

3. Obratte se na specialni stfediska pro recyklaci a likvidaci,
protoZe roboticka sekacka je klasifikovana jako odpad
OEEZ (Odpadni elektricka a elektronicka zafizeni).

4. Staré nebo vypotfebované akumulatory zlikvidujte
udrzitelnym zplGsobem ve sbérnych nadobach nebo
je odevzdejte do pfislusnych stfedisek autorizovanych
pro sbér.



VAROVANI:

RESENi PROBLEMU

Zastavte robotickou sekacku a uvedte ji do bezpeéného stavu (viz odst. 1.4).

Nize je uveden seznam moznych poruch, které se mohou vyskytnout béhem provozu.

ZAVADA

PRICINY

RESENI

Abnormalni vibrace. Roboticka
sekacka je hlu¢na.

Poskozeny sekaci kotou¢ nebo noze

Vymérite poskozené soucasti (viz odst. 4.2).

Sekacizafizenije zanesené zbytky (pasky, $itirky,
plastové ulomky apod.).

Vypnéte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu (viz
odst. 1.4). Odjistéte sekaci niz.

Pfi uvedeni robotické sekacky do provozu se
necekané vyskytly prekazky (spadlé vétve,
zapomenuté pfedméty apod.).

Vypnéte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu (viz
odst. 1.4). Odstrarite prekazky a restartujte robotickou
sekacku.

Porucha elektromotoru.

Obratte se na servisni stfedisko a nechte vyménit motor.

Prilis vysoka trava.

2Zvyste vysku sekani (viz odst. 3.5).

Plochu nejdfive posecte béznou sekackou.

Robotickd sekacka se spravné
neumisti do nabijeci stanice.

Problémy s anténou nabijeci zakladny.

Kdyz problém pretrvava, obratte na servisni stfedisko.

Pokles terénu v blizkosti nabijeci zakladny.

Presunte nabijeci zakladnu do spravné polohy (viz
odst. 2.3.1).

Nabijeci zékladna nebyla kalibrovana spravné
nebo je v blizkosti nabijeci zakladny pfitomno
elektromagnetické ruseni.

Po odstranéni zdroje ruseni provedte kalibraci nabijeci
zakladny prostfednictvim aplikace. Vychazejte z
kompletniho navodu.

Kontrolka nabijeci zakladny se
nerozsviti, je-li robot mimo nabijeci
zékladnu.

V nabijeci zakladné chybi napajeci napéti nebo
doslo k porue na nabijeci zakladné.

Zkontrolujte spravné pfipojeni do elektrické zasuvky
napdjeciho zdroje. Ovéite neporusenost kabelu pro
pfipojeni napajeciho zdroje.

Kontrolka nabijeci zakladny blika.

Doslo k vyskytu poruchy nabijeci zékladny.
Vychéazejte z kompletniho navodu.

Vypnéte elektrické nabijeni nabijeci zakladny a znovu jej
zapnéte po nékolika minutach. Kdyz problém pretrvava,
obratte na servisni stfedisko.

Nabijeci zakladna neni konfigurovana spravné.

Provedte konfiguraci nabijeci zéklady prostfednictvim
aplikace. Vychazejte z kompletniho navodu.

Na klavesnici sviti ikona Vystraha

Oznacuje stav poruchy/poskozeni.

Podrobnéjsi informace muzete najit v aplikaci nebo v
kompletnim navodu.

Roboticka sekacka se zastavi v
pracovnim prostoru.

Signal GPS je slaby.

Kdyz problém pretrvava, obratte na servisni stfedisko.




7. TECHNICKE UDAJE
SPECIFIKACE TYP: SRSAO01 (viz Stitek vyrobku) TYP: SRBAO1 (viz Stitek vyrobku)
Rozméry (SxVxH) 413x252x560 [mm] 529x299x695 [mm]

Hmotnost robotické sekacky

V zévislosti na modelu: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)
(nepfesnost méfeni +0,1 [kg])

V zavislosti na modelu: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5
tkal (")
(nepfesnost méfeni +0,1 [kg])

Vyska seceni (min. - max.) 20+60 [mm] 20+65 [mm]

Primér noze 180 [mm] 260 [mm]

Otacky pri seceni 2 850 +50 [ot./min] 2400 +50 [ot./min]

Rychlost pohybu 22 [m/min] V zavislosti na modelu: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Maximalni sklon 45% 50%

Maximalni sklon po obvodu 20%

Typ sekaciho systému 4 oto¢né sekaci noze | 6 otocné sekaci noze

Kdéd sekaciho zafizeni 322104105/0

Zjisténa Uroven akustického vykonu 57 [dB] (A) V zavislosti na modelu: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Nepresnost méfeni emisi hluku, KWA 1,47 [dB] (A) V zavislosti na modelu: 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB] (A) (*)
Zarucena uroven akustického vykonu 59 [dB] (A) V zavislosti na modelu: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Hladina hluku na trovni ucha pracovnika 46,3 [dB] (A) V zavislosti na modelu: 45,2 [dB] (A); 48,6 [dB] (A) (*)

IP klasifikace robotické sekacky

IP X5

zdroje [°C]

IP klasifikace nabijeci zakladny IP X1

IP klasifikace napajeciho zdroje IP 67
Provozni teplota robotické sekacky [°C] 0 az +50
Okolni teplota pfi provozu nabijeci -10 az +50
stanice [°C]

Provozni teplota pfi provozu napajeciho -10 az +50

Pracovni kapacita

Zavisi na modelu (*)

Zavisi na modelu (*)

Napéjeni

Vstup: 100-240 V~, 1,2 A; vystup: 30 V=, 2 A
Pouzijte jeden z nize uvedenych puvodnich
koédl nebo jednu z naslednych aktualizaci
(obratte se na autorizovaného prodejce
STIGA)
118204158/0 (EU)
118204161/0 (VELKA BRITANIE)
118204163/0 (SVYCARSKO)

V zavislosti na modelu:

Vstup: 200-240 V~, 0,8 A; vystup: 30 V=, 4 A
Pouzijte jeden z nize uvedenych plivodnich kodu
nebo jednu z naslednych aktualizaci (obratte se na
autorizovaného prodejce STIGA)
118204159/0 (EU)

118204162/0 (VELKA BRITANIE)
118204164/0 (SVYCARSKO)

Nebo
Vstup: 100-240 V~, 1,2 A; vystup: 30 V=, 2 A
Pouzijte jeden z nize uvedenych plvodnich kodu
nebo jednu z naslednych aktualizaci (obratte se na
autorizovaného prodejce STIGA)
118204158/0 (EU)

118204161/0 (VELKA BRITANIE)
118204163/0 (SVYCARSKO)

(@)

Povolené prodluzovaci kabely 30 V=

Pouzijte jeden z nize uvedenych pvodnich

kodl nebo jednu z naslednych aktualizaci (obratte se

na autorizovaného prodejce STIGA)

Kod: 1127
Kod: 1127-

-0010-01, délka5m
0020-01, délka 15 m

Model akumulatoru

V zavislosti na modelu: 25,2V - 2 Ah; 25,2
V-2,5 Ah;
252V -5Ah;252V -6 Ah ()

V zavislosti na modelu: 25,2V - 5 Ah; 25,2 V - 2x5 Ah;
252V - 2x6 Ah (*)

Doba nabijeni

V zavislosti na modelu: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

V zavislosti na modelu: 150 [min]; 180 [min] (*)

Doba pracovni ¢innosti

V zavislosti na modelu: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

V zavislosti na modelu: 150 [min]; 270 [min]; 330

[min] ()

Pfipojeni

Bluetoot

h®, 4G, 3G, GSM

Navigacni technologie

AGS, GNSS-RTK

(*) Ohledné podrobnéjsich udajii o konkrétnim modelu si prectéte kompletni navod, ktery je dostupny online (viz kéd QR
uvedeny na prvni strané této pfirucky).




POLSKI - Tlumaczenie instrukcji oryginalnej

Petna wersja Instrukcji jest dostepna:
> na stronie stiga.com

> skanujac kod QR

> na App STIGA.GO, dostepnej w App Store i Google Play

Download full manual
stiga.com

UWAGA: Instrukcje zawarte w niniejszej instrukcji
dotyczg wszystkich modeli autonomicznych kosiarek
automatycznych. Rysunki, jesli nie okreslono inaczej,
odnoszg sig do platformy SRSAO1.

UWAGA: Niniejsza instrukcja zawiera podstawowe
instrukcje, gtéwnie zwigzane z bezpieczenstwem. Aby
zapewni¢ prawidtowg instalacje, nalezy doktadnie
zapoznac sig z petng wersjg instrukcji obstugi (patrz
wyzej) i postgpowac zgodnie z nig.

1. BEZPIECZENSTWO

NAKAZ:

Przeczyta¢ uwaznie przed
uzyciem i zachowacé w celu
przysztej konsultacji.

1.1. DOBRE PRAKTYKI
BEZPIECZENSTWA

Szkolenia

a. Przeczyta¢ uwaznie instrukcje, poznaé
elementy sterujgce i obstugiwac maszy-
ne w prawidtowy sposob.

b. Nigdy nie pozwala¢ dzieciom, osobom o
ograniczonych zdolnosciachfizycznych,
czuciowychlub mentalnychlub nieposia-
dajgcych doswiadczenia i wiedzy oraz
nieznajgcym instrukciji obstugi kosiarki
na uzytkowanie urzgdzenia. Miejscowe
przepisy moga ogranicza¢ wiek ope-
ratora.

c. Operator lub uzytkownik ponosi odpo-
wiedzialnos$¢ za wystgpienie wypadkdéw
lub zagrozenia wobec 0so6b trzecich i
ich sprzetu.

Przygotowanie

a. Upewni¢ sie, ze automatyczny system
ogrodzenia obwodowego jest prawidto-
WO zaprogramowany, w opisany sposob.

b. Okresowo sprawdzac obszar, w ktorym
jestuzywane urzgdzenieiusuwac kamie-
nie, patyki, przewodyiwszelkie inne ciata
obce, ktére moga utrudniac jego prace.

c. Okresowo sprawdza¢ wzrokowo noze,
Sruby nozy i zespot tarczy nozy, aby sie

1.

upewnié, ze nie sg one zuzyte lub uszko-
dzone.Wymieniac zuzyte lub uszkodzone
noze i Sruby parami, aby zachowac wy-
wazenie zespotu tngcego.

. Sygnaty ostrzegawcze muszg sie znajdo-

waé wokdt obszaru roboczego kosiarki,
jeslijestonuzywanaw obszarach publicz-
nych lub otwartych dla publicznosci. Na
sygnatach musi by¢ obecny nastepujacy
tekst: ,Ostrzezenie! Kosiarka automa-
tyczna! Nie zbliza¢ sie do urzadzenia! Nie
pozostawi¢ dzieci bez nadzoru!”.

1.1. FUNKCJONOWANIE

Informacje ogéine

a.

Nie uzywac¢ maszyny w razie uszkodzenia
oston lub braku urzadzen zabezpieczaja-
cych, na przyktad bez oston.

. Nie zbliza¢ rak ani n6g do czesci obroto-

wych lub pod czes$ciobrotowe. Nie zblizaé
sie do otworu wyrzutu trawy.

. Nie dotykac czescikosiarkiw ruchu przed

ich catkowitym zatrzymaniem.

. Podczas obstugi kosiarki nalezy zawsze

nosi¢ masywne obuwie i dtugie spodnie.

. Nie podnosi¢ ani nie przewozi¢ maszyny

z wigczonym silnikiem.

Wyjaé klucz bezpieczenstwa z urzgdze-

nia:

- Przed usunieciem niedroznosci;

-Przed kontrolg, czyszczeniem
lub przeprowadzeniem prac
konserwacyjnych przy maszynie;

-W przypadku uderzenia przez obcy
przedmiot nalezy sprawdzi¢, czy nie
doszto do uszkodzenia urzgdzenia;

- Jedli maszyna zacznie wibrowa¢ w
nietypowy sposob, przed jejponownym
uruchomieniem nalezy sprawdzié, czy
nie jest uszkodzona.

g. Nie pozostawia¢ pracujgcejmaszyny bez

nadzoruw obecnoscizwierzatdomowych,
dzieci lub innych oséb.




Utrzymanie i konserwacja

a. Aby zapewni¢ bezpieczng prace maszy-
ny, nalezy doktadnie dokreci¢ wszystkie
nakretki, Sruby i wkrety.

b. Czesto sprawdzac¢ kosiarke pod kgtem
zuzycia lub zniszczenia.

c. Ze wzgleddw bezpieczenstwa nalezy
wymienié zuzyte lub uszkodzone czesci.

d. Upewni¢sie, ze noze sg wymieniane tylko
na oryginalne czesci zamienne.

e. Upewni¢ sig, ze akumulatory sg tadowa-
ne za pomocg odpowiedniej tadowarki
zalecanejprzez producenta. Niewtasciwe
uzytkowanie moze skutkowac porazeniem
pradem elektrycznym, przegrzaniem
lub wyciekiem ptynéw korodujgcych z
akumulatora.

f. W razie wycieku elektrolitu nalezy zmy¢
wodg / srodkiem neutralizujgcym, a w
przypadku kontaktu z oczami, zasiegng¢
porady lekarza.

g. Przeprowadza¢ konserwacje maszyny
zgodnie z instrukcjami producenta.

Ryzyko szczatkowe

- Mimo, ze produkt spetnia wszystkie
wymogi bezpieczenstwa, nadal moga
istnie¢ dodatkowe zagrozenia wynikajgce
z niewtasciwej instalacji i/lub nieprzewi-
dzianych sytuacji. Dlatego konieczne jest,
aby obszar, na ktérym dziata produkt, byt
wolny od przedmiotdw, ludzii zwierzgtoraz
aby poinformowaé wszystkie osoby, ktére
moga mie¢ dostep, nawet okazjonalnie,
do obszaru roboczego, o mozliwych za-
grozeniach.

- Wprzypadku burz zryzykiem wytadowan
atmosferycznychiogolnie w przewidywa-
niu ztych warunkéw pogodowych zaleca
sie nieuzywanie produktu i odtgczenie
wszystkich urzadzen peryferyjnych od
zasilania. Aby korzystac¢ z produktu, nalezy
ponownie podtgczy¢ urzadzenia peryfe-
ryjne do zasilania zgodnie z instrukcjami
zawartymi w podreczniku.

1.2. OPIS PRODUKTU

Kosiarka trawnikowa (Rys. 2.A) zostata zaprojektowana
i wykonana w celu automatycznego koszenia trawnikow
ogrodowych o kazdej porze dnia i nocy.

W zaleznosci od cech koszonej powierzchni, kosiarke
trawnikowg moznazaprogramowac do pracy nakilku obszarach

ograniczonych wirtualng granicg i potaczonych wirtualnymi
trasami.

Podczas pracy kosiarka trawnikowa kosi obszar ograniczony
granicg wirtualng (Rys. 2.B). Gdy kosiarka trawnikowa znajdzie
sig w poblizu wirtualnej granicy (Rys. 2.B) lub napotka
przeszkodg (Rys. 2.C), nastgpi zmiana $ciezki zgodnie z
wybrang strategig nawigaciji.

Kosiarka automatyczna wykona automatyczneipetne koszenie
wyznaczonego trawnika.

Produkt dziata za posrednictwem sygnatu satelitarnego i
wymaga zainstalowania stacji tadujacej (Rys. 2.F, 2.G) ze
zintegrowang satelitarng stacja referencyjng (Rys. 3.C), ktora
moznaréwniez zainstalowac osobno. Robot i satelitarna stacja
referencyjnakomunikujg si¢ ze sobg za posrednictwem modutéw
3G/4G wyposazonychw karte SIM.Technologia obstugi kosiarki
trawnikowej opiera sig na przekazywaniu danych migdzy chmurg
STIGA a robotem. Do funkcjonowania kosiarki automatycznej
obowigzkowa jest optata abonamentowa, ktdrej wysoko$é
zalezy od ilo$ci zgdanych danych. Do korzystania z produktu
wymagane jest réwniez urzgdzenie mobilne (smartfon).
Jakiekolwiek inne zastosowanie moze okazac sig niebezpieczne
i powodowaé szkody wobec osdb i/lub obiektow. Przyktadem
niewtasciwego uzycia (jest to przyktad, ale lista jest otwarta)
jest: przewozenie na maszynie oséb lub zwierzat; jezdzenie
na maszynie; uzycie maszyny w celu jej ciggnigcia lub pchania
tadunkéw; uzycie maszyny do koszenia roslin innych niz
trawiaste.

UWAGA: Do funkcjonowania kosiarki automatycznej
obowigzkowa jest optataabonamentowa, ktérejwysokosé
zalezy od ilosci zadanych danych.

1.3. SYMBOLE | TABLICZKI

OSTRZEZENIE:
Przed uruchomieniem urzadzenia przeczyta¢
instrukcje uzytkownika.

OSTRZEZENIE:

Niebezpieczenstwo uderzenia przedmiotéw
o ciato.

Podczas pracy zachowaé bezpieczng odle-
gtosé od maszyny.

OSTRZEZENIE:

Nie wktadac¢ dtoni ani stép do wnetrza obu-
dowy urzadzenia tngcego.

Przed wykonaniem jakichkolwiek dziatan przy
maszynie lub przed jej podniesieniem nalezy
wyjaé urzadzenie odtgczajace.
OSTRZEZENIE:

Nie wktadaé dtoni ani stép do wnetrza obu-
dowy urzadzenia tngcego.

Nie wchodzi¢ na maszyne.

ZAKAZ:

Upewni¢ sig, ze w miejscu pracy maszyny,
gdy jest ona wiaczona, nie znajduja sig osoby
(zwtaszcza dzieci, osoby starsze lub niepet-
nosprawne) i zwierzeta domowe.

Oddali¢ dzieci, zwierzeta domowe i inne
osoby nabezpieczng odlegtos¢ od pracujacej
maszyny.
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ZAKAZ:
Nie uzywaé¢ myjek wysokocisnieniowych do
czyszczenia lub mycia maszyny.

akumulatora (robot koszacy) lub za pomoca
specjalnego zasilacza (baza tadujacai stacja
referencyjna).

: Urzadzenie o klasie izolacji lll, zasilane z
DC

Nalezy uzywac oryginalnego zasilacza o para-
metrach podanych natabliczce znamionowej.

Symbol zasilania pragdem statym.

IPXX Stopien ochrony przed wnikaniem ciat sta-
tych i wody.

Odpady ze sprzetu elektrycznego i elek-

K tronicznego, ktére nalezy dostarczyé¢ do

=mm | 0dpowiednich zaktadéw w celu recyklingu

i utylizacji.

Gwarantowany poziom mocy akustycznej

1.4. BEZPIECZNEZATRZYMYWANIEIWYLACZANIE
KOSIARKI AUTOMATYCZNEJ

NAKAZ:

Przed przystapieniem do czyszczenia, trans-
portu lub konserwacji zawsze bezpiecznie
wytaczy¢ kosiarke.

1. Nacisngé przycisk ,STOP” (Rys. 1.A), aby zatrzymac¢
kosiarke trawnikowg w warunkach bezpieczenstwa i
otworzy¢ pokrywe ochronng (Rys. 1.B).

2. Nacisna¢ przycisk wytaczania (Rys. 1.E) przezkilka sekund
i poczekac, az dioda LED natym samym przycisku zgasnie.

3. Dopiero po zgasnieciu diody LED (Rys. 1.E), wyja¢ klucz
bezpieczenstwa (Rys. 1.D), aby bezpiecznie zatrzymac
kosiarke trawnikowa.

4. Zamkna¢ pokrywe ochronng (Rys. 1.B).

5. W ten sposoéb nastapi bezpieczne zatrzymanie lub
wytgczenie kosiarki.

2. INSTALACJA

OSTRZEZENIE:
A Nie zmieniaé, nie naruszaé, nie omija¢ ani

nie usuwaé zainstalowanych urzadzen
zabezpieczajacych.

UWAGA: Aby uzyskac wiecejinformacjinatematinstalacji
produktu, nalezy sig skontaktowaé ze sprzedawcg STIGA.

CZESCI DO ZAINSTALOWANIA (Rys. 3)

(A) Podstawa tadujaca, (B) Zasilacz podstawy tadujacej, (C)
Satelitarna stacja referencyjna, (D) Sruby mocujace podstawy
tadujacej, (E) Wspornik do oddzielnejinstalacji satelitarnej stacji
referencyjnej, (F) Zasilacz do oddzielnej instalacji satelitarnej
stacji referencyjnej (opcjonalnie), (G) Przedtuzacze 5 mlub 15
m, (H) Urzadzenie mobilne (brak w zestawie).

2.1. WERYFIKACJA WYMAGAN
INSTALACYJNYCH

2.1.1. WERYFIKACJA OGRODU:

* Sprawdzi¢ stan ogrodu pod katem wykrywania wirtualnych
granic, przeszkddiobszaréw wyznaczonychdowykluczenia.

* Wypoziomowac grunt w taki sposéb, aby podczas deszczu
nie tworzyty si¢ w nim katuze.

2.1.2. KONTROLE DLA INSTALACJI STACJI
£ADUJACEJ, ZASILACZA | SATELITARNEJ
STACJI REFERENCYJNEJ:

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Nalezy zapewni¢ gniazdo zasilania zgodne
z obowigzujgcymi przepisami w Kraju
uzytkowania.

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:
Zasilany obwéd musi by¢ zabezpieczony
wytagcznikiem réznicowym (RCD) o pradzie
zadziatania nieprzekraczajgcym 30 mA.
ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:
A Niepodtgczaczasilaczadogniazdapradowego,
jesli wtyczka lub kabel sg uszkodzone.
Nie podtaczac ani nie dotykac¢ uszkodzonego
przewodu przed odtaczeniem zasilania.
Uszkodzony lub zniszczony przewéd moze
spowodowaé przypadkowy kontakt z
czesciami pod napigciem.

1. Przygotowac na krawedzi trawnika ptaska strefe w celu
umieszczenia stacji fadujgcej. Baza tadujgca musi by¢
zainstalowana w miejscu, do ktérego dociera sygnat
satelitarny, najlepiej w obszarze ogrodu, gdzie niebo jest
w petni widoczne.

2. W obszarze przed stacjg fadujgcg musi znajdowac sie pas
o szeroko$ci co najmniej 2 m i dtugosci co najmniej 3 m,
wolny od przeszkdd.

3. W przypadku, gdy niebo nie jest catkowicie widoczne
z miejsca instalacji stacji tadujacej, satelitarna stacja
referencyjna musi by¢ zainstalowana w innym obszarze

UWAGA: Niebo uwaza si¢ za catkowicie widoczne,
gdy jest wolne pod katem przynajmniej 120 stopni we
wszystkich kierunkach.

OSTRZEZENIE:
Kabel zasilajacy, zasilacz, przedtuzacz i

wszelkie inne kable elektryczne, ktére nie
naleza do produktu musza si¢ znajdowac
poza obszarem koszenia, aby pozostawac¢ w
bezpiecznej odlegtosci od niebezpiecznych
ruchomych czesci i aby unikngc¢ uszkodzenia
kabli pod napigciem.

4. Przygotowaé miejsce instalacji zasilacza w taki sposdb, aby
nie bytonnarazony nazanurzenie w wodzie w jakichkolwiek
warunkach atmosferycznych. Zainstalowaé, jesli jest to
mozliwe, w zamknigtym pomieszczeniu chronionym przed
czynnikami atmosferycznymi, w miejscu niedostepnymdla
0s6b nieupowaznionych.



2.1.3. KONTROLE W CELU OKRESLENIA GRANIC
WIRTUALNYCH:

1. Sprawdzi¢, czy maksymalne nachylenie obszaruroboczego
jest mniejsze lub réwne 45% lub 50%, w zaleznoSci
od modelu (patrz Punkt 7 DANE TECHNICZNE). Aby
zdefiniowaé granice wirtualne, nalezy przestrzega¢ zasad
przedstawionych na Rys. 4.

OSTRZEZENIE:

Kosiarka moze kosi¢ powierzchnie o maksy-
malnym nachyleniu 45% lub 50% w zaleznosci
od modelu.

W razie niezastosowania si¢ do tej instrukcji,
moze nastgpic slizganie si¢ kosiarki i wyjscie
z obszaru roboczego

OSTRZEZENIE:
Nie kosi¢ obszaréw o nachyleniach wigk-
szych niz dopuszczalne. Umiesci¢ przewéd

obwodowy przed nachyleniem, wykluczajac
ten obszar z koszenia.

2. Sprawdzié¢ catg powierzchnig robocza: ocenié przeszkody i
obszary ktére pragnie sie wykluczy¢ z obszaru roboczego
i ktére nalezy zaprogramowac jako strefy, ktérych nalezy
unikag.

2.2. KRYTERIA WYZNACZANIA OBSZAROW
ROBOCZYCH | TRAS PRZEJAZDU

1. W przypadku chodnika lub $ciezki znajdujacych sig tym
samym poziomie, co trawnik, wirtualna granica moze sig
pokrywac z krawedzig chodnika (Rys. 5.A).

2. W razie obecnosci basenu, stawu lub wykopu, nalezy
zaprogramowac wirtualng granice w odlegtosci co najmniej
1 metra. Jedli basen, staw lub wykop znajduja sie na
koncu zbocza, wirtualng nalezy zaprogramowac¢ granice
w odlegtosci co najmniej 1,5 metra (Rys. 5.B).

3. W razie wystgpowania drzew z wystajgcymi korzeniami,
wirtualna granica musibyé zaprogramowana w taki sposob,
aby kosiarka nie przejezdzata przez te powierzchnie
(Rys.5.C).

4. Wirtualng granice nalezy zaprogramowac w taki sposéb,
aby kosiarka pozostawata w odlegto$ci co najmniej 30 cm
od obszaréw pokrytych zwirem lub ttuczonym kamieniem
(Rys. 5.D).

5. W przypadku pochytych terendw nalezy przestrzegaé
informacji zawartych w paragrafie 2.1.3.

6. W przypadku ciagtych elementéw konstrukcyjnych (murki,
ogrodzenia, zywoptoty itp.) o wysokos$ci wiekszej niz 50
cm, nalezy zaprogramowac wirtualng granice w odlegtosci
przynajmniej 40 cm (Rys. 5.E).

7. We wszystkich pozostatych przypadkach wirtualna granica
musi przestrzega¢ minimalnej odlegto$ci 30 cm migedzy
kosiarka trawnikowa a przeszkoda (Rys. 5.F).

8. W przypadku przeszkéd znajdujgcych sie w odlegtosci
mniejszej niz 150 cm od siebie, nalezy je rozgraniczy¢
jako pojedyncza przeszkode z zachowaniem odlegtosci
wskazanych powyzej (Rys. 5.G).

POUCZENIE:
A Obszar roboczy i ogdlnie obszary, w ktérych

kosiarka moze si¢ poruszaé, musza byé
odgrodzone nieprzejezdnym ogrodzeniem.

2.2.1. WASKIE PRZEJSCIA

1. W przypadku waskich przej$é, odlegto$é migdzy dwiema
granicami wirtualnymi musi wynosi¢ Z 22 m (Rys. 6.A).

2. W przypadku przejscia, w ktérym odlegtos¢ migdzy
wirtualnymigranicamiwynositaby <2 m, czg$¢ obszarupoza
waskim gardfem (Rys. 6.A) nie moze zosta¢ automatycznie
osiggnigta przez robota koszacego. W takim przypadku
nalezy zaprogramowaé¢ dwie oddzielne wirtualne strefy
ciecia (Rys. 6.B) i potaczy¢ je wirtualng Sciezka transferu
(Rys. 6.C). Wigcej informacji mozna znalez¢ w Petnej
Instrukcji

2.2.2. TRASY PRZEJAZDU

Obszary ogrodu, pomigdzy ktdrymiznajduja si¢ obszary, ktérych
nie nalezy kosi¢, muszg by¢ potgczone $ciezkamitransferowymi.
Trasy przejazdu muszg by¢ zgodne z maksymalnym limitem
nachylenia wynoszacym 20%.

1. W8réd mozliwych przej$¢ wskaza¢ najtatwiejszg trase,
ktéra umozliwi zachowanie najwigkszej odlegtosci od
wszelkich przeszkod i ktora nie przebiega przez obszarami
zwykle uzywanymi do parkowania, przejazdu pojazdéw lub
przeptywu ludzi.

2. Sciezka transferowa obejmuije strefe manewrowania roz-
ciagajaca sie 1 mw prawo i 1 m w lewo od zarejestrowanej
$ciezki(Rys.7.A).Nalezy przestrzegac nastepujgcych mini-
malnych odlegto$ci migdzy placem manewrowymaréznymi
elementami ogrodu: 30 cm od przeszkéd ograniczonych
wirtualnymi obwodamilub strefami zakazu cigcia (Rys.7.B),
30 cm od statych przeszkdd lub ciggtych elementéw kon-
strukcyjnych (Rys.7.C), 1 mod drég publicznych (Rys.7.D),
1 m od basendéw (Rys. 7.E), 1 m od $ciezek dla pieszych
(Rys. 7.F), 1 m od kliféw lub stromych zboczy (Rys. 7.G).

3. W przypadku waskich przejs¢, w ktorych powyzsze
odlegtosci nie moga by¢ zachowane, przej$cie musi by¢
ograniczone nieprzejezdnymi barierami, jesli nie sg one
jeszcze obecne.

UWAGA: Sciezki transferowe zarejestrowane w waskich
przejsciach moga mie¢ niewystarczajacy odbiér sygnatu
satelitarnego, wptywajac na doktadno$é dziatania robota
koszgcego.

2.3. INSTALACJA CZESCI

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Uzywaé wytgcznie tadowarki i zasilacza
dostarczonego przez Producenta.Uzycie nie-
odpowiedniejtadowarkiizasilaczamoze spo-
wodowac porazenie pragdem i/lub przegrzanie.
POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo przeciecia rak.

Aby unikna¢ ryzyka skaleczenia rgk uzywaé
rekawice ochronne.

POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo zaprészenia oczu.
Stosowac¢ okulary ochronne, aby uniknaé
niebezpieczenstwa zaprészenia oczu.

ZAGROZENIE ELEKTRYCZNE:

Podtaczy¢ zasilanie elektryczne dopiero po
zakonczeniu wszystkich czynnosciinstalacyj-
nych.W razie koniecznosci podczas instalacji
wytaczy¢ gtéwne zasilanie elektryczne.
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2.3.1. INSTALACJA STACJI tADUJACEJ

Stacja tadujgca moze by¢ zainstalowana na krawedzi obszaru
roboczego lub w obszarze potgczonym z nim za pomocg
$ciezki transferowej.

1. Sprawdzi¢ wymagania instalacyjne, jak przedstawiono w
punkcie 2.1.2.

2. W razie koniecznosci przygotowac podtoze tak, aby
powierzchnia stacji fadujacej (Rys. 8.L) znajdowata sig¢ na
tym samym poziomie co trawnik, podtoze musi by¢ idealnie
ptaskie i zwarte, aby unikng¢ odksztatcenia powierzchni
stacji tadujacej.

3. Przymocowaé stacje tadujaca (Rys. 8.L) do podtoza za
pomocg $rub mocujgcych (Rys. 8.M).

4. Sprawdzi¢, czy satelitarna stacjareferencyjna (Rys.8.A) jest

podtaczona do stacji tadujacej za pomoca ztgcza.

. Podtaczy¢ zasilacz do stacji tadujacej i przykrecic¢ ztacze.
. Podtaczyé wtyczke zasilacza do gniazda elektrycznego.
. Sprawdzi¢, czy w sytuacii, gdy kosiarka nie znajduje sie

w stacji tadujgcej, kontrolka na stacji tadujacej (Rys. 8.N)

Swieci Swiattem statym (patrz Par. 3.3).

2.3.2. INSTALACJA SATELITARNEJ STACJI
REFERENCYJNEJ

N o o

Satelitarna stacja referencyjna (Rys. 8.A) wymaga petnej
widocznosci nieba. Jest dostarczana ze stacjg tadujaca i
instalowana pod pokrywa ochronng (Rys. 8.C).
Jeslistacjatadujgca (Rys.8.L) nie znajduje sie w strefie, w ktorej
niebo jest catkowicie widoczne, nalezy jg wyja¢ (Rys. 8.A) ze
stacji tadujacej i zainstalowa¢ w miejscu, w ktérym jest petna
widocznos$¢ nieba. Niebo uwaza sig za catkowicie widoczne, gdy
jest wolne pod katem przynajmniej 120 stopni we wszystkich
kierunkach.

Informacje na temat oddzielnej instalacji satelitarnej stacji
referencyjnej znajdujg sig w Petnej Instrukcji.

POUCZENIE:

Ze wzgledéw bezpieczenstwa, po zaprogra-
mowaniu wirtualnych granic, tras przejazdu
i obszaréw, ktorych nalezy unikaé, zabra-
nia sie przemieszczania satelitarnej stacji
referencyjnej. Kosiarka mogtaby opusci¢
zaprogramowang strefe robocza. Jesli stacja

referencyjnazostanie przesunigta, konieczne
jest jej przeprogramowanie.

2.3.3. LADOWANIE KOSIARKI AUTOMATYCZNEJ PO
INSTALACJI

Przed pierwszym uzyciem produktu nalezy fadowaé
akumulatory przez co najmniej 2 godziny.

2.4. PROGRAMOWANIE GRANIC WIRTUALNYCH,
TRAS PRZEJAZDU | OBSZAROW, KTORYCH
NALEZY UNIKAC

Programowanie wirtualnych granic, tras przejazdu i obszaréw,
ktorych nalezy unikac, odbywa sie za pomocg odpowiednich
procedur z przewodnikiem w aplikacji ,STIGA.GO”. Procedura
wymagarecznego prowadzenia kosiarki, idgc obok niej, zgodnie
z ogdlnymi kryteriami okreslonymi w Par. 2.2.

POUCZENIE:
Obszar operacyjny lub trasy uzywane przez

maszyne do jej przemieszczania musza
by¢ ustawione tak, aby nie obejmowaty
przestrzeni publicznych, obszaréw zwykle
uzywanych do parkowania, przejazdu
pojazdéw lub dotknigtych przeptywem ludzi,
aby unikngé szkéd osobowych, rzeczowych
lub nieszczesliwych wypadkéw pojazdow.

POUCZENIE:
Dla wtasnego bezpieczenistwa oraz aby
unikngé obrazen osobowych, zwierzat lub

rzeczy, operator musi najpierw poznaé obszar,
w ktoérym jest prowadzona recznie kosiarka.
Kierujac kosiarka, nalezy przemieszczac sie
ostroznie, aby nie upasé.

POUCZENIE:

Obszar roboczy i ogélnie obszary, w ktérych
kosiarka moze sie poruszaé¢, muszg by¢
odgrodzone nieprzejezdnym ogrodzeniem.
Zapewni¢ odpowiednie ogrodzenie lub
nadzorowa¢ prace kosiarki.

3. FUNKCJONOWANIE

3.1. RECZNA OBStUGA KOSIARKI
AUTOMATYCZNEJ

Mozliwejestuzyciekosiarkibezprzeprowadzaniaprogramowania
godzin pracy.W tymtrybie kosiarka wykonuje cykl pracy, powraca
do stacji tadujacej i pozostaje tam do nastepnego recznego
uruchomienia.

Aby korzysta¢ z maszyny w tym trybie, konieczne jest zapro-
gramowanie wirtualnych granic, tras przejazdu i stref, ktérych
nalezy unikac (patrz Par. 2.4).

1. Umiesci¢ kosiarke na stacji tadujacej lub w dowolnym
miejscu wewnatrz obwodu instalacji.

2. Nacisna¢ przycisk,STOP” (Rys. 1.A) aby otworzy¢ pokrywe
(Rys. 1.B) i wejs¢ do konsoli sterowania (Rys. 1.C).

3. Nacisna¢ przycisk ,ON/ OFF” (Rys. 1.E) przez 5 sekundy,
aby wtaczy¢ kosiarke trawnikowa.

4. Nacisnaé przycisk,WYBORTRYBU” (Rys. 1.F), az zacznie
migactylkoikona,,POJEDYNCZY CYKLPRACY"(Rys.1.L).

5. Nacisna¢ przycisk ,POTWIERDZENIE” (Rys. 1.G). kona
(Rys. 1.L) zaswieci sig $wiattem ciggtym, aby potwierdzi¢
dziatanie.

6. Zamkna¢ pokrywe (Rys. 1.B). Kosiarka zacznie dziatac.

UWAGA: ten tryb moze nie zagwarantowa¢ odpowied-
niego pokrycia ogrodu, zaréwno pod wzgledem wymaga-
nego czasu, jak i rbwnomiernosci ciecia, zwtaszcza jesli
ogréd manieregularny ksztatt. Aby osiagna¢ maksymalng
wydajnos¢ kosiarki, zaleca sie przeprowadzenie progra-
mowania godzin pracy.




3.2. OPIS POLECEN OBECNYCH NA KOSIARCE
AUTOMATYCZNEJ

Lista polecen, wskaznikéw i ich funkgii:

¢ Nacisngéprzycisk,STOP”(Rys.1.A):stuzy dobezpiecznego
zatrzymania kosiarki.

e ,KLUCZ BEZPIECZENSTWA” (Rys. 1.D): stuzy do
bezpiecznego wytgczania kosiarki.

* Nacisngc przycisk,,ON/OFF”(Rys. 1.E):stuzy do wtgczania
i wytgczania kosiarki oraz kasowania alarmoéw.

« Przycisk, WYBORTRYBU” (Rys.1.F):stuzy dowyborutrybu
pracy kosiarki zautomatyzowanej i wymuszenia powrotu
do stacji tadujace;.

¢ Przycisk ,POTWIERDZENIE” (Rys. 1.G): stuzy do potwier-
dzenia ustawionego trybu roboczego.

« Swiecaca ikona ,ZAPLANOWANY PROGRAM” (Rys. 1.1):
stuzy do wys$wietlania ustawieniazaplanowanego programu.

« Swiecacaikona,POJEDYNCZY CYKL PRACY” (Rys. 1.L):
stuzy do wyswietlania ustawienia pojedynczego cyklu pracy.

 Swiecaca ikona ,POWROT DO STACJI” (Rys. 1.H): stuzy
dowyswietlenia ustawieniawymuszonego powrotu kosiarki
do stacji tadujace;j.

¢ Przycisk,,BLUETOOTH”(Rys.1.M):jestuzywany wytgcznie
przez centrum serwisowe do czynno$ci diagnostycznych.

 Swiecacaikona,,ALARM” (Rys. 1.N): stuzy do wyswietlania
stanéw alarmowych.

« Swiecaca ikona ,AKUMULATOR” (Rys. 1.0): stuzy do
wys$wietlania stanu natadowania akumulatora.

UWAGA: W celu uzyskania szczegétowego opisu wyzej
wymienionych polecen, nalezy sie¢ zapozna¢ z Petng
Instrukcja.

3.3. FUNKCJONOWANIE STACJI tADUJACEJ

Stacjatadujacajestwyposazonaw kontrolke $wieting (Rys.8.N),
ktdra jest pod$wietlona w sposéb przedstawiony ponizej:

¢ Kontrolka zgaszona: stacja fadujgca nie jest zasilana lub
kosiarka jest w stacji.

¢ Kontrolka $wieci statym $wiattem: kosiarka nie jest podta-
czona do stacji tadujgcej, a sygnat anteny jest prawidtowo
przesytany.

* Kontrolkawykonuje szybkie miganie: stacjatadujgcaniejest
prawidtowo skonfigurowana lub obecne jest uszkodzenie
stacji tadujacej. Wiecej informacji mozna znalez¢ w Petnej
Instrukciji.

3.4. tADOWANIE AKUMULATORA

Procedura ,t ADOWANIE AKUMULATORA” umozliwia reczne
tadowanie kosiarki.

1. Ustawic¢kosiarke trawnikowa nastacjitadujacej (Rys.9.R).

2. Umozliwi¢ nasuniecie kosiarki na stacje tadujaca, az do
zatrzasniecia ztacza tadowania (Rys. 9.S).

3. Nacisnaéprzycisk,STOP” (Rys.9.A) aby otworzy¢ pokry-
we (Rys. 9.B) i wejé¢ do konsoli sterowania (Rys. 9.C).

4. Wtaczy¢ kosiarke za pomoca przycisku ,ON/OFF”
(Rys. 9.E).

5. Swiecaca ikona ,AKUMULATOR” (Rys. 9.0) miga na
niebiesko, trwa tadowanie kosiarki.

6. Zamkngc¢ pokrywe (Rys. 9.B).
7. Pozostawi¢ tadujaca sie kosiarke przynajmniej na czas
wskazany w Punkcie 2.3.3.

UWAGA: tadowanie akumulatora przed przechowywaniem
zimowym nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z opisem w
Punkcie 4.3.

3.5. REGULACJA WYSOKOSC KOSZENIA

Aby wyregulowac¢ wysoko$¢ koszenia, postgpowac zgodnie z
procedurg w aplikacji.

POUCZENIE:
Nie dotykaé¢ urzadzenia tnacego podczas

regulacji wysokosci cigcia.

UWAGA: Dtugos¢ trawy skoszonej przez kosiarkeg nie
moze przekracza¢ 10 mm.

4. KONSERWACJA

POUCZENIE:
Stosowacé wytacznie oryginalne czesci za-
mienne.

POUCZENIE:

Nie zmieniaé, nie naruszaé¢, nie omija¢ ani
nie usuwac¢ zainstalowanych urzadzen za-
bezpieczajgcych.

POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo przeciecia rak.

Aby unikna¢ ryzyka skaleczenia ragk uzywaé
rekawice ochronne.

POUCZENIE:

Niebezpieczenstwo zaprészenia oczu.
Stosowac¢ okulary ochronne, aby uniknaé
niebezpieczenstwa zaprészenia oczu.

OSTRZEZENIE:

é Zbyt obfite uzycie wody moze spowodowaé

infiltracje i uszkodzenie czesci elektrycznych.

ZAKAZ:
Nie stosowac¢ strumienia wody pod cisnie-
niem.

ZAKAZ:

Aby unikngé nieodwracalnego uszkodzenia
czesci elektrycznych i elektronicznych, nie
zanurzaé kosiarki w wodzie (czesciowo lub
catkowicie).

ZAKAZ:

Nie myé wewnetrznych czesci kosiarki, aby
uniknaé uszkodzenia elementow elektrycz-
nych i elektronicznych.

ZAKAZ:

Nie uzywac¢ rozpuszczalnikéw ani benzyny,
aby unikna¢ uszkodzenia powierzchni lakie-
rowanychielementéw ztworzywa sztucznego.



4.1. ZAPROGRAMOWANA KONSERWACJA

Aby zapewni¢ lepsze funkcjonowanie i dituzszg zywotnosc,
nalezy regularnie czysci¢ produkt i wymienia¢ zuzyte czesci.

Wykonywac te czynnosci z czgstotliwoscia wskazang w tabeli.

CZESTOTLIWOSC |CZESC RODZAJ DZIAEANIA

Wyczysci¢ i sprawdzi¢
skutecznos¢ noza. (Patrz
Punkt 4.2)

Raz w tygodniu Noz

Jesli néz jest wygiety
w wyniku uderzenia
lub jest zuzyty, nalezy
go wymienic. (Patrz
Punkt 4.2)

Styki do
tadowania

Wyczyscic¢ i usungé
wszelkie $lady utlenienia.
(Zobacz Petng Instrukcje)

Kosiarka
automatyczna

Wykonac czyszczenie.
(Zobacz Petna Instrukcje)

Raz w miesigcu

UWAGA: W celu uzyskania szczegétowych informaciji
na temat procedury tadowania zimowego, patrz Petna
Instrukcja.

UWAGA: Aby gwarancja akumulatora byta wazna,
wymagana jest rejestracja tadowania za pomocag
procedury w aplikacji.

4.4. WYMIANA AKUMULATORA

Za wymiang akumulatora odpowiada wytgcznie PERSONEL
POMOCY TECHNICZNEJ STIGA.

Jesli akumulator wymaga wymiany, nalezy sig skontaktowac z
centrum serwisowym lub sprzedawca.

5. TRANSPORT,PRZECHOWYWANIE
I UTYLIZACJA

5.1. TRANSPORT

Stacja tadujgca | Skontrolowac zuzycie

i przewody lub zniszczenie i w razie
zasilajgce koniecznosci je wymienic.
(Zobacz Petng Instrukcje)
Pod koniec sezonu | Akumulator Przeprowadz tadowanie
koszenia lub co akumulatora przed
sze$¢ miesiecy, jesli odstawieniem do
kosiarka nie jest przechowywania. (Patrz
uzywana Punkt 4.3)
Raz w roku lub Kosiarka Wykonaj przeglad w
na koniec sezonu automatyczna autoryzowanym serwisie.

koszenia (Patrz Punkt 4.1)

Aby utrzymac¢ kosiarke w dobrym stanie technicznym, nalezy
przeprowadzaé coroczny przeglad w autoryzowanym centrum
serwisowym.

UWAGA: wszelkie usterki wynikajace z niewykonania
rocznego przegladu nie bedg objete gwarancja.

4.2. WYMIANA NOZY TNACYCH

1. Wytaczy¢ kosiarke automatyczng w warunkach
bezpieczenstwa (patrz Punkt 1.4).

2. Odwroci¢ kosiarke do gory nogami zwracajagc uwage na
to, aby nie uszkodzi¢ ptywajacej ostony.

3. Odkreci¢ $ruby mocujace (Rys. 10.E).

4. Wymieni¢ noze tngce (Rys. 10.D) i $ruby mocujace
(Rys. 10.E).

5. Dokreci¢ sruby mocujace (Rys. 10.E).

4.3. KONSERWACJA AKUMULATORA NA OKRES
ZIMOWY | PRZECHOWYWANIE

1. Natadowaé¢ akumulator zgodnie z kreatorem aplikacji,
dostepnym na stronie ,Ustawienia”.

2. Wyczysci¢ kosiarke (Patrz Petna Instrukcja).

3. Przechowywaé kosiarke w suchym miejscu, chronionym
przed mrozem, upewniajac sig, ze jest wytgczona.

UWAGA: W celu transportu na znaczne odlegtosci
zalecamy uzycie oryginalnego opakowania.

1. Wytaczy¢ kosiarke automatyczng w warunkach
bezpieczenstwa (patrz Punkt 1.4).

2. Wyczysci¢ kosiarke (Patrz Petna Instrukcja).

3. Podnies¢ kosiarke trawnikowa za pomocg odpowiedniego
uchwytu (Rys. 11.D) i przenies$¢ ja uwazajac, aby n6z tnacy
znajdowat sig z dala od ciata.

5.2. PRZECHOWYWANIE

Powyczyszczeniu kosiarkii natadowaniu akumulatoraw okresie
zimowym nalezy przechowywac kosiarke w poziomej pozycji,
w suchym i zabezpieczonym przed mrozem miejscu (patrz
Rozdz. 4). Podczas dtugich okresdw przestoju odtaczyé stacje
tadujaca i satelitarng stacje referencyjng od sieci elektrycznej.

5.3. UTYLIZACJA

POUCZENIE:
A W celu wyjecia akumulatora z kosiarki nalezy

sig skontaktowa¢ z autoryzowanym centrum
serwisowym.

1. Uzytkownik jest zobowigzany do utylizacji zuzytych
akumulatorow w sposéb bezpieczny, wyrzucajac je do
specjalnych pojemnikéw znajdujgcych sig w centrach
upowaznionych do ich zbiérki.

2. Utylizowa¢ kosiarke automatyczng zgodnie z lokalnymi
wymogami prawnymi.

3. Skontaktowacé si¢ zodpowiednimi strukturami zajmujgcymi
sigrecyklingiemiutylizacjg, poniewazkosiarkaautomatyczna
jest sklasyfikowana jako WEEE (zuzyty sprzet elektryczny
i elektroniczny).

4. Uzytkownik jest zobowigzany do utylizacji starych lub
zuzytych akumulatoréw w spos6b bezpieczny, wyrzucajac
je do specjalnych pojemnikéw znajdujacych sie w centrach
upowaznionych do ich zbiérki.



6. ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

POUCZENIE:
Zatrzymac kosiarke automatyczna w bezpiecznych warunkach (Patrz Punkt 1.4).

Ponizej znajduje sig lista wszelkich anomalii, ktére moga wystapic¢ w tej fazie pracy.

USTERKA

PRZYCZYNY

SRODKI ZARADCZE

Nieprawidtowe drgania. Gtosna
praca kosiarki.

Uszkodzona tarcza tngca lub noze

Wymieni¢ uszkodzone elementy
(Patrz Punkt 4.2).

Urzadzenie tngce zablokowane przez
pozostatosci (tasmy, sznurki, fragmenty
tworzywa sztucznego itp.).

Wytaczy¢ kosiarke automatyczng w warunkach
bezpieczenstwa (Patrz Punkt 1.4). Odblokowac n6z
tngey.

Kosiarka zostata uruchomiona w obecnosci
przeszkod (opadte gatezie, zapomniane
przedmioty itp.).

Wytaczy¢ kosiarke automatyczng w warunkach
bezpieczenstwa (Patrz Punkt 1.4). Usuna¢ przeszkody i
ponownie uruchomic kosiarke.

Awaria silnika elektrycznego.

Wymieni¢ silnik, skontaktowac¢ sie z centrum
serwisowym.

Zbyt wysoka trawa.

Zwigkszy¢ wysoko$¢ koszenia (Patrz Punkt 3.5).

Wykona¢ wstepne koszenie trawnika w danym obszarze
przy uzyciu zwyktej kosiarki.

Kosiarka nie ustawia sig
prawidtowo w stacji tadujacej.

Problemy z anteng stacji tadujace;j.

Jesli problem nie zniknie, skontaktowac sie z centrum
serwisowym.

Osiadanie gruntu w poblizu stacji tadujace;.

Przywrdci¢ prawidtowe ustawienie stacji tadujacej. (Patrz
Punkt 2.3.1).

Stacja tadujgca nie zostata prawidtowo
skalibrowana lub w poblizu stacji wystapity
zaktécenia elektromagnetyczne.

Po wyeliminowaniu Zrédta zaktocen skalibrowac stacje
fadujaca za pomoca aplikacji. Wigcej informacji mozna
znalez¢ w Petnej Instrukcji

Kontrolka stacji tadujgcej nie
Swieci sig, gdy kosiarka znajduje
sie poza stacjg tadujgca.

Brak zasilania lub usterka stacji tadujacej.

Sprawdzi¢ podtgczenie do gniazda elektrycznego.
Sprawdz stan przewodu zasilajgcego.

Kontrolka stacji tadujgcej miga.

Jest obecna usterka stacji tadujacej. Wigcej
informacji mozna znalez¢ w Petnej Instrukcji

Odtaczy¢ stacje tadujaca i wiaczyc ja ponownie po kilku
minutach. Jesli problem nie zniknie, skontaktowac sig z
centrum serwisowym.

Stacja tadujgca nie jest prawidtowo
skonfigurowana.

Skonfigurowac¢ stacje tadujaca za pomoca aplikacii.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w Petnej Instrukcji

Na klawiaturze $wieci sie ikona
Warning

Wskazuje stan anomalii / usterki.

W celu uzyskania dodatkowych informacji zapoznac sig
z aplikacja lub Petng Instrukcjg

Kosiarka tymczasowo zatrzymuje
sie w obszarze pracy

Staby sygnat GPS

Jesli problem nie zniknie, skontaktowac sie z centrum
serwisowym




7. DANE TECHNICZNE

SPECYFIKACJA

TYP: SRSA01 (patrz etykieta
produktu)

TYP: SRBAO1 (patrz etykieta
produktu)

Wymiary (SxWxD)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

To zalezy od modelu: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)

To zalezy od modelu: 12,7 [kg]; 13,4 [kg];

Cigzar kosiarki automatycznej (Btad pomiaru +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (%)
(Btad pomiaru +/-0,1 [kg])
Wysokos¢ koszenia (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Szeroko$¢ koszenia 180 [mm] 260 [mm]
Predkos¢ silnika nozy 2850+/-50 [obr./min] 2400+/-50 [obr./min]
Predkosc jazdy 22 [m/min] To zalezy od motr:in?:]lj:(g)él [m/min]; 28 [m/
Maksymalne nachylenie 45% 50%
Maksymalne nachylenie wzdtuz obwodu 20%
System koszenia 4 obrotowe noze tngce 6 obrotowe noze tngce
Kod urzgdzenia tngcego 322104105/0

Poziom odczytanej mocy akustycznej

57 [dB] (A)

To zalezy od modelu: 56 [dB] (A); 60 [dB]
(A) ()

Btad pomiaru hatasu, KWA

1.47 [dB] (A)

To zalezy od modelu: 0.56 [dB] (A); 0.65
[dB] (A) ()

[°C]

Gwarantowany poziom mocy akustycznej 59 [dB] (A) To zalezy od mOd(i“;: (5,)7 [dB] (A); 60 [dB]

Poziom hatasu przy uchu operatora 46.3 [dB] (A) To zalezy od modelu: 45;2 [dB] (A); 48.6
[dBI (A) ()

Klasyfikacja IP kosiarki automatycznej IPX5

Klasyfikacja IP stacji tadujgcej IPX1

Klasyfikacja IP zasilacza P67

Temperatura otoczenia podczas pracy kosiarki 0+50

automatycznej [°C]

Temperatura otoczenia podczas pracy stacji -10+ 50

tadujacej [°C]

Temperatura otoczenia podczas pracy zasilacza -10 + 50

Maksymalny obszar roboczy

Zalezy od modelu (*)

Zalezy od modelu (*)

Zasilanie

Wejscie: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30
Vee, 2A
Uzyj jednego z ponizszych oryginalnych
kodéw lub kolejnych aktualizaciji (skonsultuj

sie z autoryzowanym dealerem STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

To zalezy od modelu:
Wejscie: 200-240 Vac, 0,8 A; Output: 30
Vece, 4 A
Uzyj jednego z ponizszych oryginalnych
kodéw lub kolejnych aktualizacji (skonsultuj
sie z autoryzowanym dealerem STIGA)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Lub
Wejscie: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30
Vee, 2A
Uzyj jednego z ponizszych oryginalnych
kodéw lub kolejnych aktualizacji (skonsultuj
sie z autoryzowanym dealerem STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

Dozwolone kable przedtuzajgce 30 Vcc

Uzyj jednego z ponizszych oryginalnych kodéw lub kolejnych aktualizacji (skonsultuj sig z
autoryzowanym dealerem STIGA)
Kod: 1127-0010-01, Dtugo$¢ 5 m
Kod: 1127-0020-01, Dtugo$¢ 15 m

Typ akumulatora

To zalezy od modelu: 25,2V - 2Ah; 25,2V
- 2,5Ah;
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)

To zalezy od modelu: 25,2V - 5Ah; 25,2V —
2x5Ah; 25,2V — 2x6Ah (*)

Czas tadowania

To zalezy od modelu: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

To zalezy od modelu: 150 [min]; 180 [min] (*)

Czas pracy

To zalezy od modelu: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

To zalezy od modelu: 150 [min]; 270 [min];
330 [min] (*)

tacznosé

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Technologia nawigacji

AGS, GNSS-RTK

(*) Aby uzyskac wiecej informaciji na temat konkretnego modelu, nalezy zapoznac sie z Petng Instrukcjg obstugi dostgpna online
(patrz kod QR na pierwszej stronie niniejszej broszury).



MAGYAR - Az eredeti hasznalati utasitas forditasa

A teljes hasznalati Gtmutaté megtalalhato:
>a stiga.com honlapon

GO alkalmazasban
> a QR-kdéd leolvasasaval

> az App Store és Google Play platformokrol letéltheté STIGA.

Download full manual
stiga.com

MEGJEGYZES: a jelen kézikényvbe foglalt utasitasok
valamennyirobotflinyird-modellre érvényesek. Az abrak,
ha nincs masképp megjelélve, az SRSA01 platformra
vonatkoznak.

MEGJEGYZES: Ez a kézikonyv az alapvetd, elsésorban
a biztonsaggal kapcsolatos utasitasokat tartalmazza. A
helyes telepités érdekében a teljes hasznalati utmutatét
(l4sd fent) figyelmesen el kell olvasni és be kell tartani.

1. BIZTONSAG

KOTELEZETTSEG:
Hasznalat el6tt olvassa el
figyelmesen a hasznalati
utmutatét és o6rizze meg
jovébeni sziikség esetére.

11.BIZTONSAGOS
MUVELETVEGZES

Betanitas

a. Olvassa el figyelmesen a hasznalati
utmutatot, ismerje meg a vezérléseket
és a gép helyes hasznalati modjat.

b. Soha ne engedje meg gyermekek,
csOkkenttesti, szellemi, illetve érzékel
képességgel rendelkezd, vagy isme-
retek és tapasztalatok hijaval levé, a
jelen utmutatot nem ismerd személyek
szamara a gép hasznalatat. A helyi
jogszabalyok korlatozhatjak agép hasz-
nélatahoz el6irt életkort.

c. A gép kezel6je vagy felhasznaldja
felelds a harmadik személyeket vagy
harmadik személyek eszkdzeit érintd
balesetekért vagy veszélyekeért.

El6készités

a. Gy6z4djén meg az automatikus hata-
rolé rendszer elbirasszerl beprogra-
mozasarol.

b. Rendszeresen ellenérizze a gép hasz-
nalati terlletét és tavolitsa el a kdveket,
botokat, kabeleket és minden egyéb
idegen targyat, amely akadalyozhatja
a gép mikodéseét.

c. Rendszeresen ellendrizze szemrevé-

telezéssel, hogy nincs-e kopas vagy
karosodas jele avagokéseken, valamint
a vagokeések és a vagodegység csavar-
jain. Parban cserélje ki a kopott vagy
sérllt vagokéseket vagy csavarokat a
gép egyensulyanak biztositasa céljabal.

d. A gép munkaterllete kertletén helyez-
zen el figyelmeztet6 jelzéseket, ha a
gépet kdzterlleten vagy a nyilvanossag
szamarahozzaférhetéterlletenhasznal-
ja. A jelzések szdvege legyen: "Figye-
lem! Automatikus robotflinyiré! Tartson
tavolsagot a géptél! Gondoskodjon a
gyermekek felugyeletérol!”

1.1.1. MUKODES

Altalanos tudnivalék

a. Ne mikddtesse a gépet hibas véddbur-
kolatokkal vagy biztonsagi szerkezetek,
példaul védéelemek nélkdl.

b. Kezét, labat ne tegye forgd részek mellé
vagy ala. Tartézkodjon mindig tavol a
kidobényilastol.

c. Ne érjen a gép mozgo részeihez, amig
azok teljesen le nem alltak.

d. A gép mikddése alatt viseljen mindig
erds labbelit és hosszunadragot.

e. Neemeljefel, illetve ne széllitsa a gépet,
amikor a motor mukaédik.

f. Tavolitsa el a kikapcsolo szerkezetet a
geprol:

- Eltdmédés eltavolitasa el6tt;

- Agépellenérzése, tisztitasaelétt, vagy
mielétt azon valamilyen munkalatot
végez;

- Haidegentargyhoztkdzik, ellendrizze,
hogy nem sérllt-e meg a gép;

-Amennyiben a gép rendellenes
modon vibralni kezd, végezzen
karosodasfelderitd ellenérzést, mielbtt
Ujrainditana.

g. Ne hagyja feligyelet nélkil a mikddé
gépet, amikor haziallatok, gyermekek




vagy mas személyek tartozkodnak a
kézelben.

Karbantartas és tarolas

a. Jol huzza meg az 6sszes anyat, csavart
és rogzitéelemet a gép biztonsagos
mukodése érdekében.

b. Gyakranellendrizze arobotflinyirét, hogy
nincs-e rajta kopéas vagy karosodas jele.

c. Biztonsagiokokbol cserélje kiaz elhasz-
nalodott vagy karosodott részeket.

d. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vagoke-
seket kizarolag megfeleld cserealkatré-
szekre cserélte-e ki.

e. Ellendrizze, hogy az akkumulatorokat
a gyarté altal ajanlott, megfelelé ak-
kumulatortoltével toltdtte-e fel. A nem
megfeleld hasznalataramiitést, tiimele-
gedéstvagy az akkumulatormaré hatasu
folyadékanak kiémlését okozhatja.

f. Azelektrolit szivdrgasa esetén mossale
vizzel/semlegesitd szerrel, és a szem-
mel, stb.valé érintkezés eseténforduljon
orvoshoz.

g. A gép karbantartasat a gyarto eléirasa-
inak megfeleléen kell végezni.

Fennmaradé kockazatok

- Bératermékmegfelel minden biztonsagi
kévetelménynek, anemmegfelelé telepi-
tés és/vagy eldére nem lathaté helyzetek
miatt tovabbi kockazatok merilhetnek
fel. Ezért sziikséges, hogy a termék
mukodésiteriletén nelegyenektargyak,
ne tartézkodjanak személyek és allatok,
valamint a lehetséges veszélyekrél
tajékoztatni kell mindenkit, akinek akar
csak alkalmankeént is hozzaférése lehet
a munkaterulethez.

- Villamlasveszélyes zivatarok és altala-
banrossziddjarasikérilmények eseténa
terméketnem ajanlotthasznalni, és min-
den periférias eszkdzt le kell kapcsolni
atapegységroél. Atermék hasznalatahoz
csatlakoztassa ujra a perifériakat az
elektromos héalézathoz a kézikényvben
talalhato utasitdsoknak megfelelen.

1.2. ATERMEK LEIRASA

Arobotflinyirét (2.A abra) a kerti gyep automatikus, az éjszaka
vagy a nap barmely idépontjaban végezheté nyirasara
terveztik és gyartottuk.

A nyirando felilet kiilénb6z6 jellemzdinek fliggvényében a
robotflinyiréd beprogramozhaté tébb, egy virtualis hatarvonallal
kijelélt és virtualis athaladasi utvonallal 6sszek6tétt terlileten
végzett munkara.

Arobotflinyiré amunkafazisban elvégziavirtualis hatarvonallal
kijel6lt terlileten (2.B &bra) a gyep nyirasat. Amikor a
robotflinyiré megkdzeliti a virtualis hatarvonalat (2.B &bra)
vagy akadalyba utkézik (2.C abra), iranyt valt a kivalasztott
navigacios stratégia alapjan.

Arobotflinyiré automatikusan lenyirja a lehatarolt gyepterilet
egészét.

A termék muholdas jellel mikédik és hasznalatdhoz egy
téltéallomast (2.F, 2.G abra) kell telepiteni, amely integralt
muholdas referenciadllomassal (3.C abra) rendelkezik, az
allomas kulon is telepithetd. A robotflinyiré és a miiholdas
referenciadllomas SIM-kartyaval felszerelt 3G/4G modulok
révén kommunikal egymassal. A robotflinyiré muikodési
technolégidja STIGA Cloud és a robot kozétti adatcserén
alapul. A robotflinyiré lUzemeltetéséhez az eléfizetés
megléte kotelezd és az igényelt adatforgalomtdl fligg. A
termék hasznalatahoz sziikséges tovabba egy mobil eszkéz
(okostelefon).

Barmilyenmas hasznalatveszélyeslehet és személyiés/vagy
targyi karokat okozhat. Helytelen hasznalatnak minéstinek
az alabbiak (példaként és nem kizarélagosan): személyek,
gyermekek vagy allatok szallitdsa a gépen; a gépen utazni,
a géppel terhet vontatni vagy a gépre terhet helyezni, a gép
hasznalata nem pazsit jellegli ndvényzet vagasara.

MEGJEGYZES: A robotflinyird lizemeltetéséhez az
eléfizetés megléte kdtelez6 és azigényeltadatforgalomtol
fugg.

1.3. SZIMBOLUMOK ES ADATTABLAK

FIGYELEM:
Olvassa el a felhasznal6i utmutatét a termék
miik6désének beinditasa el6tt.

FIGYELEM:

Targyakkidobasanak veszélye atestiranyaba.
A miikodés alatt tartozkodjon megfelelé
biztonsagi tavolsagra a géptél.

FIGYELEM:

Ne tegye kezét vagy labat a vagoéegység
hazaba.

Miel6tt a gépen beavatkozast végez vagy
felemeli, tavolitsa el a kikapcsol6 szerkezetet.
FIGYELEM:

Ne tegye kezét vagy labat a vagéegység
hazaba.

Ne lépjen fel a gépre.

TILTAS:

Gy6z6djon meg arrél, hogy ne tartézkodjanak
személyek (féként gyermekek, idés vagy
fogyatékkal él6 személyek) és haziallatok a
munkateriileten a gép lizemelése alatt.
Amikor a gép miikédésben van, tartsa
téle biztonsagi tavolsagra a gyermekeket,
haziallatokat és mas személyeket.
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TILTAS:
Ne hasznaljon nagynyomasutisztitéeszkozta
gép tisztitdsadhoz vagy mosasahoz.

ral (robotflinyiré) vagy specialis tapegységgel
(toltéallomas és referenciaallomas).

Ateljesitménytablanfeltiintetett jellemzékkel
rendelkezd, eredeti tapegységet hasznalja.

: lll.szigetelésiosztalyu késziilék, akkumulator-
DC

Egyenaramu tapellatas szimboéluma.

A szilard anyagok és a viz behatolasa elleni
védelem besorolasa.

Elektromos és elektronikus berendezésekbdl
szarmazé hulladékok, amelyeket tGjrahaszno-
sitas és artalmatlanitas céljabdl a megfelelé
létesitményekbe kell szallitani.

Garantalt zajteljesitmény szint

1.4. A ROBOTFUNYIRO LEALLITASA ES
KIKAPCSOLASA BIZTONSAGOS
FELTETELEK MELLETT

KOTELEZETTSEG:

Mindig biztonsagos feltételek mellett
kapcsolja ki a robotfiinyirét a tisztitasi,
szallitasi, karbantartasi miiveletek elvégzése
el6tt.

1. Nyomja meg a "STOP" (1.A &bra) gombot a robotfinyiré
biztonsagos ledllitasédhoz és a védéfedél felnyitasahoz
(1.B abra).

2. Tartsa nyomva a kikapcsolé gombot (1.E abra) néhany
masodpercig, és varjon, amig az ugyanazon a gombon
Iévé LED kialszik.

3. CsakaLED (1.E &bra) kialvasa utan vegye ki a biztonsagi
kulcsot (1.D &bra) a robotflinyiré biztonsagos feltételek
melletti kikapcsolasahoz.

4. Zarja vissza a védéfedelet (1.B abra).

5. A robotflinyir6 biztonsagos leallitdsa vagy kikapcsolasa
megtortént.

OSSZESZERELES

FIGYELEM:
Ne médositsa, ne iktassa ki, ne hidalja at
és ne tavolitsa el gépen levé biztonsagi

szerkezeteket.

g

MEGJEGYZES:Aterméktelepitésére vonatkozé tovabbi
informéacioért forduljon a STIGA markakereskedéhoz.

ALKATRESZEK A TELEPITESHEZ (3. abra)

(A)Toltéallomas, (B) Téltéallomas tapegysége, (C) Mliholdas
referenciadllomas, (D) Toltéallomast rogzité csavarok,
(E) Kengyel a miholdas referenciadllomas kilénalld

felszereléséhez, (F) Tapegységamiiholdasreferenciadllomas
kuldénallo felszereléséhez (extra), (G) Hosszabbitd kabelek,
5m vagy 15 m, (H) Mobil eszkdz (nem tartozék).

2.1. ATELEPITES FELTETELEINEK
ELLENORZESE

2.1.1. A KERT ELLENORZESE:

e Végezzen terepszemlét a kertben az allapotfelmérés,
valamint a virtudlis hatarvonalak, az akadalyok és a
kizarandé részek feltérképezése céljabdl.

e Szintezze a talajt, hogy esé utan ne keletkezzenek
pocsolyak.

2.1.2. ELLENORZESEK A TOLTOALLOMAS,
ATAPEGYSEG ES A MUHOLDAS
REFERENCIAALLOMAS TELEPITESEHEZ

ELEKTROMOS VESZELY:
Készitsen el6 egy csatlakozoaljzatot a helyi
térvények eléirasainak megfeleléen.

ELEKTROMOS VESZELY:

A szallitott aramkor védelmét 30 mA-
nél nem magasabb aramon kioldé
differencialkapcsoldval (RCD) kell biztositani.

ELEKTROMOS VESZELY:

Ne csatlakoztassa a tapegységet a
csatlakozéaljzathoz, ha a csatlakozé dugo
vagy a kabel sériilt.

Ne csatlakoztasson és ne érintsen meg
sériilt kabelt, ha az nincs lecsatlakoztatva a
tapellatasrol.

A sériilt kabel a fesziiltség alatti részekkel
valo érintkezést okozhatja.

> B B

1. Készitsenelé agyep szélénegy sikteriletetatoltéallomas
elhelyezéséhez. Atoltballomastolyan helyre kelltelepiteni,
amelyetamiholdasjel elér, lehetdleg akertolyanrészén,
ahonnan az égbolt teljesen lathato.

2. Atoltéallomaseléttegy legaldbb2 mszéles és 3mhosszu,
akadalymentes terlletet kell biztositani.

3. Amennyiben az égbolt nem lathaté arnyékolasmentesen
a toltéallomas telepitési pontjardl, akkor telepitse a
muholdas referenciadllomast mashova.

MEGJEGYZES: Az ég akkor minésul lathatonak, ha
mindeniranybanlegalabb 120 fokban arnyékolasmentes.

FIGYELEM:
A tapkabelt, a tapegységet, a hosszabbitét

és minden egyéb, nem a termékhez tartozé
elektromos kabelt a vagasi teriileten kiviil
kell elhelyezni, annak érdekében, hogy ne
keriilienek a veszélyes mozgo részek kézelébe
és hogy a kabelek sériilése ne okozhasson a
fesziiltség alatti részekkel valo érintkezést.

4. Készitse el6 a tapegység telepitési helyét ugy, hogy
soha, barmilyen idéjarasi hatas esetén se keriljén viz
ala. A tapegységet lehetbleg zart, az idéjarastol védett,
illetéktelen személyek altal nehezen elérhetd helyre
telepitse.



2.1.3. ELLENORZESEK AVIRTUALIS HATARVONALAK
KIJELOLESEHEZ:

1. Ellendrizze, hogy a munkateriilet maximalis délésszége
legfeljebb 45% vagy 50% legyen a gép tipusatol figgben
(lasd a 7. MUSZAKI ADATOK c. szakaszt). A virtualis
hatarvonalak kijel6léséhez tartsa be a 4. dbran megjeldlt
szabalyokat.

FIGYELEM:
A robotfiinyiré legfeljebb 45%-os vagy 50%-
os dolésszogii felileteken hasznalhato, a

modelltdl fiiggéen.
Hanemtartjabe az utasitasokat, arobotfiinyiré
megcsuszhat éstalhaladhata munkateriileten

FIGYELEM:
A megengedettnél nagyobb délésszogli
részeket tartalmazo teriileteken a fiinyiras

tilos. A virtudlis hatarvonalat a lejté el6tti
részen kell kijeldIni ugy, hogy kizarja a
flinyirasbol az adott részt.

2. Ellenérizze a teljes munkateriletet: hatarozza meg az
akadalyokat és a munkateriletbdl kizarandd részeket,
amelyeket elkerllendd részekként kell beprogramozni.

2.2. A MUNKATERULETEK ES AZ ATHALADASI
UTVONALAK KORULHATAROLASANAK
KRITERIUMAI

1. A gyeppel egy szinten levd burkolat vagy kerti dsvény
esetén a virtudlis hatarvonal egybeeshet a burkolat
szélével (5.A abra).

2. Medence, t6 vagy arok esetén a virtudlis hatarvonalat
legaldbb 1 méter tavolsagra programozza be. Ha a
medence, t6 vagy arok egy lejtd végén talalhato, a
virtudlis hatarvonalat legalabb 1,5 méter tavolsagra kell
beprogramozni (5.B. abra).

3. Kiallé gyodker(i fak esetén a virtudlis hatarvonalat ugy
kell beprogramozni, hogy a robotflnyiré elkerllje az
egyenetlen fellleteket (5.C abra).

4. A virtudlis hatarvonalat ugy kell beprogramozni, hogy a
robotflinyiré legalabb 30 cm tavolsagban haladjon el a
kavicsos, koves teriletek mellett (5.D abra).

5. Lejtés terlletek esetében tartsa be a 2.1.3. szakasz
eléirasait.

6. 50 cm-nél magasabb, folytonos szerkezeti elemek
(kSkerités, sdvény, kerités stb.) esetében a virtudlis
hatarvonalat ezektél legalabb 40 cm tavolsagra kell
beprogramozni (5.E abra).

7. Minden egyéb esetben a virtualis hatarvonal kijeléléskor
legyen legalabb 30 cm-es tavolsag a robotflinyir6 és az
akadaly kozott (5.F abra).

8. Abbanazesetben, haazakadalyok egymastol 150 cm-nél
kisebbtavolsagravannak, ezeketegybefliggé akadalyként
kell kérulhatarolni a fenti tavolsagok betartasaval (5.G
abra).

FIGYELMEZTETES:
A A munkateriiletet és azokat a teriileteket,

amelyeken a robotflinyir6 kézlekedhet, egy
atjarhatatlan keritéssel kell koriilhatarolni.

2.2.1. SzZUK ATUAROK

1. Szlk atjarok esetén a két virtudlis hatarvonal kézotti
tavolsag legyen Z 22 m (6.A abra).

2. Olyan atjar6 esetében, ahol a virtudlis hatarok kozotti
tavolsadg <2 m, a terllet szlik keresztmetszeten tuli
része (6.A abra) nem érhet6 el a robotflinyiré6 szamara
automatikus médon. Ebben az esetben két kiilon virtualis
vagasi zénat kell programozni (6.B abra), és dssze kell
ezeket kétni egy virtualis athaladasi utvonallal (6.C abra).
Lasd az Atfogd kézikonyvet.

2.2.2. ATHALADASI UTVONALAK

A flinyirast nem igényl6 terileteket tartaimazo kertrészeket
athaladasi utvonalakkal kell 6sszekotni. Az athaladasi
utvonalak esetében is be kell tartani a 20%-0s maximalis
lejtéshatart.

1. Alehetséges atjarok kdzul valassza ki a legmegfelel6bb
athaladasi utvonalat, amely a legnagyobb tavolsagot
biztositja az akadalyoktél és amely nem keresztezi
a parkoloként, illetve gépkocsik vagy gyalogosok
kozlekedésére hasznalt terlileteket.

2. Az atadasi utvonal magaban foglal egy manéverezési

zonat, amely a kijel6lt utvonaltél 1 m-re jobbra és 1

m-re balra hizédik (7.A &bra). A kdvetkezé minimalis

tavolsagokat kell betartani a manéverezési terilet és a

kulénbozé kerti elemek kdz6tt: 30 cm-re az akadalyoktol,

amelyeket virtudlis hatarok vagy vagasmentes zénak
hatarolnak (7.B abra), 30 cm-re a rogzitett, nem
korulhatarolt akadalyoktdl vagy folyamatos szerkezeti
elemektdl (7.C abra), 1 m-re a kdzutaktdl (7.D abra),

1 m-re a medencéktél (7.E abra), 1 m-re a gyalogos

utvonalaktol (7.F abra), 1 m-re a szakadékoktol vagy

meredek lejtéktél (7.G abra).

. Olyan sz(ik atjarok esetében, ahol a fenti tavolsagok nem
tarthatok be, az atjarét athatolhatatlan akadallyal kell
korilhatarolni, ha még nincs ilyen.

w

MEGJEGYZES: A szlik atjarékban kijelolt athaladasi
utvonalakon megtérténhet, hogy a muiholdas jel vétele
nem megfelelé, ami befolyasolhatja a robotflinyird
mUikddési pontossagat.

2.3. AZ ALKATRESZEK TELEPITESE

ELEKTROMOS VESZELY:

Csakagyarto altal szallitott akkumulatort61t6t
és tapegységet hasznaljon. A nem
rendeltetésszer(i hasznalat aramiitést és\
vagy tulmelegedést okozhat.

FIGYELMEZTETES:

Kéz vagasanak veszélye.

Hasznaljon védokesztyiit a kéz vagasanak
veszélye elkeriilése céljabél.
FIGYELMEZTETES:

Por szembe keriilésének veszélye.
Hasznéljon védészemiiveget a por szembe
jutasanak elkeriilése céljabol.
ELEKTROMOS VESZELY:

Csak a telepitési miiveletek befejeztével
csatlakoztassa az elektromos tapellatast.
Sziikség esetén a telepités alatt kapcsolja ki
a f6 halozati tapellatast.
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2.3.1. ATOLTOALLOMAS TELEPITESE

A toltéallomas telepitheté a munkateriilet szélére vagy egy

ahhoz athaladasi utvonallal kapcsolddé tertletre.

1. Ellenérizze a telepités feltételeinek meglétét a 2.1.2.
szakasz szerint.

2. Szlikség esetén készitse el6 a talajt ugy, hogy a
toltéallomas alapja (8.L abra) a gyeppel egy szinten
legyen, a talaj legyen tokéletesen sik és tdmor, hogy a
toltéallomas alapja ne deformalédjon.

3. Rogzitse a téltéallomast (8.L abra ) a talajhoz a régzitd
csavarokkal (8.M &bra).

4. Ellenérizze, hogy amiiholdas referenciaallomas (8.A abra)
csatlakozik-e a téltéallomashoz a csatlakozé révén.

5. Csatlakoztassa a tapegységet a toltéallomashoz és
csavarozza be a csatlakozot.

6. Csatlakoztassa a tapegység dugds csatlakozoéjat a
halézati aljzathoz.

7. Ellenérizze, hogy a toltéallomas jelzélampaja (8.N abra)
vilagit-e, amikor a robotflinyiré nincs az allomason (lasd
a 3.3. szakaszt).

2.32. A MUHOLDAS REFERENCIAALLOMAS
TELEPITESE

A miholdas referenciadllomas (8.A abra) muikddéséhez
sziikséges, hogy az égbolt arnyékolasmentesen és teljesen
lathato legyen. Az allomast a téltéalloméassal szallitjuk és a
véddéburkolat (8.C abra) ala kertl felszerelésre.

Abban az esetben, ha a téltéallomast (8.L abra) nem telepitik
egy olyan helyre, ahonnan az égbolt arnyékolasmentesen és
teljesenlathatd, szerelje kiamiiholdas referenciadllomast (8.A
abra) atoltéallomasbol éstelepitse egy olyan helyre, ahonnan
az égbolt teljesen lathat6. Az ég akkor mindsul lathaténak,
ha minden irdnyban legalabb 120 fokban arnyékolasmentes.
Lasd az Atfogé kézikényben a miiholdas referenciadllomas
kilonallo telepitését.

FIGYELMEZTETES:

Biztonsagi okokbdél a miiholdas
referenciaallomas soha nem helyezhet6 at a
virtualis hatarvonalak, az athaladasi utvonalak
és azelkeriilendé teriiletek beprogramozasat
kovetden. Megtorténhet, hogy a robotflinyiré
kilép a beprogramozott munkateriiletr6l. Ha
areferenciaallomas athelyezésre keriil, akkor
ujra kell programozni.

2.3.3. AROBOTFUNYIRO FELTOLTESE A TELEPITEST
KOVETOEN

A termék elsé alkalommal valé hasznalata elétt toltse fel az
akkumulatorokat legalabb 2 6ran keresztil.

2.4. AVIRTUALIS HATARVONALAK,
AZ ATHALADASI UTVONALAK ES
AZ ELKERULENDO TERULETEK
BEPROGRAMOZASA

A virtualis hatarvonalak, az athaladéasi utvonalak és az
elkeriilend6 terlletek beprogramozasat a STIGA.GO
alkalmazas varazsldja segitségével végezheti el. Az eljaras
soran a robotflinyirét kézileg, a gép mellett gyalogolva kell
vezetnia2.2.szakaszban megadott kritériumok betartasaval.

FIGYELMEZTETES:
! A személyi sériilések, anyagi karok és

jarmiibalesetek elkeriilése érdekében ugy
kell beprogramozni a munkateriiletet és
azokat ateriileteket, amelyeken arobotfiinyiré
kozlekedhet. hogy ne foglaljanak magukba
kozteriiletet, parkolasra hasznalt teriileteket,

jarmi- vagy gyalogosforgalom utvonalat.

FIGYELMEZTETES:

Sajat biztonsaga érdekében, valamint
személyek, allatok sériilése és anyagi karok
elkeriilése érdekében a kezel6nek ismernie
kell a terepet, amelyen kézileg végigvezeti a
robotflinyirét.

A robotflinyiré6 gyalogos vezetése soran
ligyeljen az elesés veszélyére.

FIGYELMEZTETES:

A munkateriiletet és azokat a teriileteket,
amelyeken a robotflinyiré kozlekedhet, egy
atjarhatatlan keritéssel kell koriilhatarolni.

Gondoskodjon megfelel6 keritésrél vagy
feliigyelje a robotflinyiré miikodését.

3. MUKODES
3.1. AROBOTFUNYIRO KEZI UZEMMODJA

A robotflinyiré a munkavégzési idépontok beprogramozasa
nélkil is hasznalhaté. Ebben az izemmaddban a robotflnyiré
elvégez egy munkaciklust, visszatér a toltéallomasra és
kovetkezé kézi inditasig ott marad.

A gép ilyen lzemmdédu hasznalatadhoz mindig el kell végezni
a virtudlis hatarvonalak, az athaladasi utvonalak és az
elkerllendé terliletek beprogramozasat (lasd a2.4.szakaszt).

1. Helyezze arobotfunyirétatéltéallomasravagy atelepitési
terileten bellilre.

2. Nyomjamega"STOP"gombot (1.Adbra) afedél (1.Babra)
felnyitdsahoz és a vezérlépanelhez val6é hozzaféréshez
(1.C abra).

3. Tartsa nyomva az "ON/OFF" gombot (1.E abra) 5
masodpercig a robotflinyiréd bekapcsolasahoz.

4. Tartsa nyomva az "UZEMMODVALASZTAS" gombot
(1.F &bra), amig csak az "EGYSZERI MUNKACIKLUS"
ikon (1.L abra) villog.

5. Nyomja meg a "MEGEROSITES" gombot (1.G abra). Az
ikon (1.L abra) kigyullad és folyamatosan vilagit, ez jelzi
a mlivelet megerésitését.

6. Zarja vissza a védéfedelet (1.B abra). A robotflinyird
megkezdi a munkat.

MEGJEGYZES: ez az lizemmod nem garantalja a kert
megfelelé gondozasat mind a szilkséges idéraforditas,
mind a funyirds egyenletessége szempontjabdl, féként,
ha a kert nem szabalyos alaku. A robotf(inyiréd maximalis
hatékonysaganak biztositdsahoz ajanlottbeprogramozni
a munkavégzési idépontokat.




3.2. A ROBOTFUNYIRO VEZERLESEINEK
LEIRASA

A vezérlések, a kijelzések és funkcioik leirasa

e "STOP" gomb (1.A abra): a robotflinyiré biztonsagi
ledllitasara szolgal.

o "BIZTONSAGI KULCS" (1.D &bra): a robotfiinyiro
biztonsagi kikapcsolasara szolgal.

e "ON/OFF" gomb (1.E abra): a robotflnyiré be- és
kikapcsolasara és a riasztasok nyugtazasara szolgal.

o "UZEMMODVALASZTAS" gomb (1.F dbra):arobotflinyird
Uzemmodjanak kivalasztasara és a téltéallomasra valo
visszatérés kényszeritésére szolgal.

* "MEGEROSITES" gomb (1.G abra):abeallitott izemmad
megerdésitésére szolgal.

o "UTEMEZETT PROGRAM" vilagité ikon (1.I &bra): az
ltemezett program beallitdsanak megjelenitésére szolgal.

¢ "EGYSZERI MUNKACIKLUS" vilagit6 ikon (1.L &bra):
az egyszeri munkaciklus bedllitasanak megjelenitésére
szolgal.

o "VISSZAATOLTOALLOMASRA" vilagité ikon (1.H abra):
a robotflinyirénak a toltéallomasra valé visszatérése
kényszeritésének bedllitasa megjelenitésére szolgal.

¢ A "BLUETOOTH" gombot (1.M &bra) csak a szerviz
hasznalja a diagnosztikai miveletekhez.

o "RIASZTAS"vilagitdikon (1.N dbra):ariasztasokjelzésére
szolgal.

o "AKKUMULATOR"vildgitdikon (1.0 &bra):azakkumulator
toltésének jelzésére szolgal.

M EGJEGYZES: Afentivezérlésekrészletesleirasatlasd
az Atfogé kézikdnyvben.

3.3. ATOLTOALLOMAS MUKODESE

Atoltéallomason egy vilagitd jelzélampavan (8.N abra), mely
az alabbiak szerint jelez:
¢ Ajelzélampa nem vilagit: a téltéallomas nincs tapellatas
alatt vagy a robotflinyiré a téltéallomason van.
¢ A jelz6lampa folyamatosan vilagit: a robotflinyiré nem
csatlakozik a toltéallomashoz és az antenna jel adasa
szabalyos.
¢ A jelzélampa villog: a téltéallomas nincs megfeleléen
konfiguralva vagy meghibédsodott. Lasd az Atfogé
kézikdnyvet.

3.4. AZ AKKUMULATOR FELTOLTESE

Az "AKKUMULATOR TOLTES" lehetévé teszi a robotflinyird
kézi feltltését.

1. Helyezze a robotflinyirét a téltéallomasra (9.R abra).

2. Tolja be a robotflinyirét a toltéallomason a feltoltd csat-
lakozé kapcsolédasaig (9.S abra).

3. Nyomja meg a "STOP" gombot (9.A abra) a fedél (9.B
abra) felnyitdsahoz és a vezérlépanelhez valé hozza-
féréshez (9.C abra).

4. Kapcsolja be a robotflinyirét az "ON/OFF" gombbal
(9.E abra).

5. Az"AKKUMULATOR"vilagitéikon (9.0 abra) kék szinnel
villog, a robotflinyiré feltdltés alatt van.

6. Zarja vissza a védéfedelet (9.B abra).

7. Hagyija a robotflinyirét feltéltés alatt legalabb az eléirt
ideig, lasd a 2.3.3. szakaszt.

MEGJEGYZES: A téli elraktarozas el6tt az akkumulator
feltdltésétaz el6irt modonkell elvégezni, lasd a4.3.szakaszt.

3.5. AVAGASI MAGASSAG BEALLITASA

Végezze el a nyirdsi magassag beadllitasat az applikacio
varazsloja segitségével.

FIGYELMEZTETES:
Ne érjen avagéegységhez avagasi magassag

beallitasa soran.

MEGJEGYZES: A robotflinyiré altal lenyirtfti magassaga
nem haladhatja meg a 10 mm-t.

4. KARBANTARTAS

FIGYELMEZTETES:

Kizarélag eredeti cserealkatrészeket hasz-
naljon.

FIGYELMEZTETES:

Ne moddositsa, ne iktassa ki, ne hidalja at
és ne tavolitsa el gépen levé biztonsagi
szerkezeteket.

FIGYELMEZTETES:

Kéz vagasanak veszélye.
Hasznaljon védokesztyiit a kéz vagasanak
veszélye elkeriilése céljabél.
FIGYELMEZTETES:
Por szembe keriilésének veszélye.
Hasznéljon védészemiiveget a por szembe
jutasanak elkeriilése céljabol.
FIGYELEM:
Tal nagy mennyiségii viz hasznalata esetén
a viz a gépbe keriilhet és karosithatja az
elektromos alkatrészeket.

TILTAS:
Ne hasznaljon nagynyomasu vizsugarat.

TILTAS:

Az elektromos és elektronikus alkatrészek
visszafordithatatlan karosodasanak elkeri-
lése céljabdl ne meritse vizbe részben vagy
teljesen a robotflinyirét.

TILTAS:

Ne mossa le a robotflinyiré belsé részeit
az elektromos és elektronikus alkatrészek
karosodasanak elkeriilése céljabol.

TILTAS:

Ne hasznaljon oldészereket vagy benzint a
festett felliletek és a miianyag részek karo-
sodasanak elkeriilése céljabol.



4.1. TERVSZERU KARBANTARTAS

A jobb miikodés és a hosszabb élettartam érdekében
rendszeresentisztitsa a gépet és cseréje kiaz elhasznalédott
részeket.

A beavatkozasokat a tablazatban megadott gyakorisaggal
kell elvégezni.

GYAKORISAG ALKATRESZ BEAVATKOZAS

JELLEGE

Hetente Kés Tisztitsa meg a kést és
ellendrizze hatékonysagat.

(Lasd a 4.2. szakaszt)

Ha a kés Utkdzés hatasara
elgorbiilt vagy elkopott,
cserélie ki. (Lasd a 4.2.
szakaszt)

Tolt6 érintkezok | Tisztitsa meg és szlikség
esetén tavolitsa el az
oxidaciot. (Lasd az Atfogo
kézikonyvet)

Havonta Robotflinyird Tisztitsa meg. (Lasd az

Atfogo kézikonyvet)

Toltéallomas és
tapkabelek

Ellenérizze a kopast vagy
elhasznalédast, szilkség
esetén cserélje ki. (Lasd
az Atfogo kézikdnyvet)

Akkumulator Végezze el az akkumulator
elraktarozas elétti
feltoltését. (Lasd a 4.3.

szakaszt)

A flinyirasi idény
végén vagy félévente,
ha a robotflinyird
nincs hasznalatban

Evente vagy a
fnyirasi idény végén

Robotflnyiré Végeztesse el az
idészakos miszaki
vizsgalatot a

markaszervizzel. (Lasd a

4.1. szakaszt)

A robotflinyiré megfeleld Gzemi allapotanak biztositasahoz
évente el kell végeztetni a mlszaki vizsgalatot egy
felhatalmazott markaszervizzel.

MEGJEGYZES: az éves mliszaki vizsgalat elmaradasa
miatti esetleges hibakra nem érvényes a jotallas.

4.2. AVAGOKESEK CSEREJE

1. Kapcsolja ki biztonsagos feltételek k6z6tt a robotflinyirdt
(lasd az 1.4. szakaszt).

2. Forditsa meg a robotflnyirét, lgyeljen arra, hogy ne
sériiljon meg a burkolata.

3. Hajtsa ki a r6gzitd csavarokat (10.E &bra).

4. Cserélje ki a vagokéseket (10.D abra) és a rogzitd
csavarokat (10.E abra).

5. Szoritsa meg a rogzité csavarokat (10.E abra).

4.3. AZAKKUMULATORTELIKARBANTARTASA
ES TAROLAS
1. Toltse fel az akkumulatort az alkalmazas varazsldja

segitségével, amely a "Beallitasok" ablakbol érhetd el.
2. Tisztitsamegarobotflinyirét (lasd az Atfogd kézikonyvet).

3. Szaraz, fagytdl védett helyen tarolja a robotflinyirét és
gy6z6djon meg arrol, hogy ki van-e kapcsolva.

MEGJEGYZES: A téli feltoltési eljarasra vonatkozo
részletes tudnivaldkat lasd az Atfogo kézikdnyvben.

MEGJEGYZES: Az akkumulatorra vonatkozé jotallas
érvényességéhez szilkségvan afeltéltés regisztralasara
az alkalmazas révén.

4.4. AZ AKKUMULATOR CSEREJE

Az akkumulator cseréjére kizarélag a STIGA MUSZAKI
SZERVIZSZOLGALATANAK SZAKEMBEREI jogosultak.
Amennyiben sziikségessé valik az akkumulator cseréje,
forduljon a szervizszolgalathoz vagy a markakeresked6hoz.

5.  SZALLITAS, RAKTAROZAS ES
SEMLEGESITES

5.1. SZALLITAS

MEGJEGYZES: Javasoljuk az eredeti csomagolas
hasznalatat a hosszutavu szallitdshoz.

1. Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kdz6tt a robotflinyirot
(lasd az 1.4. szakaszt).

2. Tisztitsamegarobotfinyirét (lasd az Atfogé kézikdnyvet).

3. Emelje fel a robotflinyirét az erre szolgald fogantyunal
fogva (11.D abra) és a szdllitds kdzben ugyeljen arra,
hogy a vagokést tavol tartsa a testétdl.

5.2. TAROLAS

A robotflinyirét vizszintes helyzetben, széraz, fagytol védett
helyen kell tarolni, miutan elvégezte a tisztitasat és az
akkumulatortélifeltdltését (lasd 4.fej.). Ahuzamos lizemsziinet
alatt bontsa a téltéallomés és a miholdas referenciaallomas
villamos halézati csatlakozasat.

5.3. ARTALMATLANITAS

FIGYELMEZTETES:
A Arobotfiinyiré akkumulatoranak eltavolitasa-

hoz forduljon a markaszervizhez.

1. Atermékcsomagolasanakkdrnyezetbaratsemlegesitését
az erre szolgalo gyujtd taroldkba helyezve vagy a kijeldlt
szelektiv gy(jtéhelyeken végezze.

2. A robotflinyirét a helyi torvény el6irdsainak betartasaval
semlegesitse.

3. Forduljon a kijelolt hulladékkezelé és ujrahasznositd
telepekhez, mivel a kiselejtezett robotflinyiré besorolasa
a RAEE iranyelv szerint: elektromos és elektronikus
berendezések hulladéka.

4. A régi vagy lemerilt akkumulatorok koérnyezetbarat
semlegesitését a gyujtd taroldkba helyezve vagy a kijelolt
szelektiv gy(jtéhelyeken végezze.



PROBLEMAK MEGOLDASA
FIGYELMEZTETES:

Allitsa le a robotfiinyirét és helyezze biztonsagos allapotba (lasd az 1.4. szakaszt).

Az alabbiakban felsoroljuk a munka soran esetlegesen bekdvetkez6 lehetséges rendellenességeket.

PROBLEMA

OKA

MEGOLDASOK

Rendellenes rezgések. A
robotflinyiré zajos.

A vagokések vagy a vagotarcsa sérllt.

Cserélje ki a sériilt alkatrészeket (Lasd a 4.2. szakaszt).

A vagoegység elakadt a lerakddott
szennyez6dések (szalagok, kételek,
mUanyagtdrmelék stb.) miatt.

Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kdzott a robotflinyirdt
(Lasd az 1.4. szakaszt). Szlintesse meg a vagokések
elakadasat.

A robotflinyirét varatlan akadalyok (lehullott
agak, a gyepen felejtett targyak stb.)
jelenlétében inditotta el.

Kapcsolja ki biztonsagos feltételek kézott a robotflinyirot
(Lasd az 1.4. szakaszt). Tavolitsa el az akadalyokat és
inditsa Ujra a robotflinyirét.

A villanymotor meghibasodott.

Cserélje ki a motort, forduljon a muszaki
szervizszolgalathoz.

Tul magas fu.

Novelje a vagasi magassagot (Lasd a 3.5. szakaszt).

A kert el6készitéséhez nyirja le a fiivet egy
hagyomanyos flinyirégéppel.

A robotflinyiré nem all be
megfeleléen a toltéallomasra.

Probléma a t6ltéallomas antennajaval.

Ha a probléma nem szUinik meg, forduljon a miiszaki
szervizszolgalathoz.

A talaj beslippedt a téltéallomas kdzelében.

Allitsa vissza a téltéallomast a megfeleld pozicidba.
(Lasd a 2.3.1. szakaszt).

A toltéallomas kalibralasa nem megfeleld, vagy
elektromagneses zavar van a téltéallomas
kozelében.

Miutan megszintette a zavar forrasat, kalibralja a
toltéallomast az applikacio segitségével. Lasd az Atfogd
kézikonyvet.

A toltéallomas jelzélampaja nem
gyullad ki, amikor a robotflinyiré
nincs a toltéallomason.

Nincs tapfeszlltség vagy a téltéallomas
meghibasodott.

Ellendrizze a tapegység csatlakozasat a halozati
aljzathoz. Ellenérizze a tapegység csatlakozé kabelének
épségét.

A toltéallomas jelzélampaja villog.

A toltéallomas meghibasodott. Lasd az Atfogd
kézikdnyvet.

Szakitsa meg a t6ltéallomas tapellatasat, majd néhany
perc elteltével allitsa vissza. Ha a probléma nem sz(inik
meg, forduljon a miiszaki szervizszolgalathoz.

A toltéallomas nincs megfeleléen konfiguralva.

Konfiguralja a toltéallomast az applikacio segitségével.
Léasd az Atfogd kézikonyvet.

A kijelzén kigyulladt a Warning
ikon

Rendellenességet/hibat jelez.

Keressen tovabbi informacict az alkalmazasban vagy az
Atfogo kézikonyvben.

A robotflinyiré ideiglenesen leéll a
munkaterlleten

Gyenge GPS-jel

Ha a probléma nem sziinik meg, forduljon a miiszaki
szervizszolgalathoz




7. MUSZAKI ADATOK

SPECIFIKACIOK

TYPE: SRSAO01 (lasd a termék
cimkéjét)

TYPE: SRBAO1 (lasd a termék
cimkéjét)

Méretek (alap X magassag X mélység)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

A modelltél fugg: 8,1 [kg]; 8,4 [ka] (*)

A modelltél fugg: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5

A robotflinyiré sulya (Mérési bizonytalansag +/-0,1 [kg]) [kal ()

(Mérési bizonytalansag +/-0,1 [kg])
Vagasi magassag (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Kés atmérdje 180 [mm] 260 [mm]
Vagasi sebesség 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]
Mozgasi sebesség 22 [m/perc] A modelltél fiigg: 24 [m/perc]; 28 [m/perc] (*)
Maximalis d6lésszdg 45% 50%

Maximalis délésszdg a kerlilet mentén 20%
Vagdrendszer tipusa 4 db. forgd vagokés 6 db. forgd vagokés
A vagoegység kodja 322104105/0

Mért zajteljesitmény szint

57 [dB] (A)

A modelltd| fiigg: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)

Zajkibocsatas mérési bizonytalansag, KWA

1,47 [dB] (A)

A modelltél fiigg: 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB]
(A) ()

Garantalt zajteljesitmény szint 59 [dB] (A) A modelltél fiigg: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Zajszint a kezeld fiilénél 46,3 [dB] (A) A modelltél fugg:(f;,z(*[)dB] (A); 48,6 [dB]
Robotflinyird IP-besorolasa IPX5

Toltéallomas IP-besorolasa IPX1

Tapegység |IP-besorolasa P67

Robotftinyiré lizemi kérnyezeti hémérséklete [°C] 0+ 50

Toltéallomas lzemi kdrnyezeti hdmérséklete [°C] -10 + 50

Téapegység lizemi kdrnyezeti hdmérséklete [°C] -10 = 50

Munkaterilet-kapacitas

A modelltél fiigg ()

A modelltél fiigg ()

Tépellatas

Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30 Vcc,
2A
Hasznélja az alabbi eredeti kddok egyikét
vagy a késobbi frissitéseket (érdeklédjon a
STIGA markakeresked6knél)

118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

A modelltél fugg:
Input: 200-240 Vac, 0,8 A; Output: 30 Vcc,
4A
Hasznélja az alabbi eredeti kddok egyikét
vagy a késobbi frissitéseket (érdeklédjon a
STIGA markakeresked6knél)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Vagy
Input: 100-240 Vac, 1,2 A; Output: 30 Vcc,
2A
Hasznélja az alabbi eredeti kddok egyikét
vagy a késobbi frissitéseket (érdeklédjon a
STIGA markakeresked6knél)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

30 VDC hosszabbité kabelek engedélyezettek

Hasznalja az alabbi eredeti kodok egyikét vagy a késébbi frissitéseket (érdeklédjon a
STIGA markakereskedoknél)
Kéd: 1127-0010-01, hosszisaga 5 m

Kod: 1127-0020-01

, hosszisaga 15 m

Akkumulator modell

A modelltdl fiigg: 25,2V - 2Ah; 25,2V -
2,5Ah;
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (*)

A modelltd| fiigg: 25,2V - 5Ah; 25,2V —
2x5Ah; 25,2V - 2x6Ah (*)

A modelltél fugg: 40 [perc]; 60 [perc]; 80

A modelltél fiigg: 150 [perc]; 180 [perc] (*)

Feltoltési id6 [percl; 150 [perc] (*)
M o A modelltél figg: 40 [perc]; 60 [perc]; 90 A modelltél figg: 150 [perc]; 270 [perc]; 330
unkaidd . "
[perc]; 150 [perc] (*) [perc] ()
Kapcsolat Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigéacios technoldgia

AGS, GNSS-RTK

(*) Az adott modellre vonatkozo tovabbi részletekért kérjiik, tekintse meg az online elérhetd Atfogo kézikonyvet (lasd a QR-

kodot e flzet elsé oldalan).



EESTI KEEL - ltaaliakeelse originaaljuhendi tolge

Taielik kasutusjuhend on kéattesaadav:
> veebisaidil stiga.com

Google Play's
> skaneerides ruutkoodi

> rakenduses STIGA.GO, mis on kéttesaadav App Store’is ja

Download full manual
stiga.com

MARKUS: kéesolevas juhendis antud juhised kehtivad
autonoomse robotniiduki kéikide mudelite kohta.
Joonised on antud platvormi SRSAO1 kohta, kui ei ole
tépsustatud teisiti.

MARKUS: Kaesolev kasutusjuhend sisaldab
pdhijuhiseid, mis on peamiselt seotud ohutusega. Oigeks
paigaldamiseks on vaja juhend hoolikalt 1abi lugeda ja
kdiki selle juhiseid tdhelepanelikult jargida (vt eespool).

1. OHUTUS

KOHUSTUS:

Enne kasutamist lugege
koik juhised tahelepanelikult
labi ja hoidke need edaspidi
vaatamiseks alles.

1.1. OHUTUD TOOVOTTED

Viljaope

a. Lugege juhised tahelepanelikult 1abi,
Oppige juhtseadmeid jamasinat digesti
kasutama.

b. Arge kunagi lubage masinat kasutada
lastel, piiratud fusiliste, taju- voi vaim-
sete vdimetega voi ilma kogemuste ja
teadmisteta isikutel vai isikutel, kes
ei ole juhendiga tutvunud. Kohalike
digusnormidega voib olla kehtestatud
operaatori vanusepiirang.

c. Operaator voi kasutaja vastutab énne-
tuste voiohtude eestkolmandateisikute
ees vOi nende vara suhtes.

Ettevalmistamine

a. Veenduge, et perimetraalse piiritlemise
automaatsusteem on digesti program-
meeritud vastavalt juhistele.

b. Kontrollige aeg-ajalt ala, kus masinat
kasutatakse, ja eemaldage sealt kivid,
kepid, juhtmed ja kdik muud vodrkehad,
mis voiksid td6tamist héirida.

c. Kontrollige aeg-ajalt visuaalselt 16ike-
teri, |16iketerade polte ja niitmisplokki,
et kontrollida, et need ei oleks kulunud

ega kahjustatud. Vahetage kulunud voi
kahjustatud |diketerad ja poldid valja
paaris, et séilitada masina tasakaal.

d. Kui masinat kasutatakse avalikus voi
Uldsusele avatud kohtades, tuleb masina
tébala Umber asetada hoiatusmargid.
Markidel peab olema jargmine tekst:
Tahelepanu! Automaatmuruniiduk! J&a-
ge masinast ohutule kaugusele! Hoidke
lapsed jarelevalve alll®.

1.1.1. KASUTAMINE

Uldteave

a. Argeto6tage masinaga, kuiselle piirded
on defektiga voi turvaseadmed puudu-
vad, naiteks ilma kaitseseadisteta.

b. Arge pange kési vGi jalgu pddrlevate
detailide |&hedusse vdi alla. Hoiduge
alati valjaviskeavast eemale.

c. Arge puutuge liikuvaid masinaosi, enne
kui need on taielikult seiskunud.

d. Masinatdétamise ajal kandke alatituge-
vaid jalatseid ja pikki plikse.

e. Arge tdstke voitransportige masinat, kui
mootor tdotab.

f. Eemaldage blokeerimisseade ploki
kiljest:

- Enne takistuse korvaldamist;

- Ennemasinakontrollimist, puhastamist
vOi sellel todtamist;

- Kui masin porkab vastu voodrkeha,
kontrollige,egamasineiolekahjustatud;

- Kui masin hakkab ebanormaalselt
vibreerima, kontrollige enne uuesti
kadivitamist, ega masin ei ole

_ kahjustatud.

g. Argejatke masinattddleilmajarelevalve-
ta koduloomade, laste voi teiste lahedal
viibivate isikute juuresolekul.




Hooldamine ja hoidmine

a. Keerake koik mutrid, poldid ja kruvid
korralikult kinni, et masin oleks kindlas
toOkorras.

b. Kontrollige robotniidukit sageli, et mar-
gatakulumistvdiseisukorra halvenemist.

¢. Ohutuse huvides on vaja kulunud voi
kahjustatud osad vélja vahetada.

d. Veenduge, et |diketerad vahetatakse
vélja ainult sobivate varuosadega.

e. Veenduge, et akusid laetakse ainult
tootja soovitatud dige akulaadijaga.Vale
kasutamine voib pdhjustada elektrildoki,
Ulekuumenemist vdi sddvitava vedeliku
akust vélja voolamist.

f. Elektrolulidilekete korral pesta kohtvee/
neutraliseeriva vahendiga ja vedeliku
silma sattumise korral pdé6rduda arsti
juurde jne.

g. Masina hooldamist tuleb teha tootja
juhiste jargi.

Jaakriskid

- Kuigi toode vastab koigile ohutusndue-
tele, voib siiski esineda lisariske, mis on
tingitud ebadigest paigaldamisest ja/voi
ettendgematutest olukordadest. Seepa-
rast tuleb jalgida, et tootega t66tamise
alal ei ole esemeid, inimesi ega loomi,
ningteavitada voimalikest ohtudestkoiki
isikuid, kellel vdib olla kas v6i juhuslikult
juurdepéaas toopiirkonnale.

- Aikesetormi ajal, kui on aikeseoht, ja
Uldiselthalbade ilmastikuolude korral on
soovitatav toodet mitte kasutada ja kdik
valisseadmed vooluvorgust lahti Ghen-
dada. Toote kasutamiseks Uhendage
valisseadmed uuesti toiteallikaga vas-
tavalt kasutusjuhendis antud juhistele.

1.2. TOOTE KIRJELDUS

Robotniiduk (Jn2.A) on projekteeritudja ehitatud automaatselt
muru niitmiseks aedades mistahes kellaajal 66sel ja paeval.
Olenevalt niidetava pinna erinevatest omadustest vdib
robotniiduk olla programmeeritud nii, et see tootab
Uhel v6i mitmel virtuaalpiiriga piiritletud ja virtuaalsete
Uleviimisradadega alal.

Too6tades niidab robotniiduk virtuaalpiiriga piiritletud ala
(Jn 2.B). Kui robotniiduk asub virtuaalpiiri laheduses (Jn 2.B)
vOi kohtab takistust (Jn 2.C), muudab ta trajektoori vastavalt
valitud navigeerimisstrateegiale.

Robotniiduk niidab piiritletud muruplatsi automaatselt ja
téielikult.

Toode tédtab satellitsignaaliga ja vajab laadimisjaama
paigaldamist (Jn 2.F, 2.G) integreeritud satellitbaasjaamaga
(Jn 3.C), mida saab paigaldada ka eraldi. Robotniiduki ja
satellitbaasjaama sidetihendus toimub moodulitega 3G/4G,
millel on SIM-kaart. Robotniiduk té6tamise tehnoloogia
pohineb andmesidel pilve Cloud STIGA ja roboti vahel.
Registreerimistasu on robotniidukiga tddtamiseks kohustuslik
ja soltub ndutavast andmekogusest. Toote kasutamiseks on
lisaks vaja mobiilsideseadet (nutitelefoni).

Mistahes muu kasutus vdib olla ohtlik ja tekitada kahju
inimestele ja/voi esemetele. Vaarkasutamine on (néiteks,
aga mitte ainult): tdiskasvanute, laste vdi loomade vedamine
masina peal; masina peal séitmine; masina kasutamine
koormuste vedamiseks voi llikkamiseks; masina kasutamine
mitte rohttaimede tulpi taimede niitmiseks.

MARKUS: Registreerimistasu on robotniidukiga téota-
miseks kohustuslik ja sdltub néutavast andmekogusest.

1.3. SUMBOLID JA ANDMEPLAADID

TAHELEPANU:
Enne toote tédlepanemist lugege kasutus-
juhend labi.

TAHELEPANU:

Esemete keha pihta paiskumise oht.
Masina té6tamise ajal hoiduge masinast
turvalisele kaugusele.

TAHELEPANU:

Arge pange kisi ega jalgu l6ikeseadme
korpt

Enne masinal todde tegemist voi enne masina
iiles tostmist eemaldage blokeerimisseade.
TAHELEPANU:

Arge pange kési ega jalgu ldikeseadme
korpusesse.

Arge astuge masina peale.

KEELATUD:

Veenduge, et masina té6tamise ajal ei ole ma-
sinatddalas inimesi (eriti lapsi, vanemaealisi
v6i puuetega inimesi) ega koduloomi.
Hoidalapsed, koduloomad jateised inimesed
té6tavast masinast ohutus kauguses.
KEELATUD:

Arge kasutage masina puhastamiseks voi
pesemiseks masina peal korgsurvepesurit.

@ pLPZRER

1l isolatsiooniklassi seade, mis t66tab aku-
toitel (robotniiduk) voi spetsiaalse toiteallika
(laadimisjaam ja baasjaam) abil.

Kasutage originaaltoiteallikat, mille spetsifi-
katsioonid on esitatud andmesildil.
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Alalisvoolu toiteallika siimbol.
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Kaitseaste tahkete esemete ja vee sissetun-
gimise vastu.

Elektri- ja elektroonikaseadmete jadtmed, mis
tuleb viia utiliseerimiseks ja kérvaldamiseks
spetsiaalsesse jaadtmejaama.

Garanteeritud miiravoimsuse tase

1.4. ROBOTNIIDUKI SEISKAMINE JA
VALJALULITAMINE OHUTUSTINGIMUSTES

KOHUSTUS:

Lilitage robotniiduk enneigasuguseid puhas-
tamis-, transportimis- v6i hooldustoiminguid
vélja alati ohutustingimustes.

1. Robotniiduki seiskamiseks vajutage nuppu ,STOP”
(Jn 1.A) ja avage kaitsekate (Jn 1.B).

2. Vajutage valjalllitusnuppu (Jn 1.E) ménisekundja oodake,
kuni nupu LED kustub.

3. Alles pérast seda, kui LED on kustunud (Jn 1.E), votke
turvavdti (Jn 1.D) valja, et robotniiduk ohutustingimustes
vélja lulitada.

4. Sulgege kaitsekate (Jn 1.B).

5. Robotniiduk on seisma pandud ja valja lulitatud ohutus-
tingimustes.

2. PAIGALDAMINE

'_I_'l'\HELEPANU:
Arge muutke, viéltige, eemaldage voi
korvaldage paigaldatud ohutusseadmeid.

MARKUS:Tootepaigaldamisekohtataiendavateselgituste
saamiseks votke Uhendust STIGA edasimiitjaga.

PAIGALDAMISEKS VAJALIKUD KOMPONENDID (Jn 3)

(A) Laadimisjaam, (B) Laadimisjaama toiteseade, (C) Satel-
litbaasjaam, (D) Laadimisjaama kinnituskruvid, (E) Satelliit-
baasjaama eraldi paigaldamise jalus, (F) Satelliitbaasjaama
eraldi paigaldamise toiteseade (valikvarustus), (G) 5 voi 15
m pikendusjuhe, (H) Mobiilsideseade (ei kuulu tarnesse).

2.1. PAIGALDAMISNOUETE KONTROLLIMINE
2.1.1. AIA KONTROLLIMINE:

* Kontrollige aia seisukorda, et tuvastada virtuaalpiirid,
takistused ja valistatavad alad.
* Nivelleerige maatiikk, nii et parast vihma ei jaéks lompe.

2.1.2, KONTROLLID LAADIMISJAAMA, TOITESEADME
JA SATELLIITBAASJAAMA PAIGALDAMISEKS:

ELEKTRILINE OHT:
A Vaja on riigi sellealastele seadustele vastava

pistikupesa valmidust.

ELEKTRILINE OHT:

A Kohapealne siisteem peab olema kaitstud
diferentsiaalliilitiga (jadkvoolu kaitseseade -
RCD), kéivitusvooluga kuni 30 mA.
ELEKTRILINE OHT:

A Arge lihendage toiteseadet pistikupessa, kui
pistik voi kaabel on kahjustatud.
Arge iihendage ega puutuge kahjustatud
kaablit, enne kui see on elektritoitest lahti
tGhendatud.
Kahjustatud juhe voib pohjustada kontakti
voolu all olevate osadega.

1. Laadimisjaama paigale asetamiseks valmistage ette
tasane muruplatsi serva pind. Laadimisjaam tuleb
paigaldada sellisesse kohta, kuhu satelliidisignaal jouab,
eelistatavalt sellisesse kohta aias, kus taevas on taiesti
vabalt ndhtav.

2. Laadimisjaama vastas olevas alas peab olema vahemalt
2mlaiune javdhemalt3 m pikkuneriba, kus eiole takistusi.

3. Kuitaevas eipaistalaadimisjaama paigalduskohasttéiesti
vabalt, tuleb paigaldada satelliitbaasjaam teise kohta

MARKUS: Saab arvestada, et taevas on téiesti vaba, kui
see on vaba véhemalt 120 kraadise nurga all kdikides
suundades.

TAHELEPANU:
Toitejuhe, toiteseade, pikendusjuhe ja koik

elektrijuhtmed, mis ei kuulu toote juurde,
peavad jadma niitmisalast vélja, et hoida neid
ohtlikest liikuvatest osadest eemal ja véltida
juhtmete kahjustamist, mis voivad tekitada
kokkupuudetvoolupinge all olevate osadega.

4. Valmistage toiteseadme paigaldamise koht ette nii, et
see ei jadks mitte mingisugustel ilmastikuoludel vee
sisse. Eelistatav on paigaldada toiteseade suletud ruumi
ilmastikumojude eest kaitstult sellisesse kohta, kuhu
volitamata isikud ei paése kergelt juurde.

2.1.3. KONTROLLID VIRTUAALPIIRIDE
KINDLAKSMAARAMISEKS:

1. Kontrollige, et tddala maksimaalne kalle oleks vaiksem voi
kuni 45% v&i 50%, olenevalt mudelist (vt p 7 TEHNILISED
ANDMED). Virtuaalpiiride kindlaksmaaramiseks jargige
joonisel 4.

TAHELEPANU:
Robot saab niita pindasid maksimaalse
kaldega 45% vo6i 50%, olenevalt mudelist.

Juhiste eiramise korral voib robot libiseda ja
téoalast valjuda



TAHELEPANU:
Alasid, mille kalle on lubatust suurem, ei
saa niita. Asetage virtuaalpiir enne kallakut,

vélistades kallakuala niitmise.

2. Kontrollige kogu tédpinda: hinnake takistusi ja alasid,
mis tuleb t66alast vélja jatta, mis tuleb programmeerida
valditavate aladena.

2.2. TOOALADE JA ULEVIIMISRADADE
PIIRITLEMISE KRITEERIUMID

1. Sillutise voi teeraja korral, mis on muruplatsiga samas
tasapinnas, voib virtuaalpiir kokku langeda sillutise
servaga (Jn 5.A).

2. Basseini, valjaku voi kraavi juures tuleb virtuaalpiir
programmeerida sellest vahemalt 1 meetri kaugusele.
Kui bassein, valjak voi kraav asuvad kallaku 16pus, tuleb
virtuaalpiir programmeerida neist véhemalt 1,5 meetri
kaugusele (Jn 5.B).

3. Véljaulatuvate juurtega puude juures tuleb virtuaalpiir
programmeerida nii, et véltida robotniiduki Glesditu
ebatasastest kohtadest (Jn 5.C).

4. Virtuaalpiirtuleb programmeerida nii, etrobotniiduk pusib
kruusast vdi killustikust véhemalt 30 cm eemal (Jn 5.D).

5. Kallakualadeljargige juhiseid, mis on antud punktis 2.1.3.

6. Pikkade struktuurielementide (murid, piirdeaiad, hekid
jne) korral, mille kdrgus on tle 50 cm, tuleb virtuaalpiir
programmeerida nendest vahemalt 40 cm kaugusele
(Un 5.E).

7. Kdikidel muudel juhtudel voib virtuaalpiiri piiritteda
masina gabariidi jargi, arvestades miinimumkauguseks
robotniiduki ja takistuse vahel 30 cm (Jn 5.F).

8. Uksteisestvahemkui 150 cm kaugusel asuvate takistuste
korral piiritlege need Gihe ainsatakistusena, respekteerides
eespool mérgitud vahekaugusi (Jn 5.G).

HOIATUS:
A Tédbala ja lldiselt alad, kus robotniiduk saab

so6ita, peavad olema piiritletud piirdega, millest
ei saa labi voi lile minna.

2.2.1. KITSAD LABIPAASUD

1. Kitsaste labipadsude korral peab vahekaugus kahe
virtuaalpiiri vahel olema Z 22 m (Jn 6.A).

2. Juhulkuil&bipdasu puhul onvirtuaalpiiride vaheline kaugus
<2m, ei tohiks robotniiduk automaatreziimil paaseda
kitsaskohastvaljapoole jaévale alale (Jn 6.A). Selliseljuhul
tuleb programmeerida kaks eraldi virtuaalset niitmistsooni
(Jn 6.B) ja Ghendada need virtuaalse Uleviimisrajaga
(Jn 6.C). Vaadake kasutusjuhendi taisversiooni.

2.2.2. ULEVIIMISRAJAD

Aia alad, kus on alasid, mida ei niideta, tuleb omavahel

ihendada iileviimisradadega. Uleviimisrajad peavad vastama

noudele, et nende kallak ei tohi olla suurem kui 20%.

1. Mééarake voéimalike Ulekdigukohtade hulgast kdige
lihntsam Uleviimisrada, mis vbéimaldaks hoida kdige
suuremat vahekaugust voimalikest takistustest ja mis ei
ristuks tavaliselt sdidukite parkimiseks voi labisdiduks
kasutatavate aladega voi aladega, kust kaib palju
inimesi labi.

2. Uleviimisrada hélmab manééverdusala, mis ulatub
registreeritudrajast 1 mparemale ja 1 mvasakule (Jn7.A).
Manodverdusala ja erinevate aiaelementide vahel on
néutavad jargmised minimaalseid vahekaugused: 30
cm takistustest, mis on piiritletud virtuaalperimeetri voi
niitmata aladega (Jn 7.B), 30 cm fikseeritud piirittemata
takistustestvoipidevatest struktuurielementidest (Jn7.C),
1 m avalikest teedest (Jn 7.D), 1 m basseinidest (Jn 7.E),
1 m jalgteedest (Jn 7.F), 1 m kaljudest voi jarskudest
nélvadest (Jn 7.G).

3. Kitsaste labipaasude puhul, kus ei ole eespool nimetatud
vahekaugusi vdimalik tagada, tuleb labipaas piiritleda
labimatute toketega, kui neid ei ole juba olemas.

MARKUS:Kitsastes labipadsudes salvestatud tileviimis-
radadel voib olla ebapiisav satelliidisignaali vastuvatt, mis
mojutab robotniiduki t66 téapsust.

2.3. KOMPONENTIDE PAIGALDAMINE

ELEKTRILINE OHT:

Kasutage ainult tootja tarnitud akulaadijaid
ja toiteseadmeid. Ebasobiv kasutamine voib
pohjustada elektrilooke ja/voi lilekuume-
nemist.

HOIATUS:

Kétte 16ikamise oht.

Kasutada kaitsekindaid, et valtida katte
lI6ikamise ohtu.

HOIATUS:

Puru silma sattumise oht.

Kasutage kaitseprille, et viltida puru silma
sattumise ohtu.

ELEKTRILINE OHT:

Uhendage elektritoide alles péarast kdikide
paigaldustééde I6petamist. Vajaduse korral
lilitage paigaldamise ajaks ilildine elektri-
toide vilja.

2.3.1. LAADIMISJAAMA PAIGALDAMINE

> BB D

Laadimisjaama saab paigaldadatédala servale voi Gleviimis-
raja abil sellega Ghendatud alale.

1. Kontrollige paigaldusndudeid, nagu on naidatud punk-
tis2.1.2.

2. Kui on vaja maapinda ette valmistada nii, et laadimisjaa-
ma (Jn 8.L) pind oleks muruplatsiga samas tasapinnas,
peab maapind olema téiesti tasane ja kdva, et véltida
laadimisjaama pinna deformeerumist.

3. Kinnitage laadimisjaam (Jn 8.L) maapinnale kinnituskru-
videga (Jn 8.M).

4. Kontrollige, et satellitbaasjaam (Jn 8.A) oleks laadimis-
jaama kulge Ghendatud pistikiihendusega.

5. Uhendage toiteseade laadimisjaamaga ja keerake pis-
tikiihendus kinni.

6. Uhendage toiteseadme pistik elektripistikupessa.

7. Kontrollige, et kui robotniiduk ei ole laadimisjaamas,
siis on laadimisjaamal signaallamp (Jn 8.N) on sisse
ldlitatud (vt. p 3.3).



2.3.2. SATELLITBAASJAAMA PAIGALDAMINE

Satelliitbaasjaama (Jn 8.A) jaoks on vaja, et taevas selle
kohal paistaks téiesti vabalt. See jaam tarnitakse koos
laadimisjaamaga ja paigaldatakse kaitsekatte alla (Jn 8.C).
Kui laadimisjaama (Jn 8.L) ei paigaldata kohta, kus taevas
paistab taiesti vabalt, on vaja satellitbaasjaam (Jn 8.A)
laadimisjaama kdljest lahti votta ja paigaldada see kohta,
kus taevas paistab taiesti vabalt. Saab arvestada, et taevas
on taiesti vaba, kui see on vaba véahemalt 120 kraadise nurga
all koikides suundades.

Vit satellitbaasjaama eraldi paigaldamise kohta taiskasu-
tusjuhendist.

HOIATUS:

Ohutuskaalutlustel ei tohi satelliitbaasjaama
parast virtuaalpiiride, Uleviimisradade ja
vélditavate alade programmeerimist kunagi
enam oma kohast teisaldada. Muidu véib
robotniiduk programmeeritud tdédalast vilja

minna. Kui baasjaam oma kohast teisaldatak-
se, tuleb uuesti programmeerida.

2.3.3. ROBOTNIIDUKI LAADIMINE PARAST
PAIGALDAMIST

Enne toote esimest korda kasutamist laadige akusid
vahemalt 2 tundi.

2.4. VIRTUAALPIIRIDE, ULEVIIMISRADADE JA
VALDITAVATE ALADE PROGRAMMEERIMINE

Virtuaalpiiride, Uleviimisradade ja valditavate alade
programmeerimine toimub rakenduses ,STIGA.GO” antud
juhiste jargi. Selle toimingu jaoks on vaja robotniidukit
manuaalselt juhtida, kdndides selle kérval vastavalt
Uldkriteeriumidele, mis on antud punktis 2.2.

HOIATUS:
Tooala voilabisoidurajad, mida masin kasutab

uleminekuks, tuleb seadistada nii, et need ei
holmaks avalikke alasid, tavaliselt séidukite
parkimiseks voi ldbisdiduks kasutatavaid
alasid voi alasid, kust kéaib palju inimesi labi,
et véltida isiku- v6i varakahju voi onnetusi
s6idukitega.

HOIATUS:

Iseenda ohutuse tagamiseks ja inimestele,
loomadele vo6i asjadele kahju tekitamise
véltimiseks peab operaator eelnevalt tundma
ala, kus robotniidukit manuaalselt juhitakse.
Roboti juhtimise ajal kondige ettevaatlikult,
et véltida kukkumist.

HOIATUS:

Toobala ja Uldiselt alad, kus robotniiduk saab
so6ita, peavad olema piiritletud piirdega, millest
ei saa labi voi Gle minna.

Muutke piire sobivaks voi hoidke robotniiduk
téotamise ajal jarelevalve all.

3. KASUTAMINE
3.1. ROBOTNIIDUKI MANUAALNE TOOTAMINE

Robotniidukitsaab kasutadailmatddaega programmeerimata.
Sellel reziimil teeb robotniiduk t66tsikli, laheb tagasi
laadimisjaama ja jaéb sinna kuni jargmise manuaalse
kaivitamiseni.

Masina sellel reziimil kasutamiseks on siiski vaja
programmeerida virtuaalpiirid, Uleviimisrajad ja valditavad
alad (vtp 2.4).

1. Pange robotniiduk laadimisjaama voi paigaldusperimeetri
sisse.

2. Robotniiduki seiskamiseks vajutage nuppu ,STOP”
(Jn1.A), etavada kaas (Jn 1.B) ja paédseda ligi juhtpuldile
(JUn1.C).

3. Robotniidukisisselulitamiseks vajutage nuppu,,ON/OFF*
(Jn 1.E) 5 sekundit.

4. Vajutage nuppu. L,REZIIMIVALIK* (Jn 1.F), kuni ainult
ikoon ,UKSIK TOOTSUKKEL” vilgub (Jn 1.L).

5. Vajutagenuppu,KINNITA*(Jn1.G).Toimingukinnitamiseks
s(ttib ikoon (Jn 1.L) pusivalt pdlema.

6. Sulgege kaas (Jn 1.B). Robotniiduk hakkab tééle.

MARKUS: see reziim ei pruugi tagada piisavat aia kat-
mist, nii vajaliku aja kui ka Ghtse niitmistulemuse poolest,
eriti kui aed on ebakorrapérase kujuga. Robotniiduki
maksimaalse tdhususe saavutamiseks on soovitatav
programmeerida tédajad.

3.2. ROBOTNIIDUKIJUHTSEADMETEKIRJELDUS

Juhtseadmete, indikaatorite ja nende funktsioonide loetelu:
¢ Nupp ,STOP“ (Jn 1.A): seiskab robotniiduki ohutult.

o, TURVAVOTI” (Jn 1.D): liilitab robotniiduki ohutult vélja.

¢ Nupp ,ON/OFF* (Jn 1.E): sellega lulitatakse robotniiduk
sisse ja vélja ning lahtestatakse alarmid.

* Nupuga ,REZIIMIVALIK“ (Jn 1.F) valitakse robotniiduki
téoreziim ja pannakse robotniiduk laadimisjaama tagasi
pddérduma.

¢ Nupuga ,KINNITA” (Jn 1.G) kinnitatakse seadistatud
téoreziimi.

 Valgustatud ikoon,KAVANDATUD PROGRAMM”(Jn 1.1):
naitab kavandatud programmi seadistust.

* Valgustatudikoon,UKSIKTOOTSUKKEL” (Jn 1.L):naitab
Uksiku t66tstkli seadistust.

e Valgustatud ikoon ,TAGASI JAAMA” (Jn 1.H): néitab
robotniiduki tagasi laadimisjaama juhtimise seadistust.

e Nuppu ,BLUETOOTH® (Jn 1.M) kasutatakse ainult
teeninduskeskuses diagnostika tegemiseks.

¢ Valgustatudikoon,ALARM”(Jn 1.N):kuvab alarmiolekud.

¢ Valgustatudikoon,AKU”(Jn1.0):kuvab aku laetuse oleku.

MARKUS: Eespool loetletud kaskude (juhtseadmete)
tapsema kirjelduse leiab kasutusjuhendi tiisversioonist.

3.3. LAADIMISJAAMA TOOTAMINE

Laadimisjaam on varustatud signaallambiga (Jn 8.N), mis
sUttib, nagu on jargnevalt kirjeldatud:
 Signaallamp on kustunud: laadimisjaamas ei ole elektrit
sees voi robot on laadimisjaamas.




* Signaallamp pdleb pusivalt:robotniiduk ei ole laadimisjaa-
maga Uhendatud ja antennisignaali edastatakse digesti.

e Signaallamp vilgub: laadimisjaam ei ole digesti
konfigureeritud voi laadimisjaamas on rike. Vaadake
kasutusjuhendi taisversiooni..

3.4. AKU LAADIMINE

+AKU LAADIMISE” toiming v6imaldab robotniidukit laadida
manuaalselt.

1. Pange robotniiduk laadimisjaama (Jn 9.R).

2. Laske robotniidukil siseneda laadimisjaama, nii et
laadimispistik l&heb sisse (Jn 9.S).

3. Robotniiduki seiskamiseks vajutage nuppu ,STOP”
(Jn9.A), etavadakaas (Jn9.B) japaasedaligijuhtpuldile
(Jn9.C).

4. Lulitage robotniiduk sisse nupust ,ON/OFF” (Jn 9.E)

5. Valgustatud ikoon ,AKU” (Jn 9.0) vilgub siniselt, robot-

niiduk laeb.

Sulgege kaas (Jn 9.B).

Jatke robotniiduk laadima vahemalt sama kauaks, nagu

on margitud punktis 2.3.3.

No

MARKUS: Aku laadimine enne masinatalveks drapanemist
tuleb teha, nagu on kirjeldatud punktis 4.3.

3.5. NITMISKORGUSE REGULEERIMINE

Niitmiskdrguse reguleerimiseks jargige rakenduses antud
juhiseid.

HOIATUS:
Niitmiskérguse reguleerimise ajal arge

I6ikeseadet puudutage.

MARKUS: Robotniidukiga niidetava rohu kdrgus ei tohi
olla tle 10 mm.

P

HOOLDAMINE

HOIATUS:
Kasutage ainult originaalvaruosi.

HOIATUS:
Arge muutke, viéltige, eemaldage voi
korvaldage paigaldatud ohutusseadmeid.

HOIATUS:

Kétte I6ikamise oht.
Kasutada kaitsekindaid, et valtida katte
I6ikamise ohtu.
HOIATUS:
Puru silma sattumise oht.
Kasutage kaitseprille, et véltida puru silma
sattumise ohtu.
TAHELEPANU:
Liigse vee kasutamine voib pohjustada
lekkimist kahjustades elektrilisikomponente.

KEELATUD:
Arge kasutage surve all veejugasid.

KEELATUD:

Elektriliste ja elektrooniliste komponentide
péérdumatu kahjustamise véltimiseks arge
asetage robotit osaliselt ega téaielikult, vette.

KEELATUD:

Arge peske robotniiduki sisemisi osi, et
mitte kahjustada elektrilisi ja elektroonilisi
komponente.

KEELATUD:

Arge kasutage lahusteid véi bensiini, et
mitte kahjustada véarvitud pindasid ja
plastikkomponente.

25%4%,

4.1. PROGRAMMEERITUD HOOLDUS

Pareminitddtamise ja pikemakestvuse tagamiseks veenduge,
et te puhastate toodet regulaarselt ja vahetate kulunud osad
valja.

Tehke hooldustéid tabelis margitud sagedusega.

SAGEDUS
lga nadal

KOMPONENT
Tera

TOO TUUP

Puhastage ja kontrollige
16iketera efektiivsust. (Vt
p4.2)

Kui Iiketera on 160gi tottu
paindunud v6i on kulunud,
vahetage see valja. (Vt
p4.2)

Laadimiskontaktid |Puhastage ja korvaldage
voimalik okslidatsioon.
(Vt kasutusjuhendi
taisversioon)

Puhastada. (Vt
kasutusjuhendi
taisversioon)

Kontrollige, et need

Igakuiselt Robotniiduk

Laadimisjaam ja

niitmishooaja [6pus

toitekaablid ei oleks kulunud véi

kahjustatud, ja vajaduse
korral vahetage vélja.
(Vt kasutusjuhendi
taisversioon)

Niitmishooaja I16pus  [Aku Tehke enne hoiule

voi kord poolaastas, panemist

kui robotniidukit ei aku laadimine. (Vt p 4.3)

kasutata

Kord aastas voi Robotniiduk Tehke hooldusteenindus

volitatud

teeninduskeskuses. (Vt
p4.1)

Hooldusteenindustuleb teha kord aastas volitatud teenindus-
keskuses, et hoida robotniiduk heas tdé6korras.

MARKUS:véimalikke rikkeid iga-aastase hooldusteenin-
duse tegemata jatmise tottu garantii ei kata.

4.2. LOIKETERADE VAHETAMINE

1. Lulitage robotniiduk ohutult vélja (Vt p 1.4).

2. Péorake robotniiduk tagurpidi, pédrates tédhelepanu
sellele, et te ei kahjusta katte ujuvkatet.

3. Keerake kinnituskruvid lahti (Jn 10.E).

4. Vahetage l6iketerad vélja (Jn 10.D) ja kinnituskruvid
(Jn 10.E).

5. Keerake kinnituskruvid kinni (Jn 10.E).



4.3. AKU TALVEKS HOOLDAMINE JA HOIULE
PANEMINE

1. Laadige akut vastavalt &pis juhendatud toimingule, mida
saab vaadata lehelt ,Seaded”.

2. Puhastage robotniiduk (vt kasutusjuhendi taisversioon).

3. Hoidke robotniidukit kuivas kohas ja kaitstult kiilmumise
eest, kontrollides, et see on valja lulitatud.

MARKUS: Tapsemat teavet talveks laadimise kohta vt
kasutusjuhendi taisversioonist.

MARKUS: Laadimise registreerimine &pi toiminguga on
vajalik aku garantii kehtivuse jaoks.

4.4. AKU VAHETAMINE

Aku vahetamine kuulub STIGA TEHNILISE TEENINDUSE
TOOTAJATE AINUPADEVUSSE.

Kui aku on vaja vélja vahetada, votke Uhendust
teeninduskeskusega voi edasimiilja endaga.

5.  TRANSPORT, LADUSTAMINE JA
KORVALDAMINE

5.1. TRANSPORTIMINE

MARKUS: Pikal vahemaaltransportimiseks soovitatakse
kasutada originaalpakendit.

1. Lilitage robotniiduk ohutult vélja (Vt p 1.4).

2. Puhastage robotniiduk (vt kasutusjuhendi taisversioon).

3. Tostke robotniidukit spetsiaalsestkaepidemest (Jn11.D)
jakandke ettevaatlikult, etl6iketerad ei puutuks vastu keha.

5.2. HOIDMINE

Robotniidukit tuleb hoida horisontaalasendis kuivas kohas
ja kaitstult kilmumise eest, olles selle eelnevalt puhastanud
ja aku talveks hoiule panemiseks tais laadinud (vt ptk 4).
Pikemaks ajaks kasutuseta jatmise korral tuleb laadimisjaam
ja satelliitbaasjaam elektrivérgust lahti ihendada.

5.3. JAATMETE UTILISEERIMINE

HOIATUS:
A Aku robotniidukist vélja votmiseks péérduge

volitatud teeninduskeskusesse.

—_

. Kérvaldage tootepakend keskkonnahoidlikult, visates
selle spetsiaalsesse jadtmekonteinerisse voi toimetades
volitatud jaadtmejaama.

2. Korvaldage robotniiduk vastavuses kohalike kehtivate

digusnormide nduetega.

3. Poorduge spetsiaalsete ringlussevdtu- jajadtmehooldus-
struktuuride poole, kuna robotniiduk on klassifitseeritud
elektri- ja elektroonikaseadmete jaatmeteks (elektroo-
nikaromuks).

4. Korvaldage vanad ja tuhjad akud keskkonnahoidlikult,

visates need spetsiaalsesse jadtmekonteinerisse voi

toimetades volitatud jaatmejaama.



6.
HOIATUS:

PROBLEEMIDE LAHENDAMINE

Pange robotniiduk seisma ja viige see ohutustingimustesse (Vt p 1.4).

Jargnevalt on loetletud véimalikud torked, mis voivad t66 ajal esineda.

RIKE

POHJUS

PARANDUSVIIS

Ebanormaalne vibratsioon.
Robotniiduk on mirarikas.

Ketas voi I6iketerad on kahjustatud

Vahetage kahjustatud komponendid vélja (Vt p 4.2).

Niitmisseade on jaakidega (paelad, noorid,
plastikosad, jne.) kinni kiilunud.

Lilitage robotniiduk ohutustingimustes valja (Vt p 1.4).
Vabastage I6iketera blokeeringust.

Robotniiduk kéivitus ettenagematute takistuste
(langenud oksad, unustatud esemed, jne.) juures.

Lilitage robotniiduk ohutustingimustes valja (Vt p 1.4).
Eemaldage takistused ja kaivitage robotniiduk uuesti.

Elektrimootori avarii.

Mootori vahetamiseks pdérduge teeninduskeskusesse.

Rohi liiga kérge

Tostke niitmiskdrgust (Vt p 3.5).

Teha tavalise muruniitjiaga alal eelniitmine.

Robotniiduk ei paigutu &igesti
laadimisjaama.

Probleemid laadimisjaam antennis.

Kuiprobleemeilahene, votkelihendustteeninduskeskusega.

Pinnase vajumine laadimisjaama ldheduses.

Taastage laadimisjaama dige asetus. (Vt p 2.3.1).

Laadimisjaam ei ole digesti kalibreeritud
voi jaama ldheduses on elektromagnetrilisi
hairinguid.

Parast hairingu pdhjuse korvaldamist kalibreerige
laadimisjaamrakenduses ehk apis.Vaadake kasutusjuhendi
taisversiooni..

Laadimisjaama signaallamp
ei hakka poélema, kui robot on
laadimisjaamast valjas.

Toitevool ei ole sees voi laadimisjaamas on rike.

Kontrollige, kas toiteseade on oGigesti elektrivorku
Uhendatud. Kontrollige, kas toiteseadme (hendusjuhe
on terve.

Laadimisjaama signaallamp vilgub.

Laadimisjaamas onrike.Vaadake kasutusjuhendi
taisversiooni..

Uhendage laadimisjaam toiteseadmest lahtijaméne minuti
parast ihendage uuesti toiteseadmesse. Kui probleem ei
lahene, votke ihendust teeninduskeskusega.

Laadimisjaam ei ole digesti konfigureeritud.

Konfigureerigelaadimisjaamapiga.Vaadake kasutusjuhendi
taisversiooni..

Puldil péleb hoiatusikoon

Naitab torke/rikke tingimusi.

Vaadake tapsemat teavet apist voi kasutusjuhendi
taisversioonist.

Robotniiduk seiskub ajutiselt
téoalas

GPS signaal on nork

Probleemipusimise korral pdérduge teeninduskeskusesse




7.

TEHNILISED ANDMED

SPETSIFIKATSIOON

TUUP: SRSA01 (vt toote etikett)

TUUP: SRBAO1 (vt toote etikett)

Mootmed (AxKxS)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Robotniiduki kaal

See soltub mudelist: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)
(Ebakindlus +/-0,1 [kg])

See soltub mudelist: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5 [kg] (*)
(Ebakindlus +/-0,1 [kg])

Niitmiskorgus (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]

Tera diameeter 180 [mm] 260 [mm]

Niitmiskiirus 2850+/-50 [pddret/min] 2400+/-50 [pddret/min]
Liikumiskiirus 22 [m/min] See sbltub mudelist: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Maksimaalne kalle 45% 50%

Maksimaalne kalle piki perimeetrit 20%

NiitmissUsteemi tulp 4 pdorlevat Ioiketera | 6 podorlevat I6iketera
Loikeseadme kood 322104105/0

Tuvastatud miravoimsuse tase 57 [dB] (A) See sbltub mudelist: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Murataseme méaaramatus, KWA 1,47 [dB] (A) See s6ltub mudelist: 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB] (A) (*)
Kindel miravéimsuse tase 59 [dB] (A) See sbltub mudelist: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Helitase operaatori kuulmisele 46,3 [dB] (A) See soltub mudelist: 45,2 [dB] (A); 48,6 [dB] (A) (*)

Robotniiduki IP-klassifikatsioon

IPX5

temperatuur [°C]

Laadimisjaama IP-klassifikatsioon IPX1
Toiteseadme |P-klassifikatsioon P67
Robotniiduki téékeskkonna 0+50
temperatuur [°C]

Laadimisjaama t6dkeskkonna -10 + 50
temperatuur [°C]

Toiteseadme tédkeskkonna -10 + 50

TOGvOimsus Soltub mudelist (*) Soltub mudelist (*)
Sisend: 100-240 VAC, 1,2 A; véljund: 30 See sdltub mudelist:
VCC, 2A Sisend: 200-240 VAC, 0,8 A; valjund: 30 VCC, 4 A
Kasutage Uhte alljargnevatest algsetest Kasutage Uhte alljargnevatest algsetest koodidest voi
koodidest voi hilisematest uuendustest hilisematest uuendustest (konsulteerige STIGA volitatud
(konsulteerige STIGA volitatud edasimuujaga)
edasimiijaga) 118204159/0 (EL)
118204158/0 (EL) 118204162/0 (UK)
118204161/0 (UK) 118204164/0 (CH)
Toide 118204163/0 (CH) Voi

Sisend: 100-240 VAC, 1,2 A; valjund: 30 VCC, 2 A
Kasutage Uhte alljargnevatest algsetest koodidest voi
hilisematest uuendustest (konsulteerige STIGA volitatud
edasimuijaga)

118204158/0 (EL)

118204161/0 (UK)

118204163/0 (CH)

()

Lubatud 30 VCC pikendusjuhtmed

Kasutage uhte alljargnevatest algsetest koodidest voi hilisematest uuendustest (konsulteerige STIGA
volitatud edasimiitjaga)
Kood: 1127-0010-01, Pikkus 5 m
Kood: 1127-0020-01, Pikkus 15 m

See soltub mudelist: 25,2V - 2Ah; 25,2V

See soltub mudelist: 25.2V - 5Ah; 25.2V - 2x5Ah; 25.2V

Akumudel -2,5Ah; - 2x6Ah (*)
25.2V - 5Ah; 25.2V - 6Ah (*)
Laadimisaeg See soltub mugelist: 40 [min]; 60 [min]; 80 See sbltub mudelist: 150 [min]; 180 [min] (*)
[min]; 150 [min] (*)
Tédaeg See soltub mu_delist: 40 [_min]; 60 [min]; 90 See sdltub mudelist: 150 [min]; 270 [min]; 330 [min] (*)
[min]; 150 [min] (*)
Uhenduvus Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

AGS, GNSS-RTK

(*) Taiendavaid uksikasju konkreetse mudeli kohta leiate internetist kattesaadavast taielikust kasutusjuhendist (vt QR-koodi
kéesoleva brosutliri esimesel lehekiiljel).

Navigatsioonitehnoloogia




HRVATSKI - Prijevod originalnih uputa

Cjelovit Priruénik s uputama raspoloziv je:
> na web-mjestu stiga.com

Google Play
> skeniranjem QR koda

> u aplikaciji STIGA.GO, raspolozivoj u trgovinama App Store i

Download full manual
stiga.com

NAPOMENA: upute koje se navode u ovom priru¢niku
vrijede za sve modele autonomne robotske kosilice. Ako
nije naznaceno, slike se odnose na platformu SRSAO1.

NAPOMENA: ovaj priruénik sadrzi osnovne upute koje se
uglavnom odnose na sigurnost. Za pravilno postavljanje
potrebno je pazljivo proéitatii pridrzavati se cjelokupnog
priruénika s uputama (vidi gore).

1. SIGURNOST

OBVEZA:
Pazljivo procitajte prije uporabe
i Guvajte za buduce potrebe.

1.1. SIGURNARADNAPRAKSA

Obuka

a. Pazljivo proditajte upute, upoznajte se
s upravljackim elementima i pravilnom
uporabom stroja.

b. Nikad ne dopustajte da se strojem
koriste djeca, osobe sa smanjenim
tjelesnim, osjetilnim ili umnim sposob-
nostima odnosno bez iskustva i znanja
iliosobe koje nisu upoznate s ovim upu-
tama. Lokalni propisimogu ograni¢avati
dob rukovatelja.

c. Rukovatelj, ili korisnik, smatra se od-
govornim za nesrece ili opasnosti koje
ukljuéuju treée osobe ili opremu trecih
osoba.

Priprema

a. Uvjerite se da je automatski sustav za
perimetralno ogranienje programiran
pravilno, prema naznakama.

b. Periodi¢no pregledavajte podrucje u
kojem se stroj rabi i uklonite kamenje,
Stapove, kabele i bilo koji drugi strani
predmet koji moze ometati rad.

c. Periodi¢no vizualno pregledavajte
nozeve, vijke nozeva i reznog sklopa
kako biste provijerili da se nisu istrosili
ili o&tetili.Istrodeneiliosteéene nozevei
vijke mijenjajte u paru, kako bise odrzala
izbalansiranost stroja.

d. Signale upozorenja treba smjestiti oko

1.

radnog podrucja stroja ako se on rabina
javnim podrugjima ili onima otvorenim
za javnost. Signali moraju imati sljededi
tekst: "Pozor! Automatska kosilica trave!
Drzati se daleko od stroja! Nadzirati
djecul!".

1.1. RAD

Opce informacije

a.

Nemojte raditi strojem ako su Stitnici
neispravni ili sigurnosne naprave nisu
prisutne, na primjer bez zastita.

. Ruke ili stopala nemojte nikad stavljati

blizu rotirajucih dijelova. Drzite se uvijek
daleko od otvora za izbacivanje.

. Ne dodirujte dijelove strojau pokretu prije

nego $to su se oni potpuno zaustavili.

. Zavrijemeradastrojauvijek nosite ¢vrste

cipele i duge hlace.

. Dok motor radi, nemojte podizati niti

prenositi stroj.

Skinite s jedinice napravu za onespo-

sobljavanje:

- Prije uklanjanja nekog zacepljenja;

- Prije kontrole, ¢iS¢enjailivr§enjanekog
zahvata na stroju;

- Akodode doudarcastranog predmeta,
provijerite je li stroj osteéen;

- Ako stroj po€ne nepravilno vibrirati,
provjerite ima li oStec¢enja prije nego
§to ga ponovno pokrenete.

. Nemojte ostavljati stroj da radi bez nad-

zora ako su u blizini prisutne domace
zivotinje, djeca ili druge osobe.

Odrzavanje i €uvanje

a.

b.

C.

Dobro zategnite sve matice i vijke kako
biste osigurali siguran rad stroja.

Cesto kontrolirajte da se robotska kosi-
lica nije istroSila ili propala.

Iz sigurnosnih razloga istroSene ili oste-
¢ene dijelove treba zamijeniti.

. Osigurajte da se nozevi zamijene samo

prikladnim rezervnim dijelovima.




e. Uvjerite se da su baterije napunjene
ispravnim punjac¢em baterija koji prepo-
ru€uje proizvodac. Nepravilna uporaba
moze prouzrociti elektriéni udar, pregri-
javanje ili curenje korozivne tekucine iz
baterije.

f. U slu€aju curenja elektrolita operite
vodom/sredstvom za neutralizaciju i
obratite se lije¢niku u slu¢aju dodira s
ocima itd.

g. Odrzavanje stroja treba se obavljati u
skladu s uputama proizvodaca.

Preostali rizici

- lako proizvod zadovoljava sve sigurno-
sne zahtjeve, jo$ uvijek moze doci do
dodatnihrizikazbog nepravilnog postav-
ljanja i/ili nepredvidivih situacija. Stoga
je nuzno da podrucje u kojem proizvod
radine sadrzi predmete, ljude i zivotinje,
te 0 moguéim opasnostima obavijestiti
sve osobe koje, ¢ak i povremeno, mogu
imati pristup radnom podrucju.

- U slu€aju grmljavinskog nevremena i
opcenitolosih vremenskih uvjeta, prepo-
ruCuje se da se proizvod ne upotrebljava
i da se svi periferni uredaji odspoje s
napajanja. Kako biste se mogli koristiti
uredajem, ponovo ga prikljucite na na-
pajanje uskladu s uputamaiz priru¢nika.

1.2. OPIS PROIZVODA

Robotska kosilica (sl. 2.A) projektirana je i izradena za
automatsku ko$nju trave u vrtovima u bilo koje doba danainodi.
S obzirom na razli¢ite karakteristike povrsine koju treba
pokositi, robotsku kosilicu moze se programirati tako da
radi na vi$e zona ograni¢enih jednom virtualnom granicom i
spojenih virtualnim putovima premjestanja.

U fazi rada, robotska kosilica kosi po podrucju koje je
ograni¢eno virtualnom granicom (sl. 2.B). Kad se robotska
kosilica nade u blizini virtualne granice (sl. 2.B) ili naide
na neku prepreku (sl. 2.C), mijenja smjer prema izabranoj
strategiji navigacije.

Robotska kosilica automatski i potpuno kosi ograni¢eni dio
travnjaka.

Proizvod radi putem satelitskog signalai zahtijeva postavljanje
jedne baze zapunjenje (sl.2.F, 2.G) sintegriranomreferentnom
stanicom za satelitske signale (sl.3.C), koju se mozeiodvojeno
postaviti. Robotska kosilica i referentna stanica za satelitske
signale medusobno komuniciraju putem modula 3G/4G koji
imaju SIM karticu. Tehnologija rada robotske kosilice temelji
se napodatkovnojkomunikacijiizmedu oblaka STIGAisamog
robota. Za rad robota robotske kosilice obvezna je pretplata
koja ovisi o koli¢ini trazenih dodataka. Za uporabu proizvoda
potreban je, osim toga, i mobilni uredaj (pametni telefon).
Bilo koja druga primjena moze se pokazati opasnom te

prouzrogiti Stetu osobamai/ilistvarima.Neprimjerenauporaba
obuhvada (na primjer, ali ne i samo): prevozZenje osoba, djece
ili Zivotinja na stroju; koristenje stroja za vlastiti prijevoz;
koriStenje stroja za vucu ili guranje tereta; koriStenje stroja
za koSenje vegetacije koja nije travnata.

NAPOMENA: Za rad robota robotske kosilice obvezna je
pretplata koja ovisi o koli¢ini trazenih dodataka.

1.3. SIMBOLI | 0ZNACNE PLOCICE

POZOR:
Proéitajte korisnicke upute prije nego sto
pokrenete rad proizvoda.

POZOR:

Opasnost od odbacivanja predmeta! prema
tijelu.

Za vrijeme rada drzite se na sigurnosnoj
udaljenosti od stroja.

POZOR:

Nemojte uvlaéiti ruke i stopala unutar sjedista
noza.

Uklonite napravu za onesposobljavanje prije
vrSenja zahvata na stroju ili prije njegovog
podizanja.

POZOR:

Nemojte uvlaéiti ruke i stopala unutar sjedista
noza.

Nemojte se penjati na stroj.

ZABRANA:

Uvjerite se daza vrijeme rada strojauradnom
podruéju nema osoba (povrh svega djece,
starijih osoba ili osoba s invaliditetom) i
domacih zivotinja.

Drzite djecu, domace zZivotinje i osobe na
sigurnosnoj udaljenosti kad stroj radi.

@wP LT ER

ZABRANA:
Stroj nemojte Eistiti ni prati visokotlaénim
Cistilicama.
Uredaj Ill. razreda izolacije, pogonjen

baterijom (robotska kosilica) iliodgovaraju¢im
napajanjem (baza za punjenje i referentna
stanica).

Upotrebljavajte originalno napajanje sa
svojstvima prikazanim na natpisnoj plocici.

1B

Simbol napajanja istosmjernom strujom.

Stupanj zastite od prodora krutih predmeta
i vode.

IPXX

Otpad od elektriéne i elektronicke opreme
koji se treba dostaviti u za to odgovarajuce
objekte za recikliranje i odlaganje.




Zajamcena razina zvuéne snage

1.4. ZAUSTAVLJANJE | ISKLJUCIVANJE
ROBOTSKE KOSILICE U SIGURNIM
UVJETIMA

OBVEZA:

Uvijek iskljuéite robotsku kosilicu u sigurnim
uvjetima prije obavljanja bilo kakve radnje
ciScenja, prijevoza/prenosenja, odrzavanja.

1. Pritisnite gumb "STOP" (sl. 1.A) kako biste robotsku
kosilicu zaustavili u sigurnim uvjetima pa otvorite zastitni
poklopac (sl. 1.B).

2. Pritisnite gumb za isklju¢ivanje (sl. 1.E) i drzite ga
pritisnutim nekoliko sekundi te pri¢ekajte da se LED
Zaruljica gumba iskljuci.

3. Tek nakon $to se LED Zaruljica iskljuci (sl. 1.E), izvadite
sigurnosni klju¢ (sl. 1.D) kako biste robotsku kosilicu
isklju€ili u sigurnim uvjetima.

4. Zatvorite zastitni poklopac (sl. 1.B).

5. Robotska kosilica je zaustavljenaiiliisklju¢ena u sigurnim
uvjetima.

2. POSTAVLJANJE

POZOR:
Nemojte vrsSiti preinake ni neovlastene
izmjene, nemojte osujeéivati ni uklanjati

postavljene sigurnosne naprave.

NAPOMENA:Zadaljnjaobjasnjenjauvezis postavljanjem
proizvoda stupite u kontakt s prodavac¢em STIGA.

KOMPONENTE ZA POSTAVLJANJE (sl. 3)

(A) Baza za punjenje, (B) Napaja¢ baze za punjenje, (C)
Referentna stanica za satelitske signale, (D) Pri€vrsni vijci
baze za punjenje, (E) Podupira¢ za odvojeno postavljanje
referentne stanice za satelitske signale, (F) Napaja¢ za
odvojeno postavljanje referentne stanice za satelitske signale
(opcijski), (G) Produzni kabeli od 5ili 15 m, (H) Mobilni uredaj
(nije uklju¢en u isporuku).

2.1. PROVJERA ISPUNJAVANJA ZAHTJEVA ZA
POSTAVLJANJE

PROVJERA VRTA:

2.1.1.

¢ Provijerite stanje vrta kako biste utvrdili virtualne granice,
prepreke i zone koje treba izuzeti.
¢ Nivelirajte terentako da se uslucajukiSe ne stvaraju lokve.

2.1.2. PROVJERE ZA POSTAVLJANJE BAZE ZA
PUNJENJE, NAPAJACA | REFERENTNE STANICE
ZA SATELITSKE SIGNALE:

ELEKTRICNA OPASNOST:

A Potrebno je pripremiti elektricnu uti¢nicu u
skladu s vazeé¢im zakonima iz tog podrucja
u dotiénoj zemlji.

ELEKTRICNA OPASNOST:

A Dobiveni krug treba biti zasti¢en diferencijal-
nom sklopkom (RCD) ¢ija struja aktiviranja
nije veca od 30 mA.
ELEKTRICNA OPASNOST:

A Nemojte spajati napajaé na elektri¢nu uti¢nicu
ako su se utikac ili kabel ostetili.
Nemojte spajati niti dodirivati oSteceni kabel
prije nego $to ste ga odspojili iz napajanja.
Osteceni kabel moze dovesti u kontakt s
dijelovima pod naponom.

1. Na rubu travnjaka pripremite ravnu zonu za namjestanje
baze za punjenje.Baza za punjenje trebabiti postavljenana
mjestu koje je udometu satelitskog signala, po mogucnosti
na podrudju vrta iznad kojeg se nalazi samo nebo.

2. Uzoniispred baze za punjenje mora postojatijedan pojas
bez prepreka Sirok najmanje 2 m i dug najmanje 3 m.

3. Uslucéajudaiztocke postavljanjabaze za punjenje pogled
na nebo nije neometan, referentnu stanicu za satelitske
signale mora se postaviti u nekoj drugoj zoni

NAPOMENA: Smatra se da je pogled nanebo neometan
kad je slobodan pod kutom od najmanje 120 stupnjeva
u svim pravcima.

POZOR:
Kabel za napajanje, napaja¢, produzni kabel

i svaki drugi elektriéni kabel koji ne pripada
proizvodu moraju ostati izvan podruéja
kosenja kako biih se drzalo daleko od opasnih
dijelova u pokretu i izbjegla osteé¢enja kabela
koja mogu dovesti u dodir s dijelovima pod
naponom.

4. Pripremite zonu za postavljanje napajaca tako da se on ni
ukakvim atmosferskim uvjetimaneée naciuronjenuvodu.
Pozeljno ga je postaviti u zatvorenu prostoriju i zasticen
od atmosferskih utjecaja, u poloZaju koji nece biti lako
dostupan neovlastenim osobama.

2.1.3. PROVJERE ZA UTVRDIVANJE VIRTUALNIH
GRANICA:

1. Provjerite je li maksimalni nagib radnog podrucja manijiili
jednak 45%ili 50% ovisno o modelu (vidi odl. 7 TEHNICKI
PODACI). Pri utvrdivanju virtualnih granica poStujte
pravila na sl. 4.

POZOR:
Robot moze kositi povr§ine s maksimalnim
nagibom 45% ili 50% ovisno o modelu.

U sluéaju nepostovanja uputa robot bi mogao
skliznuti i izaéi iz radnog podruéja

POZOR:
Zone s nagibom veéim od onih dopustenih
nije moguce kositi. Namjestite virtualnu

granicu prije nagiba izuzimajugi iz ko$nje tu
zonu travnjaka.



2. Provjerite cijeluradnu povrsinu: procijenite preprekeizone
koje treba izuzeti iz radnog podruéja, a koje ée trebati
programirati kao zone koje treba izbjegavati.

2.2. KRITERIJI ZA OGRANICAVANJE RADNIH
PODRUCJA | PUTOVA PREMJESTANJA

1. Ako su prisutni podna obloga ili puti¢ u razini travnjaka,
virtualna granica moze se podudarati s rubom podne
obloge (sl. 5.A).

2. Ako su prisutni bazen, jezero ili iskop, virtualnu granicu
mora se programirati na udaljenosti od najmanje 1 metra.
Akosebazen, jezeroiliiskop nalaze nakrajunekognagiba,
virtualnu granicu mora se programirati na udaljenosti od
najmanje 1,5 metra (sl. 5.B).

3. Usluéajustabalasa strSec¢im korijenjem, virtualnu granicu
morase programiratitako daseizbjegne prolazak robotske
kosilice po neravnim povrsinama (sl. 5.C).

4. Virtualnu granicu mora se programiratitako da se robotska
kosilica zadrzava na udaljenosti od najmanje 30 cm od
zona sa $ljunkom ili tucanikom (sl. 5.D).

5. U slu¢aju zona s nagibom, pridrzavajte se navedenog u
odlomku 2.1.3.

6. U sluc¢aju neprekidnih strukturnih elemenata (zidi¢i,
ograde, Ziviceitd.) visine ve¢e od 50 cm, virtualnu granicu
mora se programirati na udaljenosti od najmanje 40 cm
od njih (sl. 5.E).

7. U svim ostalim slu€ajevima virtualna granica mora
postovati minimalnu udaljenost od 30 cmizmedu robotske
kosilice i prepreke (sl. 5.F).

8. U slucaju ograni¢avanja prepreka koje su medusobno
udaljene manje od 150 cm, ogranicite ih kao jednu jedinu
prepreku postujuci prethodno navedene udaljenosti
(sl.5.G).

UPOZORENJE:
A Radno podrucje i opéenito zone po kojima

robotska kosilica moze navigirati moraju biti
ograni¢ene neprelaznom ogradom.

2.2.1. USKI PROLAZI

1. Uslu€ajuuskih prolaza, udaljenostizmedu dvije virtualne
granice mora biti Z =2 m (sl. 6.A).

2. U slu€aju prolaza u kojem bi udaljenost izmedu virtualnih
granica bila < 2 m, dio podruéja izvan suzenja (sl. 6.A)
robotska kosilica ne¢e mo¢i automatski dostignuti. U tom
slu€aju moraju se programirati dvije odvojene virtualne
zone kosnje (sl. 6.B) i povezati se virtualnim putem
premjestanja (sl. 6.C). Pogledajte cjeloviti priru¢nik.

2.2.2. PUTOVI PREMJESTANJA
Zone vrtaizmedu kojih se nalaze podrucja koja ne treba kositi
moraju se spojiti putovima premjestanja. Putovi premjestanja
moraju se pridrzavati granice maksimalnog nagiba od 20 %.
1. Medu moguc¢im prolazima utvrdite najpogodniji put
premjestanja koji ¢ée omoguditi odrzavanje najvece
udaljenosti od eventualnih prepreka i ne kriza se sa
zonama koje obi¢no sluze za parkiranje, prolazak vozila
ili protok ljudi.
2. Put premjestanja ukljuuje zonu manevriranja koja se
proteze 1 m desno i 1 m lijevo od registriranog puta
(sl. 7.A). Potrebno je pridrzavati se sljedecih minimalnih

udaljenosti izmedu zone manevriranja i razli¢itih dijelova
vrta: 30 cm od prepreka koje su ograni¢ene virtualnim
perimetrimailizonamabezko$nje (sl.7.B), 30 cmod fiksnih
prepreka koje nisu ograni¢ene ili neprekidnih strukturnih
elemenata (sl. 7.C), 1 m od javnih cesta (sl. 7.D), 1 m od
bazena (sl. 7.E), 1 m od pjeSackih staza (sl. 7.F), 1 m od
provalija ili strmih padina (sl. 7.G).

3. U sluéaju uskih prolaza gdje nije moguce pridrzavati
se gornjih udaljenosti, prolaz mora biti ograni¢en
neprijelaznim preprekama, ako ve¢ nisu postavljene.

NAPOMENA: Registrirani putovi premjestanja unutar
uskih prolazamoguimatineodgovarajuéi prijem satelitskih
signala, $to utjece na preciznost rada robotske kosilice.

2.3. POSTAVLJANJE KOMPONENTI

ELEKTRICNA OPASNOST:

Koristite se samo punjaéem baterije i
napajacéem koje dostavlja proizvodac.
Neprimjerena uporaba moze prouzrociti
elektri¢ni udar i/ili pregrijavanje.
UPOZORENJE:

Opasnost od rezanja ruku.

Nosite zastitne rukavice kako biste izbjegli
opasnosti od rezanja ruku.

UPOZORENJE:

Opasnost od prasine u o¢ima.

Nosite zastitne naocale kako biste izbjegli
opasnosti od prasine u oéima.
ELEKTRICNA OPASNOST:

Elektriéno napajanje spojite tek na zavrSetku
svih radnji postavljanja. Ako treba, tijekom
postavljanja deaktivirajte glavno elektricno
napajanje.

2.3.1. POSTAVLJANJE BAZE ZA PUNJENJE

> BB B

Bazu za punjenje moze se postaviti na rub radnog podrucja

ili u zoni koju s njim povezuje put premjestanja.

1. Provijerite jesu liispunjeni zahtjevi za postavljanje kao $to

se navodi u odl. 2.1.2.

2. Ako treba, pripremite teren tako da povrsina baze za
punjenje (sl. 8.L) bude u razini travnjaka, teren mora biti
savr§eno ravan i zbijen kako bi se izbjeglo deformiranje
podiéa baze za punjenje.

. Pri¢vrstite bazu za punjenje (sl. 8.L) na teren pri¢vrsnim
vijcima (sl. 8.M).

. Provjerite je li referentna stanica za satelitske signale
(sl. 8.A) spojena na bazu za punjenje putem svog
konektora.

. Spojite napaja¢ na bazu za punjenje i navijte konektor.

. Spojite utika¢ napajac¢a u elektriénu uti¢nicu.

. Provjeritejeli, kad robotska kosilica nije ubaziza punjenje,
kontrolno svjetlo na bazi za punjenje (sl. 8.N) upaljeno
(vidjeti odl. 3.3).
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2.3.2. POSTAVLJANJE REFERENTNE STANICE ZA
SATELITSKE SIGNALE

Referentna stanica za satelitske signale (sl. 8.A) zahtijeva
neometan pogled na nebo. Ona ima bazu za punjenje i
postavljena je ispod zastitnog poklopca (sl. 8.C).

U slué¢aju da se bazu za punjenje (sl. 8.L) ne namjesti u zonu
u kojoj je pogled na nebo neometan, treba izvaditi referentnu
stanicu za satelitske signale (sl. 8.A) iz baze za punjenje i
postaviti je uzonu u kojojje pogled nanebo neometan. Smatra
sedajepogled naneboneometankadje slobodan pod kutom
od najmanje 120 stupnjeva u svim pravcima.

Pogledajte cjeloviti priruénik za odvojeno postavljanje
referentne stanice za satelitske signale.

A

UPOZORENUJE:

Iz sigurnosnih razloga, referentnu stanicu
za satelitske signale ne smije se nikad
premjestiti nakon programiranja virtualnih
granica, putova premjestanja i zona koje
treba izbjegavati. Robotska kosilica mogla
bi izaéi iz programiranog radnog podrucja.
Ako se referentnu stanicu premjesti, treba je
ponovno programirati.

2.3.3. PUNJENJE ROBOTSKE KOSILICE NAKON
POSTAVLJANJA

Prije uporabe proizvoda prvi put, stavite baterije da se pune
najmanije 2 sata.

2.4. PROGRAMIRANJE VIRTUALNIH GRANICA,
PUTOVA PREMJESTANJA | ZONA KOJE
TREBA IZBJEGAVATI

Programiranje virtualnih granica, putova premjestanja i zona
koje treba izbjegavatiizvodi se putem odgovarajucih vodenih
postupaka prisutnih u APLIKACIJI "STIGA.GO". Postupak
zahtijeva da se robotsku kosilicu ruéno vodi hodajuéi uz nju,
prema op¢im kriterijima koji se navode u odl. 2.2.

A

UPOZORENUJE:

Radno podrucje ili putove kojima se stroj sluzi
zavlastito premjestanje mora se postavititako
da ne obuhvacaju javne prostore, zone koje
obi¢no sluze za parkiranje, prolazak vozila
ili protok ljudi kako bi se izbjeglo nanosenje
Stete osobama odnosno stvarima ili nesrece
s vozilima.

UPOZORENJE:

Radi vlastite sigurnosti i da bi se izbjeglo
nanosenje Stete osobama, Zivotinjama ili
stvarima, rukovatelj se mora preventivho
upoznati s podru¢jem u kojem ée ruéno voditi
robotsku kosilicu.

Za vrijeme vodenja robota oprezno hodajte
kako biste izbjegli padove.

UPOZORENJE:

Radno podrucje i opcenito zone po kojima
robotska kosilica moze navigirati moraju biti
ograni¢ene neprelaznom ogradom.

Ogradu ucinite prikladnom ili nadzirite
robotsku kosilicu tijekom rada.

3.

3.

RAD
1. RUCNI NACIN RADA ROBOTSKE KOSILICE

Robotskom kosilicom moze se koristiti i bez programiranja
radnog vremena. Na taj nadin robotska kosilica izvodi jedan
ciklus rada, vrac¢a se u bazu za punjenje i tu ostaje sve do

slj

edeceg ruénog pokretanja.

Za uporabu stroja u ovom nacinu ipak se mora programirati
virtualne granice, putove premjestanja i zone koje treba
izbjegavati (Vidi odl. 2.4).

1.

2.

3.

Stavite robotsku kosilicu na bazu za punjenije ili u svakom

slu€aju unutar perimetra postavljanja.

Pritisnite gumb "STOP" (sl. 1.A) kako biste otvorili poklopac

(sl. 1.B) i pristupili upravljackoj konzoli (sl. 1.C).

Pritisnite gumb "ON/OFF" (sl.1.E) utrajanju od 5 sekunde

kako biste ukljugili robotsku kosilicu.

. Pritiséite gumb "ODABIR NACINA" (sl. 1.F) sve dok
ne bude treptala samo ikona "POJEDINACNI CIKLUS
RADA" (sl. 1.L).

. Pritisnite gumb "POTVRDI" (sl. 1.G). Ikona (sl. 1.L) stalno
svijetli, $to potvrduje radnju.

. Zatvorite poklopac (sl. 1.B). Robotska kosilica krenut

ée s radom.

NAPOMENA: ovaj na¢in mozda nece jamgiti primjereno
pokrivanje vrta i u smislu potrebnog vremena, i u smislu
ujednacenosti rezultata kosnje, posebno ako je vrt
nepravilnogoblika.Za postizanje maksimalne u¢inkovitosti
robotske kosilice preporuéuje se programiranje radnog
vremena.

3.

2. OPIS UPRAVLJACKIH ELEMENATA
PRISUTNIH NA ROBOTSKOJ KOSILICI

POpIS upravlja¢kih elemenata, indikatora i njihovih funkcija:

Gumb "STOP" (sl. 1.A): sluzi za sigurno zaustavljanje
robotske kosilice.
"SIGURNOSNI KLJUC" (sl.
isklju¢ivanje robotske kosilice.
Gumb "ON/OFF" (sl. 1.E): sluzi za ukljucivanje i
isklju¢ivanje robotske kosilice i za resetiranje alarma.
Gumb "ODABIR NACINA" (sl. 1.F): sluZi za odabir nagina
rada robotske kosilice i za prisilno vra¢anje u bazu za
punjenje.

Gumb "POTVRDI" (sl. 1.G): sluzi za potvrdivanje
postavljenog nacina rada.

Svjetlosna ikona "PLANIRANI PROGRAM" (sl. 1.1): sluzi
za prikazivanje postavke planiranog programa.
Svjetlosnaikona"POJEDINACNICIKLUS RADA" (sl.1.L):
sluzi za prikazivanje postavke pojedina¢nog ciklusa rada.
Svjetlosna ikona "VRACANJE U BAZU" (sl. 1.H): sluZi
za prikazivanje postavke prisilnog vracanja u bazu za
punjenje robotske kosilice.

Gumb "BLUETOOTH" (sl. 1.M): sluzi jedino servisnom
centru za aktivnost dijagnostike.

Svjetlosna ikona "ALARM" (sl. 1.N): sluzi za prikazivanje
statusa alarma.

Svjetlosnaikona"BATERIJA" (sl.1.0):sluziza prikazivanje
napunjenosti baterije.

1.D): sluzi za sigurno

NAPOMENA: Detaljniji opis prethodno navedenih
upravljackih elemenata pogledajte u cjelovitom priruéniku.




3.3. RAD BAZE ZA PUNJENJE

Baza za punjenje ima jedno kontrolno svjetlo (sl. 8.N) koje
svijetli kako se navodi u nastavku:
¢ Ugaseno kontrolno svjetlo: baza za punjenje se ne napaja
ili je robot u bazi.
¢ Kontrolno svjetlo stalno svijetli: robotska kosilica nije
povezana s bazom za punjenje i signal antene pravilno
se odasilje.
¢ Kontrolno svjetlo trepce: baza za punjenje nije pravilno
konfiguriranaili postoji kvar u bazi za punjenje. Pogledajte
cjeloviti priruénik.

3.4. PUNJENJE BATERIJE

Postupak "PUNJENJE BATERIJE" omogucavaruéno punjenje
robotske kosilice.

1. Namjestite robotsku kosilicu na bazu za punjenje
(sl.9.R).

2. Kiiznite robotsku kosilicu po bazi za punjenje sve dok
se konektor za punjenje ne ukopéa (sl. 9.S).

3. Pritisnite gumb "STOP" (sl. 9.A) kako biste otvorili po-
klopac (sl. 9.B) i pristupili upravljackoj konzoli (sl. 9.C).

4. Ukljucite robotsku kosilicu tipkom "ON/OFF" (sl. 9.E).

5. Svijetlosna ikona "BATERIJA" (sl. 9.0) trepée plavom
bojom: robotska kosilica se puni.

6. Zatvorite poklopac (sl. 9.B).

7. Pustite da se robotska kosilica puni najmanje onoliko
vremena koliko se navodi u odl. 2.3.3.

NAPOMENA: Prije zimskog skladiStenja bateriju treba
napuniti kao $to se navodi u odl. 4.3.

3.5. PODESAVANJE VISINE KOSNJE

Kako biste podesili visinu kosnje slijedite vodeni postupak
u APLIKACIJI.

UPOZORENJE:
Zavrijeme podesavanja visine ko$nje nemojte

dirati noz.

NAPOMENA: Duzina dijela trave koju robotska kosilica
pokosi ne smije premasivati 10 mm.
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ODRZAVANJE

UPOZORENJE:
Koristite samo originalne rezervne dijelove.

UPOZORENJE:

Nemojte vrsiti preinake ni neovlastene
izmjene, nemojte osujecivati ni uklanjati
postavljene sigurnosne naprave.
UPOZORENJE:

Opasnost od rezanja ruku.

Nosite zastitne rukavice kako biste izbjegli
opasnosti od rezanja ruku.

UPOZORENJE:

Opasnost od prasine u o¢ima.

Nosite zastitne naocale kako biste izbjegli
opasnosti od prasine u oéima.

POZOR:

Pretjerana uporaba vode moze prouzrogiti
prodiranja koja ée ostetiti elektriéne
komponente.

ZABRANA:

Nemojte se sluziti vodenim mlazovima pod
tlakom.

ZABRANA:

Da se elektricne i elektronicke komponente
ne bi nepopravljivo ostetile, robotsku kosilicu
nemojte uranjati, djelomi¢no ni potpuno, u
vodu.

ZABRANA:

Nemojte prati unutarnje dijelove robotske
kosilice da ne biste oStetili elektri€ne i
elektroni¢ke komponente.

ZABRANA:

Nemojte rabiti otapala ili benzin da ne
biste ostetili obojene povrsine i plasticne
komponente.



4.1. PROGRAMIRANO ODRZAVANJE

Za bolji rad i dulje trajanje osigurajte redovito ¢iS¢enje
proizvoda i zamjenu istro$enih dijelova.

Zahvate vrsite u€estalo$cu koja se navodi u tablici.

UCESTALOST KOMPONENTA |VRSTA ZAHVATA

Tjedno Noz Ocistite i kontrolirajte
ucinkovitost noza. (Vidi

odl. 4.2)

Ako se noz savio zbog
udarca li se istrosio,
zamijenite ga. (Vidi
odl.4.2)

Ocistite i uklonite
eventualnu oksidaciju.
(Pogledaijte cjeloviti
priru¢nik)

Kontakti za
punjenje

Mjesecno Robotska kosilica |O¢istite. (Pogledajte

cjeloviti priruénik)

Baza za punjenje
i kabeli za napa-
janje

Kontrolirajte istro§enost
ili propadanje i ako treba,
zamijenite ih. (Pogledajte
cjeloviti priruénik)

Na zavrSetku sezone |Baterija Napunite
kosnije ili svakih prije skladistenja baterije.
Sest mjeseci ako se (Vidi odl. 4.3)

robotska kosilica
ne rabi

Godisnje ilina
zavr$etku sezone
kosnje

Robotska kosilica |lzvrSite servisiranje po
obrascu u ovlastenom
servisnom centru. (Vidi
odl.4.1)

Jednomgodi$nje treba izvrsiti servisno odrzavanje po obrascu
u ovlastenom servisnom centru kako bi se robotska kosilica
odrzavala u dobrom radnom stanju.

NAPOMENA: nece se priznati jamstvo za eventualne
kvarove nastale zbog neizvr§enog godiSnjeg servisiranja
po obrascu.

4.2. ZAMJENA NOZEVA

1. Isklju¢ite robotsku kosilicu u sigurnim uvjetima (Vidi
odl. 1.4).

2. Prevrnite robotsku kosilicu pazeéi da ne oStetite plutajuci
poklopac za pokrivanje.

3. Odvijte pri¢vrsne vijke (sl. 10.E).

4. Zamijenite nozeve (sl. 10.D) i priévrsne vijke (sl. 10.E).

5. Zategnite pri¢vrsne vijke (sl. 10.E).

4.3. ZIMSKO ODRZAVANJE BATERIJE |
SKLADISTENJE

1. Napunite bateriju premavodenom postupku u APLIKACIJI,
kojem mozete pristupiti sa stranice "Postavke".

2. Ocistite robotsku kosilicu (pogledajte cjeloviti priru¢nik).

3. Cuvajte robotsku kosilicu na suhom mjestu i zastiéenu od
leda, uvjerivsi se da je iskljucena.

NAPOMENA: Detaljnije informacije o postupku zimskog
punjenja pogledajte u cjelovitom priru¢niku.

NAPOMENA: Registriranje punjenja putem postupka u
aplikaciji potrebnoje u svrhu valjanostijamstva za bateriju.

4.4. ZAMJENA BATERIJE

Zamijena baterije iskljuiva je kompetencija OSOBLJA
TEHNICKE PODRSKE STIGA.

Ako bude trebalo zamijeniti bateriju, stupite u kontakt sa
servisnim centrom ili svojim prodavacem.

5. PRIJEVOZ/PRENOSENJE,
SKLADISTENJE | ODLAGANJE

5.1. PRIJEVOZ/PRENOSENJE

NAPOMENA: Savjetujemo uporabu originalne ambalaze
za prijevoz/preno$enje na velike udaljenosti.

1. Iskljuéite robotsku kosilicu u sigurnim uvjetima (Vidi
odl. 1.4).

2. Ocistite robotsku kosilicu (pogledajte cjeloviti priru¢nik).

3. Podignite robotsku kosilicu za odgovarajuéu rucku
(sl.11.D)iprenosite je pazeéidanoz drzite daleko odtijela.

5.2. SKLADISTENJE

Robotsku kosilicu morate skladistiti u vodoravnom polozZaju,
na suhom mjestu i zastiéenu od leda, nakon $to ste je odistili
iizvrsili zimsko punjenje baterije (vidjeti poglavlje 4). Tijekom
dugih razdoblja nekoristenja iskopéajte bazu za punjenje i
referentnu stanicu za satelitske signale iz elektriéne mreze.

5.3. ODLAGANJE

UPOZORENJE:
A Za vadenje baterije iz robotske kosilice

obratite se ovlastenom servisnom centru.

1. AmbalaZu proizvoda odloZite na odrziv nacin, u predvidene
spremnike za sakupljanje ili u odgovaraju¢im sabirnim
centrima ovlastenim za sakupljanje.

2. Robotsku kosilicu odlozZite postujuci zahtjeve iz lokalnih
zakonskih odredbi.

3. Obratite se odgovarajuéim strukturama za recikliranje
i zbrinjavanje buduc¢i da je robotska kosilica otpad
klasificiran kao otpadna elektri¢na i elektroni¢ka oprema
(OEEO).

4. Stare ili istroSene baterije odlozite na odrziv nacin, u
spremnike za sakupljanje ili u odgovaraju¢im sabirnim
centrima ovlastenim za sakupljanje.



6.
UPOZORENJE:

RJESAVANJE PROBLEMA

Zaustavite robotsku kosilicu i uspostavite sigurne uvjete (vidi odl. 1.4).

U nastavku se navodi popis eventualnih nepravilnosti do kojih bi moglo do¢i u fazi rada.

NEPOGODNOST

UZROCI

RJESENJA

Neobi¢no vibriranje. Robotska
kosilica je buéna.

Rezni disk ili noZevi su osteceni

Zamijenite oSte¢ene komponente (vidi odl. 4.2).

Noz je blokiran ostacima (vrpce, uzad, plasticne
krhotine itd.).

Iskljucite robotsku kosilicu u sigurnimuvjetima (vidiodl. 1.4).
Deblokirajte noz.

Robotska kosilica se pokrenula u prisutnosti
nepredvidenih prepreka (pale grane, zaboravljeni
predmetiitd.).

Iskljucite robotsku kosilicu u sigurnim uvjetima (vidiodl. 1.4).
Uklonite prepreke i ponovno pokrenite robotsku kosilicu.

Elektri¢ni motor je u kvaru.

Zamijenite motor, obratite se servisnom centru.

Trava je previsoka.

Povecajte visinu kosnje (vidi odl. 3.5).

Preliminarno pokosite podrucje obiénom kosilicom trave.

Robotska kosilica ne namjesta se
pravilno unutar stanice za punjenje.

Problemi na anteni baze za punjenje.

Ako problemustraje, stupite u kontakt sa servisnim centrom.

Upustanje terena u blizini baze za punjenje.

Ponovno pravilno namjestite bazu za punjenje. (Vidi
odl. 2.3.1).

Baza za punjenje nije pravilno kalibrirana ili su
prisutne elektromagnetske smetnje u blizinibaze.

Nakon $to ste uklonili izvor smetnje, kalibrirajte bazu za
punjenje putem aplikacije. Pogledajte cjeloviti priru¢nik.

Kontrolno svjetlo baze za punjenje
ne pali se kad je robot izvan baze
za punjenje.

Nedostaje napon napajanja ili postoji kvar u
bazi za punjenje.

Provijerite je li napaja¢ pravilno prikljucen na elektricnu
utinicu. Provjerite cjelovitost spojnog kabela napajaca.

Kontrolno svjetlo baze za punjenje
trepce.

Postoji kvar u bazi za punjenje. Pogledajte
cjeloviti priruénik.

Deaktivirajte napajanje baze za punjenje i nakon nekoliko
minuta ponovno ga aktivirajte. Ako problem ustraje, stupite
u kontakt sa servisnim centrom.

Baza za punjenije nije pravilno konfigurirana.

Konfigurirajte bazu za punjenje putem aplikacije. Pogledajte
cjeloviti prirucnik.

Na tipkovnici je upaljena ikona
Upozorenje

Signalizira stanja Nepravilnost/Kvar.

Pogledajte u aplikaciji za viSe informacija ili pogledajte
cjeloviti prirucnik.

Robotska kosilica priviemeno se
zaustavlja u radnom podrucju

Slab signal GPS

Ako problem ustraje, obratite se servisnom centru




7. TEHNICKI PODACI

SPECIFIKACIJE

TIP: SRSA01 (pogledajte oznaku
proizvoda)

TIP: SRBAO1 (pogledajte oznaku
proizvoda)

Dimenzije (DxVxS)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Tezina robotske kosilice

Ovisno o0 modelu: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)
(Nesigurnost +/-0,1 [kg])

Ovisno o modelu: 12,7 [kg]; 13,4 [kg]; 13,5 [kg] (*)
(Nesigurnost +/-0,1 [kg])

Visina ko$nje (Min.-Maks.) 20-60 [mm] 20-65 [mm]

Promjer noza 180 [mm] 260 [mm]

Brzina ko$nje 2850+/-50 [o/min] 2400+/-50 [o/min]

Brzina kretanja 22 [m/min] Ovisno o modelu: 24 [m/min]; 28 [m/min] (*)
Maksimalni nagib 45% 50%

Maksimalni nagib duz perimetra 20%
Tip sustava za ko$nju 4 zakretna noza za ko$nju 6 zakretna noza za ko$nju
Sifra noza 322104105/0

Razina izmjerene zvuéne snage 57 [dB] (A) Ovisno o modelu: 56 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Nesigurnost emisija buke, KWA 1,47 [dB] (A) 0,56 [dB] (A); 0,65 [dB] (A) (*)
Jamcena razina zvuéne snage 59 [dB] (A) QOvisno o modelu: 57 [dB] (A); 60 [dB] (A) (*)
Razina zvuka u uhu rukovatelja 46,3 [dB] (A) Ovisno o modelu: 45,2 [dB] (A); 48,6 [dB] (A) (*)

Klasifikacija IP robotske kosilice

IPX5

Klasifikacija IP stanice za punjenje IPX1
Klasifikacija IP napajac¢a P67
Okolna temperatura za rad robotske 0+50
kosilice [°C]

Okolna temperatura za rad stanice za -10+50
punjenje [°C]

Okolnatemperatura zarad napajaca[°C] -10 + 50

Radna sposobnost

Ovisno o modelu (*)

Ovisno o modelu (*)

Napajanje

Ulaz: 100 - 240V AC, 1,2 A; izlaz: 30 V
cc,2A
Upotrijebite jedan od izvornih kodova
ispod ili naknadna azuriranja (obratite se

ovlastenom prodavacu tvrtke STIGA)
118204158/0 (EU)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Ovisno o modelu:
Ulaz: 200 - 240V AC, 0,8 A;izlaz: 30V cc, 4 A
Upotrijebite jedan od izvornih kodova ispod ili
naknadna azuriranja (obratite se ovlastenom
prodavacu tvrtke STIGA)
118204159/0 (EU)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Odnosno
Ulaz: 100 - 240V AC, 1,2 A;izlaz: 30V cc, 2 A
Upotrijebite jedan od izvornih kodova ispod ili
naknadna azuriranja (obratite se ovlastenom
prodavacu tvrtke STIGA)
118204158/0 (EU)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
()

Dopusteni su produzni kabeli s
istosmjernom strujom od 30 V

Upotrijebite jedan od izvornih kodova ispod ili naknadna aZuriranja (obratite se ovlaStenom
prodavacu tvrtke STIGA)
Sifra: 1127-0010-01, duzina 5 m.
Sifra: 1127-0020-01, duZina 15 m.

Model baterije

Ovisno o modelu: 25,2V -2 Ah; 25,2V -
2,5 Ah;
252V -5Ah;252V -6 Ah ()

Ovisno o modelu: 25,2V - 5 Ah; 25,2V - 2x5 Ah;
25,2V - 2x6 Ah (*)

Vrijeme punjenja

Ovisno o modelu: 40 [min]; 60 [min];
80 [min]; 150 [min] (*)

Ovisno o modelu: 150 [min]; 180 [min] (*)

Vrijeme rada

Ovisno o modelu: 40 [min]; 60 [min];
90 [min]; 150 [min] (*)

Ovisno o modelu: 150 [min]; 270 [min]; 330 [min] (*)

Povezivost

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigacijska tehnologija

AGS, GNSS-RTK

(*) Za viSe pojedinosti o odredenom modelu prougite cjeloviti priru¢nik koji je dostupan na internetu (pogledajte QR kod na

prvoj stranici ovog priru¢nika).




LIETUVISKAI - Originaliy instrukcijy vertimas

Visg instrukcijy vadova galima rasti:
> interneto svetainéje stiga.com

Store“ ir ,,Google Play“
> nuskaitant QR KODA

> programéléje ,,STIGA.GO“, kurig galima atsisiysti iS ,,App

Download full manual
stiga.com

PASTABA: Siame vadove pateiktos instrukcijos taikomos
visiems autonominiams Zolés pjovimo roboty modeliams.
Jei nenurodyta, paveikslai atitinka modelj platformg
SRSAO01.

PASTABA: Siame vadove pateikiami pagrindiniai
nurodymai, daugiausia susije su sauga. Kad jrenginys
buty tinkamai sumontuotas, reikia atidZiai perskaitytivisg
naudojimo instrukcijg (Zr. pirmiau) ir jos laikytis.

1. SAUGA

PAREIGOJIMAS:

rie§ naudodami atidziai
perskaitykite ir saugokite, kad
galétumete perziureti ateityje.

1.1. SAUGIOS DARBO
PRAKTIKOS

Mokymas

a. Atidziai perskaitykite instrukcijas, i$-
manykite valdiklius ir tinkama jrenginio
naudojima.

b. Niekada jrenginio naudoti neleiskite
vaikams, asmenims, turintiems fizine,
jutimine arba psichine negalig arba
neturintiems patirties ir ziniy ir asme-
nims, kurie nesusipazino su Siomis
instrukcijomis.Vietiniai reglamentai gali
riboti operatoriaus amziy.

c. Operatorius arba naudotojas turi buti
laikomas atsakingu uz nelaimingus
atsitikimus arba pavojus, susijusius su
tre€iais asmenimis arba treciyjy asme-
ny jrenginiais.

Paruosimas

a. |sitikinkite, kad automatiné perimetrinio
aptveérimo sistema yra uzprogramuota
tinkamai, kaip pateikta nurodymuose.

b. Periodiskaitikrinkite zong, kurioje jrengi-
nys naudojamasir pasalinkite akmenis,
pagalius, laidus ir bet kokj kitg veikimui
trukdyti galintj pasalinj objekta.

c. Periodiskai vizualiai patikrinkite peiliu-
kus, peiliuky varztus ir pjovimo mazga,
kad patikrintuméte, ar néra susidévéje

1.

arba pazeisti. Pakeiskite susidévéjusius
arba pazeistus peilius ir varztus poromis,
kad iSlaikytumeéte jrenginio pusiausvyra.

. Perspéjamieji zenklai turi bati iSdéstyti

aplink jrenginio darbo zong, jei jis naudo-
jamas vieSose arbavisuomeneiatvirose
zonose.Zenkluose tuributi pateiktas toks
tekstas:,,Démesio! Automatiné Zoliapjo-
ve! Laikykités atstumo nuo jrenginiol
Prizidrékite vaikus!”.

1.1. VEIKIMAS

Bendra informacija

a.

Niekada nenaudokite jrenginio, kai ap-
saugaisugede arbaapsauginiy prietaisuy,
pavyzdziui, apsaugy néra.

. NekiSkite ranky arba pédy netoli besi-

sukanciy detaliy arba po jomis. Visada
laikykités atokiau nuo iSmetimo angos.

. Nelieskite judanciy jrenginio daliy tol, kol

jos visiSkai sustos.

. [renginiuiveikiantvisada muvékite tvirtus

batus ir ilgas kelnes.

. Jrenginio nekelkite arba negabenkite, kai

veikia variklis.

ISimkite jrenginio iSjungimo jtaisa:

- prie$ pa8alindami kamsatj;

- Prie$ tikrindami jrenginj, jj valydami ar
su juo dirbdami;

- Pataikius j pasalinj daikta, patikrinkite,
ar jrenginys nepazeistas;

-Jei jrenginys pradeda nejprastai
vibruoti, prie§ vél jj paleisdami
patikrinkite, ar nepadaryta pazeidimy.

. Nepalikite veikiancio jrenginio be prieziu-

ros, kai Salia yra naminiy gyvinuy, vaiky
arba kity asmeny.

Prieziura ir saugojimas

a.

b.

Kad jrenginys saugiai veikty, gerai pri-
verzkite verzles, sraigtus ir varztus.
Daznai tikrinkite, ar zolés pjovimo
robotas nesusidévéjo arba jo buklé
nepablogéjo.




¢. Saugumui uztikrinti, reikia pakeisti susi-
dévéjusias arba pazeistas dalis.

d. |sitikinkite, kad peiliukai kei¢iami tik tin-
kamomis atsarginémis dalimis.

e. |sitikinkite, kad akumuliatoriai jkrauna-
mi naudojant tinkamag akumuliatoriy
jkroviklj, rekomenduojamag gamintojo.
Netinkamas naudojimas gali sukelti elek-
tros smugius, perkaitimag arba korozinio
skyscio iSsiliejimg i§ akumuliatoriaus.

f. Jei yra elektrolito nuotékiy, nuplaukite
vandeniu/ neutralizuojanc&ia priemoneir
kreipkités jgydytoja, jei patekojakisirt.t.

g. Jrenginio prieziuros darbai turi buti
atliekami vadovaujantis gamintojo ins-
trukcijomis.

Llekamou rizika
Nors gaminys atitinka visus saugos rei-
kalavimus, betdél netinkamo montavimo
ir (arba) nenumatyty situacijy gali kilti
papildomy pavojy.Todél butina uztikrinti,
kad gaminio veikimo zonoje nebuty daik-
ty, zmoniy ir gyvany, ir informuoti apie
galimus pavojus visus asmenis, kurie
netirretkarciais gali patektijdarbo zona.

- Kilus perkunijai su zaiby pavojumi ir,
apskritai, laukiant blogy oro sglyguy,
rekomenduojama nenaudoti gaminio ir
atjungti visus periferinius jrenginius nuo
maitinimo $Saltinio. Norédami naudoti
gaminj, vél prijunkite periferinius jrengi-
nius prie maitinimo Saltinio pagal vadove
pateiktus nurodymus.

1.2. GAMINIO APRASYMAS

Zolés pjovimo robotas ( 2.A pav.) yra suprojektuotas ir
pagamintas automatiniam sody zolés pjovimui bet kokiomis
dienos ir nakties valandomis.

Pagal skirtingy pjaunamy pavirSiy charakteristikas, zolés
piovimo robotas gali buti uzprogramuotas darbui daugiau nei
vienoje virtualia riba aptvertoje zonoje, sujungtoje virtualaus
peréjimo marsSrutais.

Darbo metu zZolés pjovimo robotas atlieka virtualia riba
apribotos zonos pjovima (2.B pav.).Kai Zolés pjovimo robotas
yra8aliavirtualiosribos (2.B pav.) arbaaptinkakliatj (2.C pav.),
jis pakeicia trajektorijg pagal pasirinktg narSymo strategija.
Zolés pjovimo robotas atlieka automatinj pjovima ir uzbaigia
apribotos vejos pjovima.

Gaminys veikia pasitelkiant palydovo signalg ir reikia
sumontuoti jkrovimo baze ( 2.F, 2.G pav.) su integruota
palydovine nuorodine stotimi ( 3.C pav.), kuri taip pat gali
bti sumontuota atskirai. Zolés pjovimo robotas ir palydoving
nuorodineé stotis tarpusavyje palaiko rysj 3G/4G moduliais su
SIM kortele. Zolés pjovimo roboto veikimo technologija veikia

pasitelkiant duomeny rys;j tarp ,Cloud STIGA" ir roboto. Kad
Zolés pjovimo robotas veikty, privaloma jsigyti prenumeratg
ir ji priklauso nuo reikalingy duomeny kiekio. Norint naudoti
gaminij, taip pat reikalingas mobilusis jrenginys (iSmanusis
telefonas).

Bet koks kitoks naudojimas gali buti pavojingas ir sudaryti
nuostolius asmenimsir/arba daiktams. Netinkamu naudojimu
laikomi Sie atvejai (tai pavyzdys, bet sgrasas néra baigtinis):
Zmoniy, vaiky arba gyviiny gabenimas jrenginiu; vaziavimas
jrenginiu; jrenginio naudojimas kroviniams traukti arba stumti;
irenginio naudojimas ne Zolés tipo augalams pjauti.

PASTABA: Kad Zolés pjovimo robotas veikty, privaloma
isigyti prenumeratagirji priklauso nuo reikalingy duomeny
kiekio.

1.3. SIMBOLIAI IR PLOKSTELES

DEMESIO:
Pries paleisdami gaminj veikti, perskaitykite
naudotojo instrukcijas.

DEMESIO:

Objekty iskritimo ir atsitrenkimo j kiing
pavojus.

Laikykités saugaus atstumo nuo jrenginio
jam veikiant.

DEMESIO:

Nekiskite ranky ar pédy j pjovimo jtaiso
ertmés vidy.

ISimkite iSjungimo jtaisg pries atlikdami
darbus jrenginyje arba pries jj keldami.
DEMESIO:

Nekiskite ranky ar pédy j pjovimo jtaiso
ertmeés vidy.

Nelipkite j jrenginj.

DRAUDIMAS:

|sitikinkite, kad jrenginiui veikiant darbo
zonoje néra asmeny (ypac¢ vaiky, vyresniy
arba nejgaliy asmeny) ir naminiy gyviny.
Kaijrenginys veikia, vaikus, naminius gyviinus
ir kitus asmenis laikykite saugiu atstumu.
DRAUDIMAS:

Irenginiui valyti arba plauti nenaudokite
auksto slégio valytuvy.

akumuliatoriumi (Zolés pjovimo robotas) arba
per specialy maitinimo blokg (jkrovimo bazé
ir nuorodiné stotis).

Naudokite originaly maitinimo Saltinj,
kurio specifikacijos nurodytos vardinéje
ploksteléje.

: lll izoliacijos klasés prietaisas, maitinamas
D0C

Nuolatinés srovés maitinimo $altinio simbolis.

Apsaugos nuo kietyjy daleliy ir vandens
patekimo laipsnis.



Elektrosir nuorodinésjrangos atliekos, kurios
turi buti pristatytos j atitinkamas perdirbimo
ir Salinimo jmones.

Garantuotas garso galios lygis

1.4. 2OI:ES PJOVIMO ROBOTO SUSTABDYMAS
IR ISJUNGIMAS SAUGIOMIS SALYGOMIS

|PAREIGOJIMAS:

Pries bet kokius valymo, gabenimo ir priezii-
ros darbus, visada iSjunkite Zolés pjovimo
robotg saugiomis sglygomis.

1. Paspauskite mygtuka ,STOP“ ( 1.A pav.), kad
sustabdytuméte Zolés pjovimo robota saugiomis
salygomis ir atidarykite apsauginj dangtj ( 1.B pav.).

2. Spauskite iSjungimo mygtuka ( 1.E pav.) kelias sekundes
ir palaukite, kol uzges to paties mygtuko Sviesos diodas.

3. Tikuzgesus Sviesos diodui ( 1.E pav.), IStraukite apsauginj
raktg ( 1.D pav.), kad iSjungtuméte Zolés pjovimo robotg
saugiomis sglygomis.

4. Uzdarykite apsauginj dangtj ( 1.B pav.).

5. Zolés pjovimo robotas sustabdomas arba igjungiamas
saugiomis sglygomis.

2. INSTALIAVIMAS

DEMESIO:
Nekeiskite, neperdirbkite, neapeikite ir nepa-
Salinkite sumontuoty saugos jtaisy.

PASTABA: Deél iSsamesniy paaiskinimy apie gaminio
montavima kreipkités j ,STIGA" pardavimo atstova.

MONTAVIMO KOMPONENTAI ( 3 pav.)

(A) [krovimo bazé, (B) |krovimo bazés maitinimo blokas, (C)
Palydoviné nuorodiné stotis, (D) |krovimo bazés tvirtinimo
varztai, (E) Laikiklis atskiram palydovinés nuorodineés stoties
montavimui, (F) Maitinimo blokas atskiram palydovinés
nuorodinés stoties montavimui (pasirenkama), (G) nuo 5 m
iki 15 m ilgintuvo laidai (nepridétas), (H) Mobilusis jrenginys
(nepridétas).

2.1. MONTAVIMO REIKALAVIMY PATIKRA
2.1.1. SODO PATIKRA:

* Patikrinkite sodo biikle, kad nustatytumete virtualiasribas,
kligtis ir vengtinas zonas.

* |Slyginkite Zeme taip, kad po lietaus nesusidaryty purvo
balos.

2.1.2. PATIKROS MONTUOJANT |[KROVIMO BAZE,
MAITINIMO BLOKA IR PALYDOVINE NUORODINE
STOT]:

ELEKTROS PAVOJUS:
A Reikia turéti elektros lizda, atitinkantj Salyje

taikomus susijusius jstatymus.

ELEKTROS PAVOJUS:

Tiekiama grandiné turi biti apsaugota
skirtumine rele (RCD), kurios suaktyvinimo
srové ne didesné nei 30 mA.

ELEKTROS PAVOJUS:

A Nejunkite maitinimo bloko prie elektros lizdo,
jei kiStukas arba laidas yra pazeisti.
Nejunkite ir nelieskite pazeisto laido pirmiau-
sia jo neisjunge i$ elektros tinklo.

Jeilaidas bus pazeistas, galima prisiliesti prie
daliy, kuriomis teka jtampa.

1. Vejos kraste paruoskite plok$c¢ig zong jkrovimo bazei
pastatyti. |krovimo bazé turi bati jrengta tokioje vietoje,
kurig gali pasiekti palydovo signalas, geriausia tokioje
sodo vietoje, kur pilnai matomas dangus.

2. Priesaisjkrovimo baze esancioje zonoje turi bati maziausiai
2m plo¢io ir maziausiai 3 milgio pavirsius be jokiy klitciy.

3. Tuomet, jei i$ jkrovimo bazés montavimo vietos néra
visiSkai gerai matomas dangus, palydovine nuorodine
stotj reikia sumontuoti kitoje vietoje

PASTABA: Dangus laikomas visiSkai matomu tuomet,
kai jis laisvas maziausiai 120 laipsniy kampu visomis
kryptimis.

DEMESIO:
Maitinimo laidas, maitinimo blokas, ilgintuvas

ir bet kuris kitas gaminiui nepriklausantis
elektros laidas turi likti pjovimo zonos iSoréje,
kad bty toliau nuo pavojingy judanéiy daliy
ir bati iSvengta zalos laidams, galintiems
susiliesti su dalimis, kuriomis teka jtampa.

4. Paruoskite maitinimo bloko montavimo zong taip, kad
jokios atmosferos salygos nepermerkty jo vandeniu.
Geriausiamontuoti uzdarame skyriuje, apsaugotame nuo
blogy oro salyguy, kurio vieta nebuty lengvai pasiekiama
pasaliniams asmenims.

2.1.3. VIRTUALIY RIBY NUSTATYMO PATIKROS:

1. Patikrinkite, ar didZiausias darbo zonos $laitas néra
mazesnis arba lygus 45 % arba 50 %, atsizvelgiant |
modelj (zr.7 skirsn. TECHNINIAIDUOMENYS).Norédami
nustatytivirtualias ribas, laikykités taisykliy, pateikty 4 pav.

DEMESIO:
Robotasgalipjautipavirsius, kuriymaksimalus
Slaitas 45 % arba 50 %, atsizvelgiant j modelj.

Jei nebus laikomasi instrukcijy, robotas gali
paslysti ir iSvaziuoti i$ darbo zonos

DEMESIO:

Zonos su didesniais nuolydzZiais, nei yra
leistina, negali buti pjaunamos. |renkite
virtualigriba pries Slaitg pjovimui nejtraukdami
tos zonos pievos.

2. Patikrinkite visg darbo pavirSiy: jvertinkite kliatis ir
zonas, kuriy nereikia jtraukti j darbo zong, kurios turi bati
uzprogramuotos kaip vengtinos zonos.



2.2. DARBO ZONY APTVERIMO IR PEREJIMO

A\

MARSRUTY KRITERIJAI

. Jei tame paciame vejos lygyje yra grindinys arba takelis,

virtuali riba gali sutapti su grindinio riba ( 5.A pav.).

. Jeiyrabaseinas, tvenkinys ar griovys, virtuali riba turi bati

uzprogramuota maziausiai 1 metro atstumu. Jeibaseinas,
tvenkinys ar griovys yra $laito apacioje, virtualiriba turi bati
uzprogramuota maziausiai 1,5 metro atstumu (5.B pav.).

. Jeiyramedziy su iSsikiSusiomis $aknimis, virtuali riba turi

buti uzprogramuota taip, kad baty iSvengta Zolés pjovimo
roboto judéjimo ant nevientisy pavirsiy ( 5.C pav.).

. Virtualiriba turi buti uzprogramuota taip, kad Zolés pjovimo

robotas iSlaikyty maziausiai 30 cm atstuma nuo Zvyruoty
ar akmenuoty zony ( 5.D pav.).

. Jeiyrazony su $laitu, laikykités nurodymy, pateikty 2.1.3.

skirsn.

. Jei yra istisiniy konstrukciniy elementy (sieny, uztvary,

gyvatvoriy irt.t.), kuriy aukstis didesnis nei 50 cm, virtuali
tvora turi buti uzprogramuota maziausiai 40 cm atstumu
nuo jy ( 5.E pav.).

. Visais kitais atvejais, virtuali riba privalo atitikti maZiausiai

30 cm atstumg tarp Zolés pjovimo roboto ir klidties
(5.F pav.).

. Tuomet, jei klititys viena nuo kitos yra maziau nei 150

cm atstumu, aptverkite jas kaip vieng kliatj, iSlaikydami
pirmiau nurodytus atstumus ( 5.G pav.).

|SPEJIMAS:

Darbo zona ir paprastai zonos, kuriose zolés
pjovimo robotas gali narsyti, turi biti aptvertos
nepereinamu uztvaru.

2.2.1. SIAURI PRAEJIMAI

1.

2.

Jei yra siaury praéjimy, atstumas tarp dviejy skirtingy
virtualiy riby turi bati Z =2 m ( 6.A pav.).

Jei praéjimo atstumas tarp virtualiy riby bty <2 m, uz
siauros vietos esanti teritorijos dalis ( 6.A pav.) negali
bati automatiskai pasiekiama zolés pjovimo roboto. Siuo
atveju, reikia uzprogramuoti dvi atskiras virtualias pjovimo
zonas (6.B pav.)irsujungtijas virtualiu praéjimokeliu (6.C
pav.). Zr. i§samy vadova.

2.2.2. PEREJIMO MARSRUTAI

Sodo zonos, tarp kuriy yra nepjaunamy zony, turi baiti sujungtos
peréjimo marSrutais. Pragjimo marsrutai turi atitikti didZiausig
20 % nuolydzio ribg.

1.

IS galimy praéjimy nustatykite lengviausig peréjimo
marsrutg, su kuriuo bty galima iSlaikyti didesnj atstumag
nuo bet kokiy klia¢iy ir jis nesikirsty su zonomis, paprastai
skirtomis statyti, vazinéti automobiliams arba ten, kur
vaiksto daug Zzmoniy.

. Praéjimo kelias apima manevravimo zong, esancig 1 m

i desine ir 1 m j kaire nuo uzregistruoto kelio ( 7.A pav.).
Bdtina laikytis toliau nurodyty maziausiy atstumy tarp
manevravimo vietos ir jvairiy sodo elementy: 30 cm
atstumu nuo kliG¢iy, apriboty virtualiais perimetrais arba
nepjovimozonomis (7.B pav.), 30 cmatstumu nuofiksuoty
neapriboty klit¢iy arba istisiniy konstrukciniy elementy
(7.C pav.), 1 m atstumu nuo viesyjy keliy ( 7.D pav.),
1 m atstumu nuo baseiny ( 7.E pav.), 1 m atstumu nuo
pésciyjy taky ( 7.F pav.), 1 m atstumu nuo uoly ar staciy
$laity ( 7.G pav.).

3. Jei yra siaury praéjimy, kuriuose negalima laikytis

pirmiau nurodyty atstumy, praéjimas turi bati atitvertas
nepervaziuojamais barjerais, jei jy dar néra.

PASTABA: Peréjimo marsrutai, uzfiksuoti siauruose
praéjimuose, gali buti netinkamai priimami palydovinio
signalo, o tai gali turéti jtakos Zolés pjovimo roboto
veikimo tikslumui.

2.

> BB B

3. KOMPONENTY MONTAVIMAS

ELEKTROS PAVOJUS:

Naudokite tik gamintojo tiekiama akumuliato-
riaus jkroviklj ir maitinimo bloka. Naudojant
netinkamai, gali nutrenkti elektra ir (arba)
gali perkaisti.

|SPEJIMAS:

Ranky jsipjovimo pavojus.

Dévékite apsaugines pirstines, kad iSvengtu-
méte pavojaus jsipjauti rankas.

|SPEJIMAS:

Dulkiy patekimo j akis pavojus.

Dévékite apsauginius akinius, kad iSvengtu-
méte dulkiy patekimo j akis pavojaus.
ELEKTROS PAVOJUS:

Prijunkite elektros tiekima tik baige visus
montavimo darbus.Jeireikia, montavimo metu
iSjunkite pagrindinj elektros tiekima.

2.3.1. |KROVIMO BAZES MONTAVIMAS

|krovimo bazé gali biti sumontuota darbo zonoje arba prie
jos peréjimo marsrutu prijungtoje zonoje.

—_

. Patikrinkite montavimo reikalavimus, kaip nurodyta 2.1.2.
skirsn.

. Jeireikia paruosti Zeme taip, kad jkrovimo bazés pavir§ius
( 8.L pav.) bty viename lygyje su pieva, zemé turi bati
visiSkai lygi ir kompaktiska taip, kad jkrovimo bazés
platforma nesideformuoty.

. Pritvirtinkite jkrovimo baze (8.L pav.) prie grindy tvirtinimo
varztais ( 8.M pav.).

. Patikrinkite, ar palydoviné nuorodiné stotis ( 8.A pav.) yra
prijungta prie jkrovimo bazés jos jungtimi.

. Prijunkite maitinimo bloka prie jkrovimo bazés ir prisukite
jungtj.

. Prijunkite maitinimo kistuka prie elektros lizdo.

. Patikrinkite, ar tuomet, kai Zolés pjovimo robotas néra
ikrovimo bazéje, lemputé jkrovimo bazéje ( 8.N pav.)
dega (zr. 3.3 skirsn.).

2.3.2. PALYDOVINES NUORODINES STOTIES

MONAVIMAS

Palydoviné nuorodiné stotis ( 8.A pav.) privalo biti po
visiskai matomu dangumi. Ji tiekiama su jkrovimo baze ir yra
sumontuota po apsauginiu danggéiu ( 8.C pav.).

Tuomet, jei jkrovimo bazé (8.L pav.) néra pastatyta toje zonoje,
kur yra visiSkai matomas dangus, reikia iSimti palydovine
nuoroding stotj ( 8.A pav.) i$ jkrovimo bazés ir sumontuoti jg
tokioje zonoje, kur visikai matytysi dangus. Dangus laikomas
visiSkai matomu tuomet, kaijis laisvas maziausiai 120 laipsniy
kampu visomis kryptimis.

ISsamiame vadove zilrékite, kaip atskirai sumontuoti
palydoving nuoroding stotj.



ISPEJIMAS:

Saugumui uztikrinti, palydovinés nuorodinés
stoties niekada negalima pajudinti
uzprogramavus virtualias ribas, peréjimo
mars$rutus ir vengtinas zonas. Zolés pjovimo
robotas gali iSeiti uz uzprogramuotos darbo

zonos. Jei nuorodiné stotis bus patraukta,
reikés perprogramuoti i§ naujo.

2.3.3. ZOLES PJOVIMO ROBOTO |KROVIMAS
SUMONTAVUS

Prie$ naudodami gaminj pirma karta, jkraukite
akumuliatorius maziausiai 2 valandas.

2.4. VIRTUALIY RIBY, PEREJIMO MARSRUTY IR
VENGTINY ZONY PROGRAMAVIMAS

Virtualiy riby, peréjimo marSruty ir vengtiny zony
programavimas atliekamas naudojant atitinkamas proceduras
su vedliu, pateiktas PROGRAMELEJE ,STIGA.GO“.
Procediros metu praSoma Zolés judéjimo robotg nukreipti
rankiniu bldu, einant Salia jo pagal bendruosius kriterijus,
pateiktus 2.2 skirsn.

|SPEJIMAS:
Darbo zona arba jrenginio peréjimui naudoti

marsSrutai turi bati nustatyti taip, kad
neapimty viesy erdviy, paprastai masinoms
statyti ar vazinéti skirty zony arba ten, kur
daznai vaikSto zmonés, kad buty iSvengta
Zzalos asmenims, daiktams arba transporto
priemoniy avarijy.

|SPEJIMAS:
Savo saugumui uztikrinti ir norédamas
apsaugoti asmenis, gyviinus arba daiktus

nuo zalos, operatorius privalo i§ anksto
iSmanyti zona, kurioje Zolés pjovimo robotas
nukreipiamas rankiniu budu.

Nukreipdami robotg eikite atsargiai, kad
nenukristuméte.

|SPEJIMAS:

Darbo zona ir paprastai zonos, kuriose zolés
pjovimo robotas gali narsyti, turi biti aptvertos
nepereinamu uztvaru.

Pritaikykite uztvarus arba stebékite Zolés
pjovimo robota jam veikiant.

3. VEIKIMAS

3.1. ZOLES PJOVIMO ROBOTO RANKINIS
VEIKIMAS

Zolés pjovimo robotas gali biiti naudojamas neatlikus darbo
laiko programavimo. Siame rezime Zoles pjovimo robotas
atlieka darbo ciklg, griZta j jkrovimo bazeg ir lieka iki sekancio
rankinio paleidimo.

Norint naudoti jrenginj Siuo budu, bet kokiu atveju, reikia
uzprogramuotivirtualiasribas, peréjimo marsrutusirvengtinas
zonas (zr. 2.4 skirsn.)

1. Palikite Zolés pjovimo robotg jkrovimo bazéje arba
montavimo perimetro viduje.

. Paspauskite mygtuka,,STOP“(1.Apav.), kadatidarytumeéte
dangtj(1.Bpav.)irpasiektumete valdymo pultg ( 1.C pav.).

. Paspauskite mygtuka ,ON/OFF“ ( 1.E pav.) 5 sekundes,
kad jjungtuméte Zolés pjovimo robota.

. Spauskite mygtuka ,REZIMO PASIRINKIMAS*(1.F pav.),
kol pradés mirkseéti viena piktograma ,VIENAS DARBO
CIKLAS* (1.L pav.).

. Paspauskite mygtukg ,PATVIRTINTI* ( 1.G pav.).
Piktograma (1.L pav.) pradeda degtinuolat, kad patvirtinty
veiksma.

. Uzdarykite dangtj ( 1.B pav.). Zolés pjovimo robotas
pradeés dirbti.

PASTABA. Sis rezimas gali negarantuoti tinkamos sodo
apréptiestiek pagalreikalinga laika, tiek pjovimo rezultato
vienoduma, ypa¢tada, jeisodoformanevienoda.Kad bty
pasiektas maksimalus Zolés pjovimo roboto efektyvumas,
rekomenduojama vadovautis darbo laiko programavimu.

3.

2. ZOLES PJOVIMO ROBOTE ESANCIY
KOMANDY APRASYMAS

Komandy, indikatoriy ir jy funkcijos sarasas:

Mygtukas ,STOP“ ( 1.A pav.): skirtas saugiai sustabdyti
Zolés pjovimo robota.

LAPSAUGINIS RAKTAS(1.D pav.):skirtas saugiaii$jungti
Zolés pjovimo robota.

Mygtukas ,ON/OFF*“ ( 1.E pav.): skirtas jjungti ir i§jungti
Zolés pjovimo robotg bei atstatyti pavojaus signalus.
Mygtukas ,REZIMO PASIRINKIMAS® ( 1.F pav.): skirtas
pasirinkti Zolés pjovimo roboto darbo rezima ir jjungti
grizima j jkrovimo baze.

Mygtukas ,PATVIRTINTI“ ( 1.G pav.): skirtas patvirtinti
nustatytag darbo rezima.

Sviedianti piktograma ,SUPLANUOTA PROGRAMA*
( 1.1 pav.): skirta perziuréti suplanuotos programos
nustatyma.

Sviedianti piktograma ,VIENAS DARBO CIKLAS*
(1.L pav.): skirta perziréti vieno darbo ciklo nustatyma.
Sviedianti piktograma ,GR|ZIMAS | BAZE* ( 1.H pav.):
skirta perzilréti priverstino grjzimo j Zolés pjovimo roboto
ikrovimo baze nustatyma.

Mygtukas ,BLUETOOTH" ( 1.M pav.): naudoja tik
aptarnavimo centras diagnostikos veiksmams.
Sviegianti piktograma,,PAVOJAUS SIGNALAS“(1.Npav.):
skirta perzitréti pavojaus signalo bisenas.

Sviegianti piktograma ,AKUMULIATORIUS® ( 1.0 pav.):
skirta perzitréti akumuliatoriaus jkrovima.

PASTABA: ISsamesnj pirmiau iSvardyty valdikliy
aprasyma Zilrékite iSsamiame vadove.

3.

3. ]KROVIMO BAZES VEIKIMAS

|krovimo bazeé turi Svie¢ianciglempute (8.N pav.), kuriuzsidega
kaip nurodyta toliau:

Lemputeé iSjungta: jkrovimo bazei netiekiamas maitinimas
arba robotas yra bazéje.

Lemputé dega nuolat: Zolés pjovimo robotas néra
prijungtas prie jkrovimo bazés ir antenos signalas yra
tinkamai perduodamas.

Lemputé mirksi: jkrovimo bazé nératinkamaikonfigtruota
arba jkrovimo bazéje yra gedimas. Zr. i§samy vadova.



3.4. AKUMULIATORIAUS |[KROVIMAS

Su procedira ,AKUMULIATORIAUS |[KROVIMAS* galima
ikrauti Zolés pjovimo robota rankiniu budu.

1. Padekite Zolés pjovimo robotg ant jkrovimo bazes (9.R
pav.).

2. Stumkite Zolés pjovimo robotg ant jkrovimo bazeés tol,
kol jkrovimo jungtis uzsifiksuos ( 9.S pav.).

3. Paspauskite mygtuka ,STOP“ ( 9.A pav.), kad atidary-
tuméte dangtj (9.B pav.) ir pasiektuméte valdymo pultg
(9.C pav.).

4. ljunkite Zolés pjovimo robotg mygtuku ,ON/OFF“ ( 9.E
pav.).

5. Sviegianti piktograma ,AKUMULIATORIUS* (9.0 pav.)

mirksimélynaspalva, Zolés pjovimo robotas jkraunamas.

UZdarykite dangtj ( 9.B pav.).

Palikite Zolés pjovimo robota jkrauti bent laika, nurody-

tg 2.3.3. skirsn.

No

PASTABA: Akumuliatoriy jkrauti prie$ sandéliuojant ziema
reikia taip, kaip nurodyta 4.3 skirsn.

3.5. PJOVIMO AUKSCIO REGULIAVIMAS

Norédami sureguliuoti pjovimo aukstj, vadovaukités
PROGRAMELEJE pateikta procedira su vedliu.

A\

PASTABA: Zolés pjovimo roboto nupjautos Zolés dalies
ilgis neturi virSyti 10 mm.

|SPEJIMAS:
nelieskite pjovimo jrenginio tuomet, kai
reguliuojamas pjovimo aukstis.

4. TECHNINE PRIEZIURA

|SPEJIMAS:
Naudokite tik originalias atsargines detales.

|SPEJIMAS:
Nekeiskite, neperdirbkite, neapeikite ir
nepasalinkite sumontuoty saugos jtaisy.

ISPEJIMAS:

Ranky jsipjovimo pavojus.
Dévékite apsaugines pirstines, kad
iSvengtuméte pavojaus jsipjauti rankas.
|SPEJIMAS:
Dulkiy patekimo j akis pavojus.
Dévékite apsauginius akinius, kad
iSvengtumeéte dulkiy patekimo j akis pavojaus.
DEMESIO:
Jei bus naudojama per daug vandens, jis
gali prasiskverbti ir sugadinti elektrinius
komponentus.

DRAUDIMAS:
Nenaudokite suslégto vandens sroviy.

DRAUDIMAS:

Kad nepataisomainesugadintuméte elektriniy
ir elektroniniy komponenty, nemerkite dalies
arba viso Zolés pjovimo roboto j vandeni.
DRAUDIMAS:

Neplaukite vidiniy roboto daliy, kad
nesugadintuméte elektroniniy ir elektriniy
komponenty.

DRAUDIMAS:

Nenaudokite tirpikliy arba benzino, kad
nesugadintuméte dazyty pavirsiy ir plastikiniy
komponenty.

0 Y VO

4.1. PLANINE PRIEZIURA

Kad geriau veikty ir tarnauty ilgiau, batinai gaminj reguliariai
valykite ir pakeiskite susidévéjusias dalis.

Atlikite veiksmus lenteléje nurodytu daznumu.

DAZNIS
Kas savaite

KOMPONENTAS
Peilis

VEIKSMO TIPAS
Nuvalykite ir patikrinkite
peilio efektyvuma. (Zr. 4.2
skirsn.)

Jeigu peilis yra sulenktas
dél susitrenkimo arba

jei yra susidéveéjes,

ji pakeiskite. (Zr. 4.2
skirsn.)

|krovimo kontaktai | Nuvalykite ir pasalinkite
galimas oksidacijas. (Zr.
i§samy vadova)

Kas ménesj

Zolés pjovimo
robotas

1Svalykite. (Zr. i§samy
vadova)

|krovimo bazeé ir
maitinimo laidai

Patikrinkite susidévejima
ir buklés pablogeéjima,
jei reikia, pakeiskite. (Zr.
iSsamy vadova)

Pasibaigus pjovimo
sezonui arba kas
pusmetj, jei zolés
pjovimo robotas
nenaudojamas

Akumuliatorius

|kraukite akumuliatoriy
pries sandéliuodami.
(Zr. 4.3 skirsn.)

Kas metus arba
pasibaigus pjovimo
sezonui

Zolés pjovimo
robotas

Techninj aptarnavimag
atlikite jgaliotame
aptarnavimo centre.
(Zr. 4.1 skirsn.)

Reikia kas metus atlikti techning prieZiurg jgaliotame
aptarnavimo centre, kad Zolés pjovimo robotas islikty geros

veikimo buklés.

PASTABA: bet kokiems gedimams todél, kad nebuvo
atlikta metiné techniné patikra, nebus taikoma garantija.




4.2. PJOVIMO PEILIY KEITIMAS

1. ISjunkite Zolés pjovimo robotg saugiomis salygomis
(2r. 1.4 skirsn.).

2. Apverskite Zolés pjovimo robotg stengdamiesi nepazeisti
dengianciosios plokstés slankiojo danggéio.

3. Atverzkite tvirtinimo varztus ( 10.E pav.).

4. Pakeiskite pjovimo peiliukus ( 10.D pav.) ir tvirtinimo
varztus ( 10.E pav.).

5. Priverzkite tvirtinimo varztus ( 10.E pav.).

4.3. AKUMULIATORIAUS PRIEZIURA ZIEMA IR
SANDELIAVIMAS

1. Jkraukite akumuliatoriy vadovaudamiesiPROGRAMELE-
JE, kuri pasiekiama puslapyje ,Nustatymai“, pateiktomis
gairémis.

2. Nuvalykite Zolés pjovimo robotg (Zr.i§samy vadova).

3. Laikykite Zolés pjovimo robotg sausoje ir nuo $Saléio
apsaugotoje vietoje, jsitikindami, kad yra ijungtas.

PASTABA: ISsamesne informacija apie jkrovimo Ziemai
proceddirg Zitrékite iSsamiame vadove.

PASTABA: |krovimo registracija su programéléje pateikta
proceddra reikalinga tam, kad galioty akumuliatoriaus
garantija.

5. GABENIMAS, SANDELIAVIMAS
IR SALINIMAS

5.1. GABENIMAS

PASTABA: Sitloma naudoti gabenimui ilgus atstumus
skirta pakuote.

1. ISjunkite zolés pjovimo robotg saugiomis sglygomis
(2r. 1.4 skirsn.).

2. Nuvalykite Zolés pjovimo robotg (zr. iSsamy vadovg).

3. Pakelkite Zolés pjovimo robotg uz specialios rankenos
(11.D pav.) ir gabenkite jj stengdamiesi iSlaikyti pjovimo
peilj toli nuo kano.

5.2. LAIKYMAS

Zolés pjovimo robotas turi biti laikomas horizontalioje
padétyje, sausoje vietoje, apsaugotoje nuo ledo, po to, kai
busidvalytas irakumuliatorius jkrautas ziemai (Zr.4 sk.). ligais
neveikimo laikotarpiais atjunkite jkrovimo baze ir palydoving
nuoroding stotj nuo elektros tinklo.

5.3. SALINIMAS

|SPEJIMAS:
/'\ NorédamiiSimti akumuliatoriy i$ Zolés pjovimo
o

roboto, kreipkités j jgaliota aptarnavimo

4.4. AKUMULIATORIAUS PAKEITIMAS

Uz akumuliatoriaus pakeitima yra iSskirtinai atsakingas tik
,STIGA“ TECHNINIO APTARNAVIMO PERSONALAS.

Jei prireikty pakeisti akumuliatoriy, kreipkités j aptarnavimo
centrg arba j savo pardavimo atstova.

centra.

1. Salinkite gaminio pakuote tvariai, j tam skirtas surinkimo
talpyklas arba specialiuose jgaliotuose surinkimo
centruose.

2. Salinkite Zolés pjovimo robota vadovaudamiesi vietiniy
istatymy taisykliy reikalavimais.

3. Kadangi Zolés pjovimo robotas yra EEA| (elektros ir
elektroninés jrangos atliekoms) priskiriamos atliekos,
kreipkitésjspecialias institucijas dél perdirbimoir Salinimo.

4. Salinkite senus arba panaudotus akumuliatorius tvariai,
i tam skirtas surinkimo talpyklas arba specialiuose
igaliotuose surinkimo centruose.



6.
|SPEJIMAS:

PROBLEMY SPRENDIMAS

Sustabdykite Zolés pjovimo robota ir palikite jj saugiomis sglygomis (zr. 1.4 skirsn.).

Toliau pateikiamas bet kokiy sutrikimy, galin€iy pasitaikyti darbo etape, sarasas.

GEDIMAS

PRIEZASTYS

SPRENDIMAI

Nejprastas vibravimas. Zolés
pjovimo robotas kelia triuk§ma.

Pjovimo diskas arba peiliukai pazZeisti

Pakeiskite pazeistus komponentus (Zr. 4.2 skirsn.).

Pjovimo jtaisas uzblokuotas likuciais (juostomis,
virvémis, plastmases fragmentais ir t.t.).

Ijunkite Zolés pjovimo robotg saugiomis salygomis (zr. 1.4
skirsn.). Atblokuokite pjovimo peilj.

Zolés pjovimo roboto paleidimas jvyko esant
nenumatytoms kliGitims (nukritusioms $akoms,
pamirstiems objektams ir t.t.).

1$junkite Zolés pjovimo robota saugiomis salygomis (zr. 1.4
skirsn.). Pasalinkite kliltis ir paleiskite zolés pjovimo
robotg i$ naujo.

Elektrinio variklio avarija.

Pakeiskite variklj, kreipkités j aptarnavimo centrg.

Per auksta Zole.

Padidinkite pjovimo aukstj (r. 3.5 skirsn.).

Atlikite preliminary pjovima naudojant normalig Zoliapjove.

Zolés pjovimo robotas gerai
nepasistato j jkrovimo stotj.

Problemos su jkrovimo bazés antena.

Jei problema islieka, kreipkités j aptarnavimo centrg.

Dirvozemio jgriuvos prie jkrovimo bazés.

Atstatykite tinkama jkrovimo bazés padétj. (zr.2.3.1 skirsn.).

|krovimo bazé nebuvo teisingai sukalibruota
arba Salia bazés yra elektromagnetiniy trukdziy.

Pasaling trukdzio $altinj, programeéle sukalibruokite jkrovimo
baze. Zr.i§samy vadova.

|krovimo bazés lemputé nejsijungia
tuomet, kai robotas yra uz jkrovimo
bazés riby.

Neéra maitinimo jtampos arba jkrovimo bazéje
ivyko gedimas.

Patikrinkite taisyklingg prijungima prie maitinimo sroves
lizdo. Patikrinkite, ar maitinimo bloko jungiamasis laidas
yra sveikas.

|krovimo bazés lemputé mirksi.

Ivyko jkrovimo bazés gedimas. Zr.i$samyvadova.

ISjunkite jkrovimo bazés maitinima ir tiekite maitinimg i$
naujo po keliy minuciy. Jei problema islieka, kreipkités |
aptarnavimo centrg.

|krovimo bazé néra teisingai konfigtruota.

Programeéle konfigiiruokite jkrovimo baze. Zr. i§samy
vadova.

Klaviaturoje dega jspéjamoji
piktograma

Nurodo sutrikimo / gedimo salygas.

ISsamesnés informacijos ieskokite programéléje arba
ZiOrékite iSsamy vadova

Zolés pjovimo robotas laikinai
sustoja darbo zonoje

Silpnas GPS signalas

Jei problema islieka, kreipkités j aptarnavimo centrg




7.

TECHNINIAI DUOMENYS

SPECIFIKACIJOS

TIPAS: SRSA01 (Zr. gaminio
etikete)

TIPAS: SRBAO1 (zr. gaminio
etikete)

Matmenys (I X A X P)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Priklauso nuo modelio: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)

Priklauso nuo modelio: 12,7 [kg]; 13,4 [kg];

Zolés pjovimo roboto svoris (Paklaida +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (*)

(Paklaida +/-0,1 [kg])
Pjovimo aukstis (min.-maks.) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Peiliuko skersmuo 180 [mm] 260 [mm]
Pjovimo greitis 2850+/-50 [aps./min.] 2400+/-50 [aps./min.]

. 22 [m/min.] Priklauso nuo modelio: 24 [m/min]; 28 [m/
Judéjimo greitis M,
min] (*)

Maksimalus $laitas 45% 50%
Maksimalus $laitas iSilgai perimetro 20%
Pjovimo sistemos tipas 4 sukiojami pjovimo peiliukai | 6 sukiojami pjovimo peiliukai
Pjovimo jtaiso kodas 322104105/0

Pamatuotas garso galios lygis 57 [dB] (A) Priklauso nuo mocéil;o(:géi [dB] (A); 60 [dB]
Triuksmo emisijos paklaida, KWA 147 [dB (A) Priklauso nuo "[‘ggﬂ'f\’; 0(;?6 [dB] (A); 0,65
Garantuotas garso galios lygis 59 [dB] (A) Priklauso nuo mocéil)m(:*? [dB] (A); 60 [dB]
Operatoriaus ausiai tenkantis garso lygis 46,3 [dB] (A) Priklauso nuo 'T[‘ggﬂlg) 4(5’)‘2 [dB] (A); 48,6
Zolés pjovimo roboto IP Klasifikacija IPX5

|krovimo stoties IP klasifikacija IPX1

Maitinimo bloko IP klasifikacija P67

Zolés pjovimo roboto darbiné aplinkos temperattira 0-50

[°C]

|krovimo stoties darbiné aplinkos temperattra [°C] -10-50

Maitinimo bloko darbiné aplinkos temperattra [°C] -10-50

Darbo nadumas

Priklauso nuo modelio (*)

Priklauso nuo modelio (*)

Energijos tiekimas

|éjimas: 100-240 Vac, 1,2 A; I1$éjimas: 30
VDC,2A
Naudokite vieng i$ toliau pateikty originaliy
kody arba vélesnius atnaujinimus (kreipkités
i igaliotajj ,STIGA" atstova)
118204158/0 (ES)
118204161/0 (JK)
118204163/0 (CH)

Priklauso nuo modelio:
|éjimas: 200240 Vac, 0,8 A; I$éjimas: 30
VDC, 4 A
Naudokite vieng i$ toliau pateikty originaliy
kody arba vélesnius atnaujinimus (kreipkités
i igaliotajj ,STIGA" atstova)
118204159/0 (ES)
118204162/0 (JK)
118204164/0 (CH)
Arba
|éjimas: 100240 Vac, 1,2 A; I1$éjimas: 30
VDC,2A
Naudokite vieng i$ toliau pateikty originaliy
kody arba vélesnius atnaujinimus (kreipkités
i igaliotajj ,STIGA" atstova)
118204158/0 (ES)
118204161/0 (JK)
118204163/0 (CH)
)

Leidziami 30 VDC prailginimo kabeliai

Naudokite vieng i$ toliau pateikty originaliy kody arba vélesnius atnaujinimus (kreipkités j
igaliotajj ,STIGA® atstova)
Kodas: 1127-0010-01, ilgis 5 m
Kodas: 1127-0020-01, ilgis 15 m

Akumuliatoriaus modelis

Priklauso nuo modelio: 25,2V - 2 Ah; 25,2
V-2,5Ah;
25,2V -5Ah;252V -6 Ah (")

Priklauso nuo modelio: 25,2V - 5 Ah; 25,2
V - 2x5 Ah; 25,2V - 2x6 Ah (*)

|krovimo trukmé

Priklauso nuo modelio: 40 [min]; 60 [min]; 80

Priklauso nuo modelio: 150 [min]; 180

[min]; 150 [min] (*) [min] (*)

Darbo laikas Priklauso nuo modelio: 40_[min]; 60 [min]; 90 | Priklauso nuo modelio:_ 150 [min]; 270 [min];
[min]; 150 [min] (*) 330 [min] (*)

Rysys Bluetooth®", 4G, 3G, GSM

Nar$ymo technologija AGS, GNSS-RTK

(*) I5samesneés informacijos apie konkrety modelj rasite iSsamiame vadove, kurj galima rasti internete (zr. QR kodg pirmajame

Sios knygelés puslapyje).



LATVIESU - Instrukcijas tulkojums no originalvalodas

Pilna ekspluatacijas rokasgramata ir pieejama:
> timeklvietne stiga.com

> skenéjot QR kodu

> lietotne STIGA GO, kas pieejama App Store un Google Play

Download full manual
stiga.com

PIEZIME: $ajarokasgramata sniegtie noradijumiattiecas
uz visiem autonomu robotizétu plaujmasinu modeliem.
Attéli, ja nav precizéts, attiecas uz SRSA01 platformu.

PIEZIME: $aja rokasgramata ir ietverti pamatnoradijumi,
kas galvenokart attiecas uz dro$ibu. Lai nodroSinatu,
ka uzstadiSana tiek veikta pareizi, ir ripigi jaizlasa un
jaievero visi lietoSanas instrukcija ietvertie noradijumi
(skatit ieprieks).

1. DROSIBA

PIENAKUMS:

Uzmanigi izlasiet pirms
izmantosanas un glabajiet
to, lai to varetu izmantot ari
nakotne.

1.1. DROSA EKSPLUATACIJA

Apmaciba

a. Uzmanigi izlasiet noradijumus, apgus-
tiet komandas un maSinas pareizas
lietoSanas noteikumus.

b. Nekada gadijumanelaujietlietotmasinu
bérniem, personam ar fiziskiem, manu
organu vai garigiem traucéjumiem, ka
ari personam, kuru pieredze vai zina-
Sanas nav pietiekamas, vai kuras nav
izlasijusas So instrukciju. Vietéjie notei-
kumi var ierobezot operatora vecumu.

c. Operators vai lietotajs ir atbildigs par
negadijumiem vai apdraudéjumiem,
kas saistiti ar treSajam personam vai
treSo personu aprikojumu.

Sagatavosana

a. Parliecinieties, vai automatiska pe-
rimetra norobezoSanas sistéma ir
ieprogrammeéta pareizi un saskana ar
noradijumiem.

b. Periodiski parbaudiet zonu, kurmasina
tiek lietota, un novacietakmenus, zarus,
kabelus unjebkadus citus priekSmetus,
kas var traucét tas darbibu.

c. Periodiski veiciet asmenu, asmenu

bultskriivju un plausanas bloka vizualu
parbaudi, lai parliecinatos, ka tie nav
nodiluSivaibojati.Lai saglabatu masinas
ltdzsvaru, papariemnomainietnodiluSus
vai bojatus asmenus un bultskruves.

. Apkartmasinas darbibas zonaijaizvieto

bridinajuma zimes, ja to izmanto publis-
kas vai brivi pieejamas vietas. Uzzimém
jaizvieto 8ads teksts: “Uzmanibu! Au-
tomatiska plaujmasina! Turieties drosa
attalumanomasinas! Uzraugietbérnus!”.

1.1.1. DARBIBA
Vispareja informacija
a. Nedarbiniet masinu ar bojatiem aizsar-

giem vai ja droSibas ierices vai aizsargi
ir nonemti.

b. Rokas unkajas nedrikst likt tuvu vaizem

rotéjoSamdalam.Vienmérturieties prom
no izmesanas atveres.

c. Neaiztieciet masSinas kustigas dalas,

kameér tas nav pilniba apstajusas.

d. Ma8inas darbiba laika vienmeér valkajiet

stingrus apavus un garas bikses.

e. Nepaceliet vai neparvietojiet masinu,

kamér dzinéjs darbojas.

f. Nonemiet blokéSanas ierici no iekartas:

- Pirms Skérsla iznems$anas.

- Pirms masinas parbaudes, tirisanas
vai laboSanas;

- Sadursmes ar sve$kermenigadijuma,
lai parbauditu, vai madina nav bojata;

-Ja masdina sak spécigi vibrét, lai
parbauditu, vai nav bojajumu, pirms
atkartotas iedarbinasanas.

g. Neatstajiet ieslégtu masinu bez uz-

raudzibas majdzivnieku, bérnu vai citu
tuvuma esosu cilvéku klatbatné.




Tehniskaapkope unuzglabasana

a.

g.

Labipievelcietvisus uzgrieznus, bultskru-
ves un skrives, lai nodroSinatu masinas
droSu darbibu.

. BiezZiparbaudietrobotizétu plaujmasinu,

lai parliecinatos, vai ta nav nodilusi vai
bojata.

. DroSibas apsvérumu dé| ir janomaina

nodiluSas vai bojatas dalas.

. Parliecinieties, ka asmeni tiek nomaintti

tikai ar piemérotam rezerves dalam.

. Parliecinieties, vai akumulatori tiek

uzladéti, izmantojot pareizo razotaja
ieteikto akumulatoru ladétaju. Neparei-
za izmanto$ana var izraisit elektrisko
triecienu, parkarSanu vai akumulatora
kodiga elektrolita izlieSanos.

Elektrolita nopludes gadijuma nomaz-
gajiet ar udeni/neitralizéjosu lidzekli un
versieties piearsta, jatasnoklustacisu.c.
Masinas apkope javeic saskana ar ra-
zotaja noradijumiem.

AtI|ku5|e riski

Laiganizstradajums atbilst visam droSi-
bas prasibam, nepareizas uzstadisanas
un/vai neparedzétu situaciju dé| var ras-
ties papildu riski. Tadél ir nepiecieSams,
laiteritorija, kura darbojas izstradajums,
nebutu priekSmetu, cilvéku un dzivnieku,
turklat ir jainformé visas personas, kas
var pieklutdarbazonai, tai skaitaislaicigi,
par iespéjamam briesmam.

Pérkona negaisa gadijuma ar zibens
riskuunvispar, jairgaidamisliktilaikaps-
takli, ieteicams nelietot izstradajumu un
atslegt visas periférijas ierices no elek-
tribas tikla. Lai izmantotu izstradajumu,
atkartoti pievienojiet periférijas ierices
elektribas tiklam saskana ar rokasgra-
mata izklastitajiem noradijumiem.

1.2. IZSTRADAJUMA APRAKSTS

Robotizéta plaujmasina (2.A att.) ir paredzéeta automatiskai
zales plausanai darzos jebkura dienas vai nakts stunda.
Atkariba no dazadiem plaujamas virsmas raksturlielumiem,
robotizétu plaujmasinu var ieprogrammet ta, lai ta stradatu
vairakas zonas, kas norobezotas ar virtualu robezu un
savienotas ar virtualiem parvietoSanas celiem.

Darbalaikarobotizéta plaujmasina plaujzonu, kas norobezota
ar virtualu robezu (2.B att.). Kad robotizéta plaujmasina
atrodas virtualas robezas tuvuma (2.B att.) vai sastopas ar
Skersli (2.C att.), ta maina trajektoriju atbilstoSi izveletajai
navigacijas stratégijai.

Robotizéta plaujmasina automatiski veic plauSanu un parklaj
norobezotu zaliena dalu.

lerice darbojas, izmantojot satelita signalu, un prasa uzlades
bazes (2.F, 2.G att.) uzstadiSanu ar integrétu atsauces
satelitstaciju (3.C att.), kuru var uzstadit ari atseviski.
Robotizéta plaujmasina un atsauces satelitstacija sazinas
sava starpa, izmantojot 3G/4G modulus, kas aprikoti ar SIM
karti. Robotizétas plaujmasinas darbibas tehnologija balstitas
uz datu apmainu starp STIGA makoni unrobotu. Abonésanas
maksa ir obligata, lai robotizéta plaujmasina darbotos, un ta
ir atkariga no pieprasito datu apjoma. Produkta lietoSanai ir
nepiecieSama ari mobila ierice (viedtalrunis).

Plaujmasinas izmantoSana citiem mérkiem var but bistama
un var radit ievainojumus un/vai bojat mantu. Par nepareizu
izmantoSanu tiek uzskatits (tikai pieméralabad, saraksts nav
pilns): cilveku, bérnu vai dzivnieku parvadasana masina;
brauk$ana ar masinu; masinas izmantosana kravas vilkSanai
vai stum$anai; masinas izmanto$ana augu plausanai, kas
nav zale.

PIEZIME: Aboné&anas maksa ir obligata, lai robotizéta
plaujmasina darbotos, un ta ir atkariga no pieprasito
datu apjoma.

1.3. SIMBOLI UN ZIMES

UZMANIBU:
Pirms izstradajuma ieslégSanas izlasiet lie-
totaja instrukciju.

UZMANIBU:
Priek$metu izmesanas risks cilvéku virziena.
Turieties drosa attaluma no masinas, kameér
ta darbojas.

UZMANIBU:

Neievietojiet rokas vai kajas nodalijuma, kura
atrodas plausanas ierice.

Pirms darbu veik§anas masina vai pirms tas
pacel$anas nonemiet atslégSanas ierici.
UZMANIBU:

Neievietojiet rokas vai kajas nodalijuma, kura
atrodas plausanas ierice.

Nekapiet uz masinas.

AIZLIEGUMS:

Parliecinieties, ka, kamér masina darbojas,
darba zona nav cilvéku (Tpasi bérnu, vecaka
gadagajuma cilvéku vai invalidu) un maj-
dzivnieku.

Sekojiet tam, lai bérni, majas dzivnieki un
citas personas atrastos dro$a attaluma, kameér
masina darbojas.

AIZLIEGUMS:

Masinas tiriSanai vai mazgasanai neizmanto-
jiet augstspiediena mazgatajus.
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lerice ar lll izolacijas klasi, darbinama no

akumulatora (robotizéta plaujmasina) vai
izmantojot specialubaro$anas bloku (uzlades
D0C
I

baze un atsauces stacija).

Izmantojiet originalo baro$anas bloku, kura
raksturlielumi ir noraditi uz datu plaksnites.

Lidzstravas barosanas avota simbols.

Aizsardzibas pakape pret cietu dalipu un
udens ieklusanu.

Elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi,
kas nogadajami attiecigajos parstrades un
apglabasanas centros.

Garantétais skanas jaudas limenis

1.4. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS DROSA
APTURESANA UN IZSLEGSANA

PIENAKUMS:

Pirms jebkadu tiri$anas, transportéSanas vai
tehniskas apkopes darbu veikSanas vienmeér
drosaveidaizslédziet robotiz&étu plaujmasinu.

1. Nospiedietpogu“STOP”(1.Aatt.), laidroSa veida apturétu
robotizétu plaujmasinu un atvértu aizsargvaku (1.B att.).
2. Nospiediet izslegSanas pogu (1.E att.) uz dazam
sekundém un uzgaidiet, lidz izdziest pogas indikators.
3. Tikai péc indikatora (1.E att.) izslégSanas atvienojiet
droSibas atslégu (1.D att.), lai droSa veida izslégtu
robotizétu plaujmasinu.
. Aizveriet aizsargvaku (1.B att.).
. Robotizéta plaujmasinair apturéta vaiizslégtadrosa veida.

UZSTADISANA

UZMANIBU:
A Nekad nemodificéjiet, neizjauciet, neatslédziet

un nenonemiet uzstaditas drosibas ierices.

N o

PIEZIME: Lai iegitu papildinformaciju par izstradajuma
uzstadisanu, sazinieties ar STIGA dileri.

MONTAZAS DETALAS ( 3. att.)

(A) Uzlades baze, (B) Uzlades bazes barosanas bloks, (C)
Atsauces satelitstacija, (D) Uzlades bazes stiprinajuma
skrives, (E) Kronsteins atsauces satelitstacijas atseviskai
uzstadi$anai, (F) Baro$anas bloks atsauces satelitstacijas
atseviskai uzstadisanai (papildaprikojums), (G) 5mvai 15 m
pagarinajuma vads, (H) Mobila ierice (nav ieklauta).

2.1. UZSTADISANAS PRASIBU PARBAUDE
2.1.1. DARZA PARBAUDE:

¢ Parbaudiet darza stavokli, lai noteiktu virtualas robezas,
Skérs|us un izslédzamas zonas.

e lzlidziniet zemi ta, lai péc lietus neveidotos dublainas
pelkes.

2.1.2. PARBAUDES PIRMS UZLADES BAZES,
BAROSANAS BLOKA UN ATSAUCES
SATELITSTACIJAS UZSTADISANAS:

ELEKTRORISKS:
Ir jasagatavo kontaktligzda, kas atbilst valsti
spéeka esosajiem tiesibu aktiem.

ELEKTRORISKS:

Piegadatajai kédeijabutaizsargataiar diferen-
cialo slédzi (RCD), kas aktivizéjas pie stravas,
kas neparsniedz 30 mA.

ELEKTRORISKS:

NepieslédzietbaroSanas bloku kontaktligzdai,
ja kontaktdaksa vai kabelis ir bojats.
Nepiesledziet un nepieskarieties bojatam
kabelim, kamér tas nav atvienots no baro-
Sanas avota.

Bojata vada del jus varat nonakt saskaré ar
spriegumaktivam dalam.
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1. Sagatavojiet zaliena mala lidzenu laukumu, lai izvietotu
uzlades bazi. Uzlades baze jauzstada vieta, kuru var
sasniegtsatelitasignals, vélams darzazona, kura debesis
ir pilniba redzamas.

2. Zona iepretim uzlades bazei jabit vismaz 2 m platam un
vismaz 3 m gara, apgabalam bez Skérsliem.

3. Ja no uzlades bazes uzstadiSanas vietas debesis nav
pilniba redzamas, atsauces satelitstacija jauzstada
cita vieta.

PIEZIME:Tiek uzskatits, ka debesis ir pilnigi redzamas, ja
tas navaizsegtas vismaz 120 gradu lenkivisos virzienos.

UZMANIBU:
BaroSanas kabelim, barosanas blokam,

pagarinatajam un jebkuram citam elektribas
kabelim, kas neietilpstizstradajuma komplek-
ta, jaatrodas arpus plausanas zonas, lai tie
butu prom no bistamam kustigam dalam un
lai izvairitos no kabelu bojajumiem, kas var
nonakt saskaré ar spriegumaktivajam dalam.

4. Sagatavojiet baroSanas bloka uzstadisanas zonu ta, lai
ta nekados laika apstaklos nevarétu iegrimt adent. To ir
ieteicams uzstadit slegta nodalijuma, kas aizsargats no
atmosférasiedarbibas, tadavieta, kas nav viegli pieejama
nepiedero$am personam.



2.1.3. PARBAUDES, KAS VEICAMAS VIRTUALO
ROBEZU DEFINESANALI:

1. Parbaudiet, vai darba zonas maksimalais slipums ir
mazaks vai vienads ar 45% vai 50%, atkariba no modela
(skat. 7. par. TEHNISKIE DATI). Lai definétu virtualas
robezas, ieverojiet noteikumus, kas paraditi 4.

UZMANIBU:
Robots var plaut virsmas, kuru slipumu
neparsniedz 45% vai 50%, atkariba no modela.

Ja Sie noradijumi netiek ievéroti, robots var
izslidet un iziet no darba zonas

UZMANIBU:
Apgabalus, kuros virsmas slipums parsniedz
maksimalo pielaujamo robezvértibu, nevar

noplaut. Novietojiet virtualo robezu pirms
slipas zonas, izslédzot to no plaujamazaliena
apgabala.

2. Parbaudiet visu darba virsmu: noveértéjiet Skérslus un
zonas, kasjaizsleédzno darbazonas, kurasjaieprogrammé
ka zonas, no kuram jaizvairas.

2.2. DARBA ZONU UN PARVEIDOSANAS CELU
NOROBEZOSANAS KRITERIJI

1. Javiena limen ar zalienu ir virsma ar segumu vai celins,
virtuala robeza var sakrist ar seguma malu (5.A att.)

2. Virtuala robeza jaieprogrammé vismaz 1 metra attaluma
no peldbaseiniem, dikiem vai gravjiem. Ja baseins, dikis
vai gravis atrodas slipas virsmas mala, virtuala robeza
jaieprogrammé vismaz 1,5 metru attaluma (5.B att.)

3. Ja ir koki ar sakném virs zemes, virtuala robeza
japrogrammeé ta, lai robotizéta plaujmasina neparvietotos
pa nelidzenam virsmam (5.C att.)

4. Virtualajai robeZai jabut ieprogrammeétai ta, lai robotizéta
plaujmasina atrastos vismaz 30 cm attaluma no zonam
ar grants vai Skembu segumu (5.D att.)

5. Slipuapgabalugadijumaievérojiet2.1.3.par.noradijumus.

6. Ja ir vienlaidu konstrukcijas elementi (sienas, Zogi,
dzivzogi u.c.), kuru augstums parsniedz 50 cm, virtuala
robeza japrogrammé vismaz 40 cm attaluma no tiem
(5.E att.).

7. Visos paréjos gadijumos virtualajai robezai jaatrodas
vismaz 30 cm attaluma starp robotizéto plaujmasinu un
Skérsli (5.F att.).

8. Norobezojot 8kérslus, attalums starp kuriem ir mazaks
par 150 cm, norobeZojiet tos ka vienu Skeérsli, ievérojot
iepriek$ noraditos attalumus (5.G att.)

BRIDINAJUMS:
A Darba zona un vispar zonas, kuras robotizéta

plaujmasina var parvietoties, irjanorobezo ar
neparvaramu barjeru.

2.2.1. SAURAS EJAS

1. Sauru eju gadijuma attalumam starp divam virtualajam
robezam jabut Z=2 m (6.A att.).

2. Gadijuma, ja attalums starp virtualajam robezam ir <2 m,
teritorijas dala, kas atrodas aiz Sauras vietas (6.A att.) nav
sasniedzama robotizétai plaujmasinai automatiska veida.
Saja gadijuma ir japrogrammeé divas atsevikas virtualas
plauSanas zonas (6.B att.) un jasavieno tas ar virtualo
parvietoSanas celu (6.C att.). Skatiet pilnu rokasgramatu.

2.2.2. PARVIETOSANAS CELI
Darzazonas, starp kuramirapgabali, kas navjaplauj, jasavieno
ar parvietoSanas celiem. ParvietoSanas celu maksimalais
slipums nedrikst parsniegt 20%.

1. Starp iespéjamiem celiem nosakiet vienkar§ako
parvietoSanas celu, kas lauj saglabat vislielako distanci
no jebkadiem Skérsliemun kas neskérso apgabalus, kurus
parasti izmanto automasinu stavéSanai vai brauk$anai,
ka art kura nav cilvéku plismas.

2. Parvieto$anas cel$ ietver manevré$anas zonu, kas stiep-
jas 1 mpalabiun 1 mpakreisino registréta cela (7.A att.).
Jaievero Sadiminimalie attalumi starp manevréSanas zonu
un dazadiem darza elementiem: 30 cm no Skérsliem, kas
norobezoti ar virtualiem perimetriem vai zonam, kuras
nav paredzétas plausanai (7.B att.), 30 cm no fiksetiem
Skérsliem, kas nav norobezoti, vai vienlaidu konstrukci-
jas elementiem (7.C att.), 1 m no koplietoSanas celiem
(7.Datt.), 1 mnobaseiniem (7.E att.), 1 mno gajéju celiem
(7.F att.), 1 m no kraujam vai stavam nogazém (7.G att.).

3. Ja ir Sauras ejas, kuras iepriek§ minétos attalumus nav
iespéjams ievérot, eja ir janorobezo ar neskeérsojamam
barjeram, ja tadas vél nav uzstaditas.

PIEZIME: Parvieto$anas celi, kas registréti Sauras ejas,
var but ar nepietiekamu satelita signala uztverSanas
spéju, kas ietekmé robotizétas plaujmasinas darbibas
precizitati.

2.3. SASTAVDALU UZSTADISANA

ELEKTRORISKS:

Izmantojiet tikai Razotaja piegadato akumu-
latoru ladétaju un barosanas bloku. Nepie-
mérota izmantos$ana var izraisit elektro§oku
un/vai parkars§anu.

BRIDINAJUMS:

Roku sagrieSanas bistamiba.

Izmantojiet aizsargcimdus, lai izvairitos no
roku savainoSanas.

BRIDINAJUMS:

Putek|u nok|u$anas acis risks.

Izmantojiet aizsargbrilles, lai izvairitos no
puteklu noklasanas acis.

ELEKTRORISKS:

leslédziet elektribas padevi tikai pec visu
uzstadiSanas operaciju pabeigSanas. Ne-
piecieSamibas gadijuma uzstadiSanas laika
atsledziet galveno elektribas avotu.
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2.3.1. UZLADES BAZES UZSTADISANA

Uzlades bazi var uzstadit darba zonas mala vai zona, kas ar
to savienota ar parvietoSanas celu.
1. ParbaudietuzstadiSanas prasibas, kas minétas2.1.2.par.
2. NepiecieSamibas gadijuma sagatavojiet zemi ta, lai
uzlades bazes virsma (8.L att.) butu viena limeni ar
zalienu, zemei jabut pilnigi lldzenai un blivai, lai izvairitos
no uzlades bazes virsmas deformacijas.
3. Piestipriniet uzlades bazi (8.L att.) pie zemes, izmantojot
nostiprinatajskraves (8.M att.).
4. Parbaudiet, vaiatsauces satelitstacija (8.Aatt.) irsavienota
ar uzlades bazi, izmantojot attiecigo savienotaju.
5. Pievienojiet baroSanas bloku uzlades bazei un
pieskrivéjiet savienotaju.
6. PievienojietbaroSanas bloka kontaktdaksu pie elektribas
tikla rozetes.
7. Parbaudiet, vai, kamér robotizéta plaujmasina nav
uzlades baze, deg ladésanas bazes indikators (8.N att.)
(skat. 3.3. par.).

2.3.2. ATSAUCES SATELITSTACIJAS UZSTADISANA

Atsauces satelitstacijai (8.A att.) nepiecieSama pilniga
debesu redzamiba. Ta tiek piegadata kopa ar uzlades bazi
un ir uzstadita zem aizsargparsega ( 8.C att.).

Ja uzlades baze (8.L att.) nav novietota vieta, kur debesis ir
pilnibaredzamas, atsauces satelitstacija (8.A att.) irjanonem
no uzlades bazes un jauzstada zona, kura debesis ir pilniba
atklatas. Tiek uzskatits, ka debesis ir pilnigi redzamas, ja tas
nav aizsegtas vismaz 120 gradu lenki visos virzienos.
Skatiet pilnu rokasgramatu informacijai par atsauces
satelitstacijas atseviSku uzstadisanu.

BRIDINAJUMS:

Drosibas apsvérumu dél atsauces satelitsta-
ciju nekada gadijuma nedrikst parvietot pec
virtualo robezu, parvietoSanas celu un izsle-
dzamo zonu programmeésanas. Robotizéeta
plaujmasina var iziet arpus ieprogrammeétas
darba zonas. Ja atsauces stacija tiek parvie-
tota, programmeésana ir javeic no jauna.

2.3.3. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS UZSTADISANA
PEC UZSTADISANAS

Pirms izstradajuma pirmas izmanto$anas reizes uzladgjiet
akumulatorus vismaz 2 stundas.

2.4. VIRTUALO ROBEZU, PARVIETOSANAS CELU
UNIZSLEDZAMO ZONU PROGRAMMESANA

Virtualo robezu, parvietoSanas celu un izsledzamo zonu
programmésana tiek veikta, izmantojot attiecigos vednus
lietotné “STIGA.GO”. Procediras ietvaros robotizéta
plaujmasina ir manuali javada, ejot tai blakus saskana ar
visparéjiem kritérijiem, kas noraditi 2.2. par.

BRIDINAJUMS:

Darba zona vai celi, kurus masina izmanto
parvietosanai, ir jaieriko ta, lai tajos netiktu
ieklautas sabiedriskas vietas, zonas, kuras
parastiizmanto stavvietam, transportlidzeklu
kustibai, ka ari cilveku plusmas, lai izvairitos
no cilvéku traumésanas, mantas bojajumiem
vai negadijumiem ar transportlidzekliem.

BRIDINAJUMS:

Savas drosibas labad un, lai izvairitos no
cilveku vai dzivnieku traumésanas, ka art
mantas bojajumiem, operatoram vispirms ir
jaiepazist zona, kura robotizéta plaujmasina
tiek vadita manuali.

Vadot robotu, ejiet uzmanigi, lai nenokristu.

BRIDINAJUMS:

Darba zona un vispar zonas, kuras robotizéta
plaujmasina var parvietoties, irjanorobezo ar
neparvaramu barjeru.

Nodrosiniet, kanozogojums atbilst §im prasi-

bam, vai darbibas laika uzraugiet robotizetu
plaujmasinu.

3. DARBIBA

3.1. ROBOTIZETAS PLAUJMASINAS MANUALA
VADIBA

Robotizétu plaujmasinu var izmantot, neveicot darba grafika
programmeésanu. Saja rezima robotizéta plaujmasina veic
darba ciklu, atgriezas uzlades bazé un paliek taja ldz
nakamajai manualajai palai$anai.

Tomer, lai izmantotu iekartu $ada veida, ir jaieprogrammé
virtualas robezas, parvietosanas celi un zonas, no kuram
jaizvairas (skat. 2.4. par.).

1. Novietojiet robotizétu plaujmasinu uzlades bazé vai
jebkura gadijuma sistémas perimetra.

2. Nospiedietpogu“STOP”(1.Aatt.), laiatvértuvaku (1.Batt.)
un pieklatu vadibas konsolei (1.C att.).

3. Nospiediet pogu “ON/OFF” (1.E att.) un turiet to 5
sekundes, lai ieslégtu robotiz&étu plaujmasinu.

4. Spiedietpogu"REZIMAIZVELE" (1.Fatt.), Iidzsak mirgot
tikai ikona "VIENS DARBA CIKLS" (1.L att.).

5. Nospiedietpogu"APSTIPRINAT" (1.G att.) lkona (1.L att.)
iedegas nepartraukti, apstiprinot darbibu.

6. Aizveriet vaku (1.B att.) Robotizéta plaujmasina sak
darboties.

PIEZIME: &is rezims var negarantét pietiekamu darza
parklajumu gan attieciba uz nepiecieSamo laiku, gan
attieciba uz plausanas rezultatu vienmérigumu, it 1pasi,
jadarzamirneregularaforma.Lainodrosinatu robotizétas
plaujmasinas maksimalu darbibas efektivitati, iesakam
veikt darba grafika programmésanu.




3.2 ROBVOTIZETAS PLAUJMASINAS VADIBAS
IERICU APRAKSTS

Komandu, indikatoru un to funkciju saraksts:

¢ Poga“STOP”(1.Aatt.):izmanto robotizétas plaujmasinas
dro$ai apturéSanai.

o “DROSIBAS ATSLEGA” (1.D att.): izmanto robotizétas
plaujmasinas dro$ai izslégSanai.

¢ Poga “ON/OFF” (1.E att.): izmanto robotizétas plauj-
masinas ieslég$anai un izslégSanai, ka art trauksmes
signalu izslégsanai.

e Poga "REZIMA IZVELE" (1.F att.): izmanto, lai izvélétos
robotizétas plaujmasinas darbibas reZimu un piespiestu
atgriezties uzlades bazé.

e Poga "APSTIPRINAT" (1.G att.):izmanto, lai apstiprinatu
iestatito darbibas rezimu.

e Gaismas ikona “IEPLANOTA PROGRAMMA’ (1.l att.):
izmanto, lai paraditu ieplanotas programmasiestatijumus.

¢ Gaismasikona“VIENS DARBACIKLS”(1.L att.):izmanto,
lai paradttu viena darba cikla iestatijumus.

e Gaismas ikona “ATGRIEZTIES BAZE” (1.H att.):
izmanto, lai paraditu robotizétas plaujmasinas piespiedu
atgrieSanas uzlades bazé iestatijumu.

¢ Pogu“BLUETOOTH”(1.Matt.)izmanto tikai servisa centri
diagnostikas vajadzibam.

¢ Gaismasikona“TRAUKSME”(1.Natt.):izmantotrauksmes
stavoklu attéloSanai.

¢ Gaismas ikona “AKUMULATORS” (1.0 att.): izmanto, lai
paraditu akumulatora uzlades limeni.

3.5. PLAUSANAS AUGSTUMA REGULESANA

Lai noregulétu plausanas augstumu, izmantojiet lietotné
pieejamo vedni.

BRIDINAJUMS:
PlauSanas augstuma reguléSanas laika

nepieskarieties griezejiericei.

PIEZIME: Robotizétas plaujmasinas noplautas zales
dalas garums nedrikst parsniegt 10 mm.

4. TEHNISKA APKOPE

BRIDINAJUMS:
Izmantojiet tikai originalas rezerves dalas.

BRIDINAJUMS:

Nekad nemodificéjiet, neizjauciet, neatsle-
dziet un nenonemiet uzstaditas drosSibas
ierices.

BRIDINAJUMS:

Roku sagrieSanas bistamiba.

Izmantojiet aizsargcimdus, lai izvairitos no
roku savaino$anas.

BRIDINAJUMS:

Puteklu noklasanas acis risks.

Izmantojiet aizsargbrilles, lai izvairitos no

PIEZIME: lepriek$ uzskaitito vadibas organu apraksts ir
atrodams pilnaja rokasgramata.

3.3. UZLADES BAZES DARBIBA

Uzlades baze ir aprikota ar indikatorlampinu (8.N att.), kas

iedegas $ados gadijumos:

¢ Indikatorlampina izslégta: uzlades bazei netiek padota
strava vai robots atrodas baze.

¢ Indikatorlampina deg nepartraukti: robotizéta plaujmasina
nav savienota ar uzlades bazi un antenas signals tiek
pareizi parraidits.

¢ Indikatorlampinamirgo:uzlades bazeiriestatitanepareizi
vai uzlades baze ir bojata. Skatiet pilnu rokasgramatu.

3.4. AKUMULATORA UZLADE

Procedira “AKUMULATORA UZLADE” |auj manuali uzladat
robotizétu plaujmasinu.

1. Novietojiet robotizétu plaujmasinu uzlades baze
(9.R att.)

2. lebidiet robotizétu plaujmasinu uzlades bazeé, lai ie-
spraustu uzlades savienotaju (9.S att.).

3. Nospiediet pogu “STOP” (9.A att.), lai atvértu vaku
(9.B att.) un pieklutu vadibas konsolei (9.C att.).

4. leslédzietrobotizétu plaujmasinu,izmantojot pogu “ON/
OFF” (9.E att.).

5. Gaismas ikona “AKUMULATORS” (9.0 att.) mirgo zila
krasa, robotizéta plaujmasina tiek uzladéta.

6. Aizveriet vaku (9.B att.).

7. Atstajietrobotizétu plaujmasinu uzladéties vismaz tadu
laiku, kas noradits 2.3.3. par.

PIEZIME: Pirms ziemas uzglabasanas akumulators
jauzlade, ka noradits 4.3. par.

puteklu noklisanas acis.
UZMANIBU:

/!\
Parak liela Gdens daudzuma lietoSana var
izraisit to nokliSanu uz elektriskajam sastav-
dalam, sabojajot tas.
AIZLIEGUMS:
Neizmantojiet augstspiediena tdens mazga-
Sanas iekartas.
AIZLIEGUMS:
Lai izvairitos no elektrisko un elektronisko
komponentu neatgriezeniska bojajuma,
neiegremdéjiet (daléji vai pilnigi) robotizétu
plaujmasinu aden.
AIZLIEGUMS:
Nemazgajiet robotizétas plaujmasinas iek-
Séjas dalas, lai nesabojatu elektriskas un
elektroniskas sastavdalas.
® AIZLIEGUMS:

nesabojatu krasotas virsmas un plastmasas
elementus.

4.1. PLANOTA TEHNISKA APKOPE

Lai nodro$inatu labaku darbibu un ilgaku kalpos$anas laiku,
regulari tiriet izstradajumu un mainiet nodilusas detalas.

Veiciet darbus ar tabula noradito biezumu.



BIEZUMS

SASTAVDALA

APKOPES DARBU
VEIDS

Reizi nedéla

Asmens

Iztiriet un parbaudiet
asmens efektivitati.
(Skat. 4.2. att.)

Ja asmens deforméjas
trieciena dél vai, ja tas
ir nodilis, nomainiet to.
(Skat. 4.2. att.)

Uzlades kontakti

Iztiriet un novaciet
iespéjamas oksidésanas
pazimes. (Skatit pilnu
rokasgramatu)

Reizi ménest

Robotizéta
plaujmasina

Veiciet tirisanu. (Skatit
pilnu rokasgramatu)

Uzlades baze un
baro$anas vadi

Parbaudiet nodilumu
un bojajumus,
nepiecie$amibas
gadijuma nomainiet
tos. (Skatit pilnu
rokasgramatu)

Plausanas sezonas
beigas vai ik péc
sesiem ménesiem,
ja robotizéta
plaujmasina netiek
izmantota

Akumulators

Veiciet uzladi,
kas paredzéeta
pirms akumulatora
uzglabasanas.
(Skat. 4.3. att.)

Katru gadu vai
plausanas sezonas
beigas

Robotizéta
plaujmasina

Veiciet tehnisko apkopi
autorizétaja servisa
centra. (Skat. 4.1. att.)

Reizigadairjaveic tehniska apkope pilnvarotaja servisacentra,
lai uzturéetu robotizétas plaujmasinas labu darba stavokli.

PIEZIME: garantija neattiecas uz iespé&jamiem defektiem,
kas radasikgadéjas tehniskas apkopes neveikSanas dél.

4.2. PLAUSANAS ASMENU MAINA

1. Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4.par.).

2. Apgrieziet robotizetu plaujmasinu otradi, sekojot tam, lai
peldosais vaks netiktu sabojats.

3. Atskravéjiet nostiprinatajskraves (10.E att.)

4. Nomainiet plauSanas asmenus (10.D att.) un nostiprina-
tajskraves (10.E att.).

5. Pievelciet nostiprinatajskraves (10.E att.)

4.3. AKUMULATORA ZIEMAS APKOPE UN
UZGLABASANA

1. Uzladégjiet akumulatoru saskana ar lietotnes vedni, kas
atrodams lapa “lestatijumi”.

2. |ztiriet robotizétu plaujmasinu (skat. pilnu rokasgramatu).

3. Uzglabajiet robotizétu plaujmasinu sausa vieta, kas
pasargata no sala, parliecinoties, ka ta ir izslégta.

PIEZIME: Sikaku informaciju par ziemas uzlades
proceddru skatiet pilna rokasgramata.

PIEZIME: Lai akumulatora garantija bdtu spéka, ir
jaregistré uzlade, izmantojot lietotnes procedru.

4.4. AKUMULATORA MAINA

Akumulatora nomainu drikst veikt tikai STIGA TEHNISKA
ATBALSTA DIENESTA PERSONALS.

Ja akumulators irjanomaina, sazinieties ar tehniska atbalsta
dienestu vai tuvako izplatitaju.

5. TRANSPORTESANA, UZGLABA-
SANA UN UTILIZACIJA

5.1. TRANSPORTESANA

PIEZIME: Transportgjot lielos attalumos, iesakam
izmantot originalo iepakojumu.

1. Izsledziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4.par.).

2. Iztiriet robotizétu plaujmasinu (skat. pilnu rokasgramatu).

3. Robotizétas plaujmasinas pacelSanaiizmantojiet specialu
rokturi (11.D att.) unparvietojotto, turiet plausanas asmeni
prom no kermena.

5.2. UZGLABASANA

Robotizéta plaujmasinairjauzglabahorizontala stavoklisausa
vieta, kas aizsargata no sala, vispirms iztirot akumulatoru
un veicot ta uzladi, kas paredzéta pirms ziemas sezonas
(skat. 4. nod.). ligstoSas dikstaves laika atvienojiet uzlades
bazi un atsauces satelitstaciju no elektrotikla.

5.3. UTILIZACIJA

BRIDINAJUMS:
A Laiiznemtu akumulatoru no robotizétas plau-

jmasinas, sazinieties ar pilnvarotu tehniska
atbalsta centru.

1. Utilizgjiet izstradajuma iepakojumu videi draudziga
veida, izmantojot piemérotus savak$anas konteinerus
vai specialus atkritumu savaks$anas centrus.

2. Utilizejietrobotizétu plaujmasinu saskanaar vietéjo tiesibu
aktu prasibam.

3. Nemot véra to, ka robotizéta plaujmasina ir klasificéta
ka EEIA (elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi),
sazinieties ar piemérotu atkritumu parstrades un
utilizacijas uznemumu.

4. Utilizéjiet vecas vai nolietotas baterijas videi draudziga
veida, izmantojot piemérotus savak$anas konteinerus
vai specialus atkritumu savaks$anas centrus.



BRIDINAJUMS:

PROBLEMU NOVERSANA

Apturiet robotizétu plaujmasinu un uzstadiet to drosa stavokli (skat. 1.4. par.).

Zemak ir atrodams saraksts ar visam klumém, kas var rasties darba laika.

TRAUCEJUMS

CELONI

RISINAJUMI

Neparastas vibracijas. Troksni
robotizétas plaujmasinas darbibas
laika.

Bojats plausanas disks vai asmeni

Nomainiet bojatas sastavdalas (skat. 4.2. par.).

Plausanas ierice iespruda netirumos (lentés,
trosés, plastmasas dalas u.c.).

Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4. par.). Atbrivojiet plauSanas asmeni.

Robotizéta plaujmasina tika iedarbinata
neparedzéto skerslu klatbatné (nokritusi zari,
aizmirstas mantas u.c.).

Izslédziet robotizétu plaujmasinu drosa veida (skat.
1.4. par.). Iznemiet $kérslus un restartéjiet robotizétu
plaujmasinu.

Elektromotora avarija.

Nomainiet dzinéju, vérsieties tehniska atbalsta centra.

Zale ir parak augsta.

Palieliniet plausanas augstumu (skat. 3.5. par.).

Veiciet iepriek§&jo plausanu zona ar parastu plaujmasinu.

Robotizéta plaujmasina nevar
pareizi izvietoties uzlades stacija.

Problémas ar uzlades bazes antenu.

Ja probléma nepazid, sazinieties ar tehniska atbalsta
centru.

Zemes virsmas padzilinajums uzlades bazes
tuvuma.

Novietojiet uzlades bazipareiza stavoklr. (Skat.2.3.1.par.).

Uzlades baze nav pareizi kalibréta, vai art bazes
tuvuma ir elektromagnétiski traucéjumi.

Péc traucéjumu avota novérsanas kalibréjiet uzlades bazi,
izmantojot lietotni. Skatiet pilnu rokasgramatu.

Uzlades bazes indikatorlampina
iedegas, kameér robots nav uzlades
baze.

Netiek padota elektriska strava vai uzlades
bazes klume.

Parbaudiet, vai baro$anas avota kontaktdaksa ir savienota
pareizi. Parbaudiet baro$anas bloka savieno$anas kabela
integritati.

Uzlades bazes indikatorlampina
mirgo.

Konstatéta uzlades bazes klume. Skatiet pilnu
rokasgramatu.

Atvienojiet uzlades bazino stravas un péc dazam minttém
atkal pieslédziet to. Ja probléma nepazid, sazinieties ar
tehniska atbalsta centru.

Uzlades baze ir iestatita nepareizi.

Konfiguréjiet uzlades bazi, izmantojot lietotni. Skatiet pilnu
rokasgramatu.

pogu paneli deg bridinajuma ikona

Norada uz darbibas traucéjumiem/defektiem.

Lai iegltu plasaku informaciju, skatiet lietotni vai pilnu
rokasgramatu

Robotizéta plaujmasina Tslaicigi
apstajas darba zona

Vaj$ GPS signals

Ja probléma nepazid, sazinieties ar tehniska atbalsta
centru.




7. TEHNISKIE DATI

RAKSTURLIELUMI

TIPS: SRSA01 (skatit produkta
etiketi)

TIPS: SRBAO1 (skatit produkta
etiketi)

Izméri (PxAxD)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Atkarigs no modela: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)

Atkarigs no modela: 12,7 [kg]; 13,4 [kg];

Robotizétas plaujmasinas svars (Klada +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (*)
(Klada +/-0,1 [kg])
Plausanas augstums (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Asmens diametrs 180 [mm] 260 [mm]
Plau$anas atrums 2850+/-50 [apgr./min.] 2400+/-50 [apgr./min.]
- - 22 [m/min] Atkarigs no modela: 24 [m/min]; 28 [m/
ParvietoSanas atrums mfn] )
Maksimalais slipums 45% 50%
Maksimalais slipums garam perimetram 20%
Plausanas sistémas tips 4 grozamie plau$anas asmeni | 6 grozamie plau$anas asmeni
Plausanas ierices kods 322104105/0
Izméritais skanas jaudas limenis 57[dB](A) Atkarigs no mode(!Aa): (5})5 [dB] (A); 60 [dB]
Trokéna emisiju klada, KWA 1,47 [dB] (A) Atkarigs no modela: 0,5*6 [dB] (A); 0,65
[dB] (A) ()
Garantétais skanas jaudas limenis 59 [dB] (A) Atkarigs no mOd%:): f; [dB] (A); 60 [dB]
Trok&na limenis pie operatora auss 46,3 [dB] (A) Atkarigs no modela: 45;2 [dB] (A); 48,6
[dB] (A) ()
Robotizétas plaujmasinas IP klasifikacija IPX5
Uzlades stacijas IP klasifikacija IPX1
Baro$anas bloka IP klasifikacija P67
Robotizétas plaujmasinas darbavides temperattira 0+50
[°C]
Uzlades stacijas darba vides temperatira [°C] -10 + 50
Barosanas bloka darba vides temperatira [°C] -10 = 50

Darbspéja

Atkariba no modela (*)

Atkariba no modela (*)

Barosana

leeja: 100-240 Vac, 1,2 A; izeja: 30 V
mainstr; 2 A
Izmantojiet kadu no turpmak noraditajiem
originalajiem kodiem vai turpmakus
atjauninajumus (konsult&jieties ar pilnvaroto
STIGA izplatitaju)
118204158/0 (ES)
118204161/0 (APVIENOTA KARALISTE)
118204163/0 (SVEICE)

Atkarigs no modela:
leeja: 200-240 Vac, 0,8 A; izeja: 30 V
mainstr; 4 A
Izmantojiet kadu no turpmak noraditajiem
originalajiem kodiem vai turpmakus
atjauninajumus (konsultéjieties ar pilnvaroto
STIGA izplatitaju)
118204159/0 (ES)
118204162/0 (APVIENOTA KARALISTE)
118204164/0 (SVEICE)
Vai
leeja: 100-240 Vac, 1,2 A; izeja: 30 V
mainstr; 2 A
Izmantojiet kadu no turpmak noraditajiem
originalajiem kodiem vai turpmakus
atjauninajumus (konsultéjieties ar pilnvaroto
STIGA izplatitaju)
118204158/0 (ES)
118204161/0 (APVIENOTA KARALISTE)
118204163/0 (SVEICE)
)

Pielaujamie 30 V idzstr. pagarinajuma kabeli

Izmantojiet kadu no turpmak noraditajiem originalajiem kodiem vai turpmakus

atjauninajumus (konsult&jieties

ar pilnvaroto STIGA izplatitaju)

Kods: 1127-0010-01, garums 5 m

Kods: 1127-0020

-01, garums 15 m

Akumulatora modelis

Atkarigs no modela: 25,2V - 2Ah; 25,2V
- 2,5Ah;
25,2V - 5Ah; 25,2V - 6Ah (%)

Atkarigs no modela: 25,2V - 5Ah; 25,2V -
2x5Ah; 25,2V - 2x6Ah (*)

Uzlades laiks

Atkarigs no modela: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

Atkarigs no modela: 150 [min]; 180 [min] (*)

Darba laiks

Atkarigs no modela: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

Atkarigs no modela: 150 [min]; 270 [min];
330 [min] (*)

Savienojamiba

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigacijas tehnologija

AGS, GNSS-RTK

(*) Lai sanemtu plasaku informaciju par konkréto modeli, skatiet, lidzu, pilnu rokasgramatu, kas pieejama tieSsaisté (skatiet
QR kodu $is rokasgramatas pirmaja lappusé).




SLOVENSCINA - Prevod originalnih navodil

Celotni priroénik z navodili je na voljo:
> na spletni strani stiga.com

> s skeniranjem QR kode

> v aplikaciji STIGA.GO, na voljo v App Store in Google Play

Download full manual
stiga.com

OPOMBA:Navodilavtem priro¢niku veljajo za vse modele
samostojnih robotskih kosilnic. Slike se nanasajo na
platformo SRSAO01, ¢e ni drugace navedeno.

OPOMBA: Ta priro¢nik vsebuje osnovna navodila,
predvsem v zvezi z varnostjo. Za pravilno namestitev je
treba natanéno prebrati in upoStevati celotni priroénik z
navodili (glejte zgoraj).

1. VARNOST

OBVEZNOST:

Pred uporabo natancno
preberite in shranite za
poznejso uporabo.

1.1. VARNEDELOVNE PRAKSE

Usposabljanje
a. Natanéno preberlte navodila, seznanite
se s komandami in s pravilno uporabo
stroja.

b. Nikoli ne dovolite otrokom, osebam z
zmanijsanimi fizi€nimi, senzori¢nimi ali
duSevnimisposobnostmialipomanjka-
njem izkuSenj in znanja ter osebam, ki
ne poznajo teh navodil, da biuporabljali
stroj. Lokalni predpisi lahko dolo¢ajo
minimalno starost upravljavca.

c. Upravljavec aliuporabnik je odgovoren
za nesrece ali nevarnosti, ki vklju€ujejo
tretje osebe ali opremo tretjih oseb.

Priprava

a. Prepri€ajte se, da je avtomatski sistem
obodne meje pravilno programiran, v
skladu z navodili.

b. Redno pregledujte obmocje, nakaterem
uporabljate stroj, in odstranite kamne,
palice, zice in druge tujke, ki bi lahko
ovirali njegovo delovanje.

c¢. Redno vizualno pregleduijte rezila, vija-
kerezilinrezalnisklop, da se prepriCate,
da niso obrabljeni ali poSkodovani.
Obrabljena ali poskodovana rezila in
vijake zamenjajte v parih, da ohranite
ravnovesije stroja.

d. Cesestrojuporabljanajavnih povrsinah

1

a1,

ali povrsinah, ki so odprte javnosti, je
treba okrog delovnega obmocja stroja
namestiti opozorilne znake. Opozorila
morajo imetinaslednje besedilo: "Pozor!
Avtomatska kosilnica! Ostanite dale¢ od
stroja! Nadzirajte otroke!".

DELOVANJE

Splosne informacije

a.

b.

c.
d.

e.

f.

g.

Ne upravljajte stroja, ¢e ima okvarjena
varovala ali je brez varnostnih naprav,
na primer brez zas¢it.

Z rokami ali nogami ne segajte v blizino

vrtecih se delov ali podnje. Bodite vedno

dovolj oddaljeni od odprtine za izmet.

Ne dotikajte se premikajoCih se delov

stroja, dokler se ne ustavijo popolnoma.

Med delovanjem stroja vedno nosite

trpezne Cevlje in dolge hlace.

Stroja ne dvigajte in ne prenadajte, ko je

motor prizgan.

Iz enote izvlecite napravo za onemo-

gocitev:

- Pred odpravljanjem zamasitve;

- Pred pregledovanjem, Cis€enjem ali
delom na stroju;

- Ce v stroj tréi tujek, da kontrolirate
morebitno prlsotnost poskodb;

- Cesestrojzaéne nenormalnotresti, da
pred ponovnim zagonom kontrolirate
morebitno prisotnost poskodb.

Delujodega stroja ne pu$cajte brez

nadzora, ¢e so v blizini prisotne domace

zivali, otroci ali drugi ljudje.

Vzdrzevanje in shranjevanje

a.

b.

C.

Zavarnodelovanje strojadobro zategnite
vse matice in vijake.

Pogosto preverjajte, alije robotska kosil-
nicaobrabljenaaliv poslabSanem stanju.
Zaradi varnosti je treba obrabljene ali
poskodovane dele zamenijati.

. Prepri¢ajte se, da se rezila zamenjajo

samo z ustreznimi nadomestnimi deli.




e. PrepriCajte se, dase akumulatorji polnijo
s pravilnim polnilnikom, ki ga priporo¢a
proizvajalec. Nepravilna uporaba lahko
povzroci elektricne udare, pregrevanje
ali uhajanje korozivne tekocine iz aku-
mulatorja.

f. V primeru uhajanja elektrolita umijte z
vodo/ nevtralizacijskim sredstvomin po-
iS¢ite zdravnisko primeru stika zo€miitd.

g. Vzdrzevanje stroja je treba izvajati v
skladu z navodili proizvajalca.

Preostala tveganja

- Ceprav je izdelek je skladen z vsemi
varnostnimi zahtevami, vendar lahko
zaradi nepravilne namestitve in/ali ne-
predvidljivih situacij obstajajo dodatna
tveganja. Zato je treba poskrbeti, da na
obmogju, na katerem deluje izdelek, ni
predmetov, ljudi in Zivali, ter o moznih
nevarnostih obvestiti vse osebe, ki bi
lahko imele, ¢etudi le ob&asno, dostop
do delovnega obmogja.

-V primeru neviht z nevarnostjo udara
strele in na splosno v pri¢akovanju sla-
bih vremenskih razmer je priporogljivo,
da izdelka ne uporabljate in izklopite
vse periferne naprave iz elektricnega
omrezja. Ko zelite izdelek uporabljati,
periferne naprave ponovno prikljucite na
elektriéno napajanje v skladu z navodili
v priro¢niku.

1.2. OPIS IZDELKA

Robotska kosilnica (slika 2.A) je zasnovana in izdelana za
samodejno kosnjo trave na vrtovih ob kateri koli uri podnevi
ali ponodi.

Glede na razliéne znacilnosti povrSine, ki jo je treba
pokositi, lahko robotsko kosilnico programiramo za delo na
ve¢ obmocjih, razmejenih z virtualno mejo in povezanih z
virtualnimi premostitvenimi potmi.

Med delom robotska kosilnica kosi travo na obmogju,
razmejenem z virtualno mejo (slika 2.B). Ko se robotska
kosilnica znajde v blizini virtualne meje (slika 2.B) ali naleti
na oviro (slika 2.C) spremeni pot v skladu z izbrano strategijo
krmarjenja.

Robotska kosilnica samodejno pokosi celotno z mejami
opredeljeno trato.

Izdelek deluje prek satelitskega signala in zahteva namestitev
polnilne postaje (slika2.F, 2.G) zvgrajeno satelitsko referenéno
postajo (slika 3.C), ki se lahko namesti tudi lo¢eno. Robotska
kosilnica in referen¢na satelitska postaja komunicirata med
seboj prek modulov 3G/4G, opremljenih s kartico SIM.
Tehnologija delovanjarobotske kosilnice temeljina podatkovni
komunikaciji med oblakom Cloud STIGA in samim robotom.

Za delovanje robotske kosilnice je obvezna naro¢nina, ki je
odvisna od koli¢ine zahtevanih podatkov. Za uporabo izdelka
je potrebna tudi mobilna naprava (pametni telefon).
Katerakoli druga raba je lahko nevarna in lahko povzroci
poskodbe na ljudeh in/ali na kosilnici. K nepravilni uporabi
spada (na primer, a ne samo): prevazati na stroju osebe,
otroke ali zivali; voziti se na stroju; uporabljati stroj za vieko
ali potiskanje tovorov; uporabljati stroj za koSnjo drugega, ne
travnatega rastlinja.

OPOMBA: Za delovanje robotske kosilnice je obvezna
narocnina, ki je odvisna od koli¢ine zahtevanih podatkov.

1.3. ZNAKI IN TABLICE

POZOR:
Preberite navodila, namenjena uporabniku,
preden zaZenete delovanje izdelka.

POZOR:

Nevarnost izmetavanja predmetov v telo.

Ko strojdeluje, ohranjajte primerno varnostno
razdaljo od njega.

POZOR:

Rok in nog ne vstavljajte v ohisje rezalne
naprave.

Izvlecite napravo zaonemogocitev, preden se
lotite posegov na stroju oziroma ga dvignete.
POZOR:

Rok in nog ne vstavljajte v ohisje rezalne
naprave.

Ne vzpenijajte se na stroj.

PREPOVED:

Prepricajte se, da na delovhem obmo¢ju med
delovanjem stroja ni ljudi (zlasti otrok, starej-
s§ih ali invalidov) in domacih zZivali.

Med delovanjem stroja pazite, da so otroci,
domace zivali in druge osebe na varnostni
razdalji.

PREPOVED:

Za ciscenje ali pranje stroja ne uporabljajte
visokotlaénih Cistilcev.

@ PLPZRER

Naprava z izolacijskim razredom Ill, ki se
napaja z akumulatorjem (robotska kosilnica)
oziroma s posebnim napajalnikom (polnilna
postaja in referenc¢na postaja).

Uporabljajte originalni napajalnik zlastnostmi,
navedenimi na ploséici.

Znak za napajanje z enosmernim tokom.

Stopnja zascite pred vdorom trdnih delcev
in vode.

Elektriéna in elektronska oprema, ki jo je
treba oddati v ustrezne obrate za recikliranje
in odstranjevanje.




Zajaméena raven zvoéne moéi

1.4. USTAVITEV IN IZKLOP ROBOTSKE
KOSILNICE V POGOJIH VARNOSTI

OBVEZNOST:
Pred ¢éiS¢enjem, prevozom ali vzdrzevanjem
vedno varno izklopite robotsko kosilnico.

1. Pritisnite na gumb "STOP" (slika 1.A), da varno ustavite
robotsko kosilnico, in odprite za&¢itni pokrov (slika 1.B).

2. Pritisnite gumb za izklop (slika 1.E) za nekaj sekund in

pocakajte, da LED sijalka gumba ugasne.

3. Sele pougasnitvi LED sijalke (slika 1.E) izvlecite varnostni
klju¢ (slika 1.D) za izklop robotske kosilnice v pogojih
varnosti.

. Zaprite za&c¢itni pokrov (slika 1.B).

. Robotska kosilnica je varno ustavljena ali izklopljena.

2. MONTAZA

POZOR:
Nameséenih varnostnih naprav ne spre-
minjajte, ne predelajte, ne zaobidite in ne

odstranjujte.

[0

OPOMBA: Za dodatna pojasnila 0 namestitvi izdelka se
obrnite na prodajalca STIGA.

KOMPONENTE ZA NAMESTITEV (slika 3)

(A) Polnilna postaja, (B) Napajalnik polnilne postaje, (C)
Satelitska referenéna postaja, (D) Pritrdilni vijaki polnilne
postaje, (E) Nastavek za lo¢eno namestitev satelitske
referenéne postaje, (F) Napajalnik za loeno namestitev
satelitske referenéne postaje (opcijsko), (G) kabelski podaljski
dolzine 5 m ali 15 m, (H) Mobilna naprava (ni vkljuéena).

2.1. PREVERJANJE POGOJEV ZA
NAMESTITEV

PREVERJANJE POGOJEV NA VRTU:

2.1.1.

¢ Preglejte pogoje navrtu, da ugotovite virtualne meje, ovire
in obmodja, ki jih je treba izkljuditi.
¢ Poravnajte tla tako, da ob dezju ne nastajajo luze.
2.1.2. PREVERJANJA ZA NAMESTITEV POLNILNE
POSTAJE, NAPAJALNIKA IN SATELITSKE
REFERENCNE POSTAJE:

ELEKTRICNA NEVARNOST:
A Treba je pripraviti elektriéno vti€nico, ki bo v

skladu z veljavno zakonodajo drzave.

ELEKTRICNA NEVARNOST:
Pripravljeno ozZi¢enje mora biti zasciteno
z odklopnikom na diferenéni tok (RCD),

katerega sprozilni tok ne sme biti visji od
30 mA.

ELEKTRICNA NEVARNOST:

A Napajalnika ne prikljuc¢ujte v elektri¢cno
vti¢nico, ¢e je vtikac ali kabel poSkodovan.
Poskodovanega kabla ne prikljuéujte; ce je
priklopljen, se ga ne dotikajte, preden ga ne
odklopite od napajanja.

Poskodovan kabel lahko privede do stika z
deli, ki so pod napetostjo.

1. Na robu trate pripravite ravno obmocje za namestitev
polnilne postaje. Polnilno postajo je treba namestiti na
mesto, ki ga lahko doseze satelitski signal, po moznosti
na obmogju vrta, kjer je nebo popolnoma vidno.

2. Naobmodju pred polnilno postajo se mora nahajati najmanj
2 m Sirok in najmanj 3 m dolg pas brez ovir.

3. Ce nebo nipopolnoma vidno zmesta namestitve polnilne
postaje, je treba satelitsko referenéno postajo namestiti
na drugem obmocju.

OPOMBA:Nebo se $teje za popolnomavidno, e je prosto
v kotu najmanj 120 stopinj v vseh smereh.

POZOR:
Napajalni kabel, napajalnik, podaljSekin kateri

koli drugi elektricni kabli, ki ne pripadajo
izdelku, morajo ostati zunaj obmocja kosnje,
tako da so vselej dale¢ od nevarnih delov v
gibanju in se preprecijo poskodbe kablov, ki
bilahko privedle k stiku z deli pod napetostjo.

4. Pripravite obmocje namestitve napajalnika tako, da
nobene vremenske razmere ne bodo mogle povzroditi
njegovega zalitja z vodo. Najbolje ga je namestiti v zaprt
prostor, zas¢iten pred atmosferskimi vplivi, v polozaju, ki
ganepooblastene osebe, kot so otroci, ne morejo dosedi.

2.1.3. PREVERJANJAZADOLOCITEVVIRTUALNIH MEJ:

1. Preverite, ¢e je najvecji naklon delovnega obmodja
manijsi ali enak 45 % ali 50 %, odvisno od modela (glejte
odst.7 TEHNICNI PODATKI). Za dologitev virtualnih mej
upostevajte pravila, ilustrirana na sliki 4.

POZOR:

Robot lahko kosi povrSine z najveéjim
naklonom 45 % ali 50 %, odvisno od modela.
Ce se navodila ne upostevajo, lahko robot
zdrsne in izstopi iz delovnega obmoéja

POZOR:

Ni mogoée kositi obmo¢éij z nagibom, ki
presega maksimalni dopustninagib.Virtualno
mejo torej postavite pred naklonom, takodabo
tisti predel trate izkljuéen iz obmocja kosnje.

2. Preverite celotno delovno povrsino: prepoznajte ovire in
povrsine, ki jih je treba izkljuciti iz delovnega obmocja in
programirati kot povrsine, ki se jim mora robot izogniti.



2.2. KRITERIJI ZA RAZMEJITEV DELOVNIH
OBMOCIJ IN PREMOSTITVENIH POTI

1. V primeru prisotnosti tlaka ali dovoza na isti ravni s trato,
lahko virtualna meja sovpada z robom tlaka (slika 5.A).

2. V primeru prisotnosti bazena, ribnika ali izkopa je treba
virtualno mejo programirati na razdalji najmanj 1 metra.
Ce se bazen, ribnik ali izkop nahajajo na koncu naklona,
je treba virtualno mejo programirati na razdalji najman;j
1,5 metra (slika 5.B).

3. V primeru dreves s $trle¢imi koreninami je treba virtualno
mejo programirati tako, da robotska kosilnica ne bo
prehajala prek neravnih povrsin (slika 5.C).

4. Virtualna meja mora biti programirana tako, da robotska
kosilnica ostane na razdalji najmanj 30 cm od povrsin z
gramozom ali drobljenim kamnom (slika 5.D).

5. V primeru nagnjenih povrsin uposStevajte navodila v
odst.2.1.3.

6. Ce so prisotni neprekinjeni konstrukcijski elementi
(zidki, ograje, Zive meje itd.) viSine nad 50 cm, mora biti
virtualna meja nastavljena na razdalji najmanj 40 cm od
njih (slika 5.E).

7. V vseh drugih primerih je treba virtualno mejo nastaviti
tako, da bo razdalja med robotsko kosilnico in oviro vsaj
30 cm (slika 5.F).

8. V primeru razmejitve ovir, ki so med seboj oddaljene manj
kot 150 cm, jih razmejite kot eno samo oviro, upostevajoc
zgoraj navedene razdalje (slika 5.G).

OPOZORILO:
A Delovno obmogéje in na sploSno obmogéja, po

katerih se robotska kosilnica lahko premika,
morajo biti ograjena z neprehodno ograjo.

2.2.1. OZKI PREHODI

1. Ce so prisotni ozki prehodi, mora biti razdalja med dvema
virtualnima mejama Z = 2 m (slika 6.A).

2. Ce je razdalja med virtualnima mejama prehoda <
2 m, je del obmocja za tem ozkim grlom (slika 6.A)
nedosegljiv za robotsko kosilnico v avtomatskem nacinu
delovanja. V takS8nem primeru je treba programirati dve
lo€eni virtualni obmodji kosnje (slika 6.B) in ju povezati
z virtualno premostitveno potjo (slika 6.C). Upostevajte
kompletni priro¢nik.

2.2.2. PREMOSTITVENE POTI

Povrsine vrta, med katerimi se nahajajo obmocja, ki se ne
kosijo, morajo biti med seboj povezane s premostitvenimi
potmi.Za premostitvene potije treba upostevati, da je najved;ji
dovoljeni naklon 20 %.

1. Med moznimiprehodi pois€ite najlazjo premostitveno pot,
ki bo ohranjala ¢im vecjo oddaljenost od kakrsnih koli ovir
in ki ne bo prec¢kala povrsin, ki se obi¢ajno uporabljajo za
parkiranje, prevoz vozil ali prehajanje ljudi.

2. Premostitvena pot vkljuéuje manevrski prostor, ki sega
1 m desno in 1 m levo od zabelezene poti (slika 7.A).
Upostevati je treba naslednje minimalne razdalje med
manevrskim prostorom in razli¢nimi vrtnimi elementi: 30
cm od ovir, razmejenih z virtualnimi obodi, ali povrSin, ki
se ne kosijo (slika 7.B), 30 cm od fiksnih, nerazmejenih
oviralineprekinjenih konstrukcijskih elementov (slika7.C),
1 mod javnih cest (slika 7.D), 1 m od bazenov (slika 7.E),
1 mod povrsin za hojo (slika 7.F), 1 m od odsekanih robov
ali strmih nagibov (slika 7.G).

3. Vprimeru ozkih prehodov, prikaterih nimogoc¢e spostovati
zgornjihrazdalj, je treba prehod razmejitiznepremostljivimi
ovirami, e niso Ze prisotne.

OPOMBA: Premostitvene poti, zabeleZene znotraj ozkih
prehodov, imajo lahko nezadosten sprejem satelitskega
signala, karvplivananatanénostdelovanjarobotakosilnice.

2.3. NAMESTITEV KOMPONENT

ELEKTRICNA NEVARNOST:

Uporabljajte izkljuéno polnilnik akumulatorja
in napajalnik, ki ju dobavi proizvajalec.Nepra-
vilnauporabalahko povzrocielektri¢ne udare
in\ali pregrevanije.

OPOZORILO:

Nevarnost ureza rok.

Uporabite zaScitne rokavice, da preprecite
nevarnost ureza rok.

OPOZORILO:

Nevarnost izmeta drobcev v o¢i.

Uporabite zasc¢itna ocala, da preprecite ne-
varnost izmeta drobcev v o¢i.

ELEKTRICNA NEVARNOST:

Prikljucite elektriéno napajanje Sele po za-
kljuéku vseh namestitvenih postopkov. Po
potrebi med namestitvijo izklopite splo$no
elektricno napajanje.

2.3.1. NAMESTITEV POLNILNE POSTAJE

Polnilna postaja se lahko namesti narobu delovnega obmocja

ali na povrsini, ki je z njim povezana prek premostitvene poti.
1. Preverite pogoje za namestitev, kot je navedeno v

odst.2.1.2.

2. Po potrebi pripravite teren tako, da bo povrsina polnilne
postaje (slika 8.L) na isti viSini s trato; tla morajo
biti popolnoma ravna in kompaktna, da se prepredi
deformacija povrsine polnilne postaje.

. Pritrdite polnilno postajo (slika 8.L) na tla s pritrdilnimi
vijaki (slika 8.M).

. Preverite, Ce je satelitska referenéna postaja (slika 8.A)
povezana s polnilno postajo z ustreznim konektorjem.

. Napajalnik povezite s polnilno postajo in privijte konektor.

. Vtika¢ napajalnika prikljucite na vti¢nico.

. Preverite: ko robotska kosilnica ni prisotna na polnilni
postaji, mora kontrolna lu¢ka na polnilni postaji (slika 8.N)
svetiti (glejte odst. 3.3).

2.3.2. NAMESTITEV SATELITSKE REFERENCNE
POSTAJE

Satelitska referenéna postaja (slika 8.A) zahteva popolno
vidljivost neba. Prilozena je polnilni postaji in je names¢ena
pod zas¢itnim pokrovom (slika 8.C).

Ce polnilne postaje (slika 8.L) ne namestite na obmogju s
popolno vidljivostjo neba, morate satelitsko referen¢no postajo
lo¢iti (slika 8.A) od polnilne postaje in jo namestiti na obmocju
s popolno vidljivostjo neba. Nebo se Steje za popolnoma
vidno, €e je prosto v kotu najmanj 120 stopinj v vseh smereh.
Za lo¢eno namestitev satelitske referené¢ne postaje
upostevajte kompletni priro¢nik.
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OPOZORILO:

Iz varnostnih razlogov satelitske referen¢ne
postaje ne smete nikoli premikati, potem ko
ste programirali virtualne meje, premostitvene
prehode in povrsine, ki se jim mora robot
izogniti. Robotska kosilnica bi lahko izstopila
iz programiranega delovnega obmog¢ja. Ce
referencéno postajo premaknete, je potrebno
ponovno programiranje.

2.3.3. POLNJENJE ROBOTSKE KOSILNICE PO
NAMESTITVI

Pred prvo uporabo izdelka polnite akumulatorje vsaj 2 uri.

2.4. PROGRAMIRANJE VIRTUALNIH MEJA,
PREMOSTITVENIH POTI IN OBMOCIJ, KI SE
JIM MORA ROBOT IZOGNITI

Programiranje virtualnih meja, premostitvenih potiin obmocij,
ki se jim mora robot izogniti, se izvaja z ustreznimi vodenimi
postopki v aplikaciji "STIGA.GO". Postopek zahteva, da
robotsko kosilnico vodite ro¢no in hodite ob njej v skladu s
splosnimi kriteriji iz odst. 2.2.

OPOZORILO:
Delovno obmocje ali poti, ki jih stroj

uporablja za svoje premes¢anje, morajo biti
programirani tako, da ne vkljuéujejo javnih
povrsin, povrsin, ki se obi¢ajno uporabljajo
za parkiranje, prevoz vozil ali prehajanje ljudi,
dase preprecijo poSkodbe oseb ali predmetov
ali trki z vozili.

OPOZORILO:

Zaradi lastne varnosti in za preprecéitev
poskodb ljudi, zivaliali stvari, mora upravljavec
vnaprej poznati obmocje, po katerem boroéno
vodil robota.

Med voznjo robota hodite previdno, da ne
padete.

OPOZORILO:

Delovno obmogéje in na sploSno obmogéja, po
katerih se robotska kosilnica lahko premika,
morajo biti ograjena z neprehodno ograjo.

Poskrbite za ustrezno ograjo ali pa nadzorujte
robotsko kosilnico med njenim delovanjem.

3. DELOVANJE
3.1. ROCNO DELOVANJE ROBOTSKE KOSILNICE

Robotsko kosilnico lahko uporabljate brez programiranja
delovnih urnikov. V tem nacinu robotska kosilnica izvede
delovni cikel, se vrne na polnilno postajo in ostane tam do
naslednjega roénega zagona.

Za uporabo stroja v tem naéinu pa je prav tako treba
programirati virtualne meje, premostitvene poti in povrSine,
ki se jim mora robot izogniti (glejte odst. 2.4)

1. Robotsko kosilnico postavite na polnilno postajo ali
v vsakem primeru znotraj obmodja, ki ga razmejuje
obodna Zica.

2. Pritisnite nagumb "STOP" (slika 1.A), da se odpre pokrov
(slika 1.B) komandne konzole (slika 1.C).

3. Pritisnite gumb "ON/OFF" (slika 1.E) za 5 sekunde, da
vklopite robotsko kosilnico.

4. Pritiskajte gumb "IZBIRA NACINA" (slika 1.F), dokler
ne utripa samo ikona "POSAMEZNI DELOVNI CIKEL"
(slika 1.L).

5. Pritisnite gumb "POTRDI" (slika 1.G). Ikona (slika 1.L) se
zasveti s stalno svetlobo za potrditev opravila.

6. Zaprite pokrov (slika 1.B). Robotska kosilnica bo zacela
delovati.

OPOMBA:Tanacin morda ne bo zagotovil ustrezne ko$nje
celotnega vrta, tako glede potrebnega ¢asa kot glede
enakomerne pokosenosti, zlasti ¢e ima vrt nepravilno
obliko. Za maksimalno ucinkovitost robotske kosilnice
je priporocljivo izvesti programiranje delovnih urnikov.

3.2. OPIS KOMAND NA ROBOTSKI KOSILNICI

Seznam komand, kazalnikov in njihove funkcije:

e Gumb "STOP" (slika 1.A): uporablja se za varno ustavitev
robotske kosilnice.

» "VARNOSTNI KLJUC" (slika 1.D): uporablja se za varen
izklop robotske kosilnice.

e Gumb"ON/OFF" (slika1.E):uporabljase zavklopinizklop
robotske kosilnice ter za ponastavitev alarmov.

» Gumb"IZBIRANACINA" (slika 1.F):uporablja se zaizbiro
nacina delovanja robotske kosilnice in za prisilno vrnitev
na polnilno postajo.

e Gumb "POTRDI" (slika 1.G): uporablja se za potrditev
nastavljenega nacina delovanja.

e Svetleéa ikona "PREDVIDENI PROGRAM" (slika 1.1):
uporablja se zaogled nastavitev predvidenega programa.

e Svetlecaikona"POSAMEZNIDELOVNICIKEL" (slika1.L):
uporabljase za ogled nastavitev posameznega delovnega
cikla.

e Svetlea ikona "VRNITEV NA POSTAJO" (slika 1.H):
uporablja se za ogled nastavitve prisilne vrnitve robotske
kosilnice na polnilno postajo.

e Gumb "BLUETOOTH" (slika 1.M): uporablja ga izklju¢no
servisni center za diagnosti¢ne postopke.

e Svetlea ikona "ALARM" (slika 1.N): uporablja se za
ogled alarmnih stanj.

¢ Svetleaikona"AKUMULATOR" (slika 1.0): uporablja se
za ogled napolnjenosti akumulatorja.

OPOMBA:Za podrobnejsi opis zgorajnavedenih komand
glejte kompletni priro¢nik.

3.3. DELOVANJE POLNILNE POSTAJE

Polnilna postaja je opremljena z indikatorsko lu¢ko (slika 8.N)
s spodaj opisanimi pomeni:

e Ugasnjena luc¢ka: polnilna postaja ni napajana ali pa je
nanjo priklju¢en robot.

e Lucka sveti s stalno svetlobo: robotska kosilnica ni
povezana s polnilno postajo in signal antene se pravilno
prenasa.

¢ Utripajo¢alucka: polnilna postaja nipravilno konfigurirana
ali pa je prislo do okvare na polnilni postaji. UpoStevajte
kompletni priro¢nik.

3.4. POLNJENJE AKUMULATORJA

Postopek "POLNJENJE AKUMULATORJA" omogoca
polnjenje robotske kosilnice v roénem nacinu.

1. Robotsko kosilnico namestite na polnilno postajo
(slika 9.R).



2. Potisnite robotsko kosilnico na polnilni postaji tako, da
se bo prikljuéil konektor za polnjenje (slika 9.S).

3. Pritisnitenagumb"STOP" (slika9.A), dase odpre pokrov
(slika 9.B) komandne konzole (slika 9.C).

4. Vklopite robotsko kosilnico z gumbom "ON/OFF" (sli-
ka 9.E).

5. Svetleca ikona "AKUMULATOR" (slika 9.0) utripa z

modro barvo; robotska kosilnica se polni.

Zaprite pokrov (slika 9.B).

Robotsko kosilnico pustite polniti vsaj toliko ¢asa, kot

je navedeno v odst. 2.3.3.

No

OPOMBA: Polnjenje akumulatorja pred zimskim
uskladi$¢enjemje treba opravitiv skladu znavodiliv odst.4.3.

3.5. NASTAVITEV VISINE KOSNJE

Za nastavitev viSine kosnje sledite vodenemu postopku v
APLIKACIJI.

OPOZORILO:
Med prilagajanjem viSine koSnje se ne
dotikajte rezalne naprave.

>

OPOMBA: Dolzina tistega dela trave, ki ga kosilnica
pokosi, ne sme presegati 10 mm.

VZDRZEVANJE

OPOZORILO:
Uporabljajte samo originalne nadomestne
dele.

OPOZORILO:

Nameséenih varnostnih naprav ne spre-
minjajte, ne predelajte, ne zaobidite in ne
odstranjujte.

OPOZORILO:

Nevarnost ureza rok.

Uporabite zasc¢itne rokavice, da prepredite
nevarnost ureza rok.

OPOZORILO:

Nevarnost izmeta drobcev v o¢i.

Uporabite zasc¢itna ocala, da preprecite ne-
varnost izmeta drobcev v o¢i.

POZOR:

Pretirana uporaba vode lahko povzro¢i prodi-
ranje v notranjostin poSkodovanje elektriénih
komponent.

PREPOVED:
Ne uporabljajte curkov vode pod pritiskom.

PREPOVED:

Robotske kosilnice ne potopite v vodo niti
v celoti niti delno, da ne povzroéite nepop-
ravljivih poskodb elektricnih in elektronskih
komponent.

PREPOVED:

Notranjih delov robotske kosilnice ne umivaj-
te, da ne poskodujete elektriénih in elektron-
skih komponent.
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PREPOVED:
Ne uporabljajte topil ali bencina, da ne posko-

dujete pobarvanih povrsinin plasti¢nih delov.

4.1. PROGRAMIRANO VZDRZEVANJE

Za boljSe delovanje in daljSo zZivljenjsko dobo izdelek redno
Cistite in zamenjajte obrabljene dele.

Opravila izvajajte s pogostnostjo, ki je navedena v tabeli.

POGOSTNOST KOMPONENTE |VRSTA POSEGA

Tedensko Rezilo Ocistite in preverite

ucinkovitost rezila. (Glejte
odst. 4.2)

Ce je rezilo zaradi udarca
upognjeno ali obrabljeno,
ga zamenijajte. (Glejte

odst. 4.2)
Kontakti za Ocistite in odstranite
polnjenje morebitno oksidacijsko
plast (Glejte kompletni
priro¢nik)
Mesecno Robotska Opravite ¢is¢enje. (Glejte
kosilnica kompletni priroénik)

Polnilna postaja in | Kontrolirajte obrabljenost
napajalni kabli ali morebitne poSkodbe
in po potrebi zamenjajte.
(Glejte kompletni

priro¢nik)
Na koncu sezone Akumulator Izvedite polnjenje
kosnije ali vsakih akumulatorja pred
Sest mesecev, Ce se shranjevanjem.
robotska kosilnica ne (Glejte odst. 4.3)
uporablja
Letno ali ob koncu Robotska Opravite servis v
sezone kos$nje kosilnica pooblaséenem centru

tehni¢ne pomoci.
(Glejte odst. 4.1)

Vsako leto je treba v pooblaséenem centru tehniéne pomogi
opravitiservis, da se robotskakosilnica ohranivdobremstanju.

OPOMBA: Morebitne okvare zaradi neizpolnitve letnega
servisa ne bodo priznane v garanciji.

4.2. ZAMENJAVA REZIL

—_

5.

. Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).
. Obrnite robotsko kosilnico na glavo in pazite, da ne

poskoduijete prosto gibljivega pokrova.

. Odvijte pritrdilne vijake (slika 10.E).
. Zamenjajte rezila (slika 10.D) in pritrdilne vijake

(slika 10.E).
Privijte pritrdilne vijake (slika 10.E).

4.3. ZIMSKOVZDRZEVANJE AKUMULATORJA IN

1.

2.
3.

SKLADISCENJE

Napolnite akumulator v skladu z vodenim postopkom v
APLIKACLIJI, ki je dostopen s strani "Nastavitve".
Ocistite robotsko kosilnico (glejte kompletni priro¢nik).
Shranite robotsko kosilnico nasuhem mestuinnavarnem
pred zmrzaljo ter se prepri¢ajte, da je ugasnjena.



OPOMBA: Za podrobnej$e informacije o postopku
zimskega polnjenja akumulatorja glejte kompletni
priro€nik.

OPOMBA: Za veljavnostgarancije zaakumulatorje treba
zabeleZiti polnjenje s postopkom v aplikaciji.

4.4. ZAMENJAVA AKUMULATORJA
Zamenjavo akumulatorja sme opraviti izkljuéno SERVISNO
OSEBJE PODJETJA STIGA.

Cejetrebaakumulator zamenjati, se obrnite naservisnicenter
ali na svojega prodajalca.

5. TRANSPORT,SKLADISCENJEIN
ODSTRANJEVANJE

5.1. TRANSPORT

OPOMBA: Za transport na velike razdalje je priporocljiva
uporaba originalne embalaZze.

1. Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).

2. Ocistite robotsko kosilnico (glejte kompletni priro¢nik).

3. Dvignite robotsko kosilnico za ro¢aj (slika 11.D) in pri
nosenju pazite, da bo rezilo dale¢ od telesa.

5.2. SKLADISCENJE

Robotsko kosilnico morate uskladis¢itiv vodoravnem polozaju,
na suhem mestu, zas¢itenem pred zmrzaljo, potem ko ste jo
ogistiliin opravilizimsko polnjenje akumulatorja (glejte pogl. 4).
Med dolgimi obdobiji nedejavnosti odklopite polnilno postajo
in satelitsko referenéno postajo od elektricnega omrezja.

5.3. ODSTRANITEV

OPOZORILO:
A Za odstranitev akumulatorja iz robotske

kosilnice se obrnite na pooblas¢eni servisni
center.

1. Embalazo izdelka je treba odstraniti na trajnosten nacin:
v za to dolo¢enih zbiralnikih ali v pooblas¢enih zbirnih
centrih.

2. Odstranite robotsko kosilnico v skladu z lokalnimi
zakonskimi predpisi.

3. Obrnite se na ustrezne ustanove za recikliranje in
odstranjevanje, saj je robotska kosilnica uvrs¢ena med
OEEO (odpadno elektri¢no in elektronsko opremo).

4. Stare ali iztroSene akumulatorje je treba odstraniti
na trajnosten nacin: v za to dolo¢enih zbiralnikih ali v
pooblas¢enih zbirnih centrih.



6.
OPOZORILO:

ODPRAVLJANJE TEZAV

Ustavite robotsko kosilnico in vzpostavite varne pogoje (glejte odst. 1.4).

Spodaj je seznam morebitnih nepravilnosti, ki se lahko pojavijo med delovanjem.

MOTNJA

VZROKI

RESITVE

Neobi¢ajne vibracije. Robotska
kosilnica je hrupna.

Poskodba rezalnega diska ali rezil

Zamenjajte poSkodovane komponente (glejte odst. 4.2).

Rezalna naprava je blokirana z ostanki (trakovi,
vrvmi, kosi plastike itd.).

Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).
Sprostite rezilo.

Robotska kosilnica je bila zagnana ob
prisotnosti nepri¢akovanih ovir (padlih vej,
pozabljenih predmetov itd.).

Varno ugasnite robotsko kosilnico (glejte odst. 1.4).
Odstranite ovire in znova zazenite robotsko kosilnico.

Okvara elektromotorja.

Motor je treba zamenjati; obrnite se na servisni center.

Previsoka trava.

ZviSajte visino kosnje (glejte odst. 3.5).

Z obi¢ajno kosilnico opravite predhodno ko$njo trate.

Robotska kosilnica se v polnilni
postaji ne postavi v pravilni
polozaj.

Tezave z anteno polnilne postaje.

Ce tezava ni odpravljena, se obrnite na servisni center.

Ugreznitev terena v blizini polnilne postaje.

Obnovite pravilno postavitev polnilne postaje (Glejte
odst. 2.3.1).

Polnilna postaja ni bila pravilno umerjena ali pa
s0 v blizini postaje elektromagnetne motnje.

Ko odpravite vir motenj, umerite polnilno bazo prek
aplikacije. Upostevajte kompletni priro¢nik.

Lucka polnilne postaje se ne
prizge, ko je robot lo¢en od
polnilne postaje.

Ni elektricnega napajanja ali pa je prislo do
napake na polnilni postaji.

Preverite, ali je napajalnik pravilno priklju¢en na
elektri¢no vticnico. Preverite, ali je prikljuéni kabel
napajalnika neposkodovan.

Lucka polnilne postaje utripa.

Prisotna je okvara na polnilni postaji.
Upostevajte kompletni priroénik.

Odklopite polnilno postajo od elektricnega napajanja
in jo po nekaj minutah znova priklopite. Ce tezava ni
odpravljena, se obrnite na servisni center.

Polnilna postaja ni pravilno konfigurirana.

Konfigurirajte polnilno postajo prek aplikacije.
Upostevajte kompletni prirocnik.

Na tipkovnici je prizgana
opozorilna ikona

Oznacuije stanje nepravilnosti/okvare.

Za ve¢ informacij glejte aplikacijo ali kompletni priro¢nik.

Robotska kosilnica se ob&asno
ustavlja sredi delovnega obmocja

Sibek signal GPS

Ce tezava ni odpravljena, se obrnite na servisni center




7. TEHNICNI PODATKI

TEHNICNE SPECIFIKACIJE

TIP: SRSAO01 (glejte etiketo
izdelka)

TIP: SRBAO1 (glejte etiketo
izdelka)

Dimenzije (SxVxG)

413 x 252 x 560 [mm]

529 x 299 x 695 [mm]

Odvisno od modela: 8,1 [kg]; 8,4 [kg] (*)

Odvisno od modela: 12,7 [kg]; 13,4 [kg];

Teza robotske kosilnice (negotovost +/-0,1 [kg]) 13,5 [kg] (%)
(negotovost +/-0,1 [kg])
Visina kosnje (Min-Max) 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Premer rezila 180 [mm] 260 [mm]
Hitrost kosnje 2850+/-50 [rpm] 2400+/-50 [rpm]

. Lo 22 [m/min] QOdvisno od modela: 24 [m/min]; 28 [m/
Hitrost premikanja min] ()
Maksimalni naklon 45% 50%
Maksimalni naklon vzdolz oboda 20%

Sistem ko$nje 4 vrtljiva rezila 6 vrtljiva rezila
Koda rezalne naprave 322104105/0

Izmerjena raven zvo¢ne moci

57 [dB] (A)

Odvisno od modela: 56 [dB] (A); 60 [dB]
(A) ()

Negotovost glede emisij hrupa, KWA

1,47 [dB] (A)

QOdvisno od modela: 0,56 [dB] (A); 0,65

[dB] (A) ()
I M o 59 [dB] (A) Odvisno od modela: 57 [dB] (A); 60 [dB]
Zajamc¢ena raven zvoéne modi @A) ()
« . 46,3 [dB] (A) Odvisno od modela: 45,2 [dB] (A); 48,6
Raven hrupa na usesu upravljavca [dB] (A) ()
Klasifikacija IP robotske kosilnice IPX5
Klasifikacija IP polnilne postaje IPX1
Klasifikacija IP napajalnika P67
Delovnatemperatura okolja robotske kosilnice [°C] 0-50
Delovna temperatura okolja polnilne postaje [°C] -10-50
Delovna temperatura okolja napajalnika [°C] -10-50

Delovna zmogljivost

QOdvisno od modela (*)

QOdvisno od modela (*)

Napajanje

Vhod: 100-240 VAC, 1,2 A; izhod: 30 VDC,
2A
Uporabite eno od spodaj navedenih
originalnih kod ali poznejsih posodobitev
(posvetuijte se s pooblascenim prodajalcem
STIGA)

118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)

Odvisno od modela:
Vhod: 200-240 VAC, 0,8 A; izhod: 30 VDC,
4A
Uporabite eno od spodaj navedenih
originalnih kod ali poznejsih posodobitev
(posvetujte se s pooblascenim prodajalcem
STIGA)
118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
Ali
Vhod: 100-240 VAC, 1,2 A; izhod: 30 VDC,
2A
Uporabite eno od spodaj navedenih
originalnih kod ali poznejsih posodobitev
(posvetujte se s pooblascenim prodajalcem
STIGA)
118204158/0 (UE)
118204161/0 (UK)
118204163/0 (CH)
)

Dovoljeni so kabelski podaljski 30 VDC

Uporabite eno od spodaj navedenih originalnih kod ali poznejsih posodobitev (posvetujte
se s pooblas¢enim prodajalcem STIGA)
Koda: 1127-0010-01, dolZina 5 m
Koda: 1127-0020-01, dolZina 15 m

Model akumulatorja

Odvisno od modela: 25,2V - 2 Ah; 25,2
V-2,5Ah;
25,2V -5Ah;252V -6 Ah (")

Odvisno od modela: 25,2V - 5 Ah; 25,2V -
2x5 Ah; 25,2V - 2x6 Ah (*)

Cas polnjenja

QOdvisno od modela: 40 [min]; 60 [min]; 80
[min]; 150 [min] (*)

QOdvisno od modela: 150 [min]; 180 [min] (*)

Delovni ¢as

Odvisno od modela: 40 [min]; 60 [min]; 90
[min]; 150 [min] (*)

Odvisno od modela: 150 [min]; 270 [min];
330 [min] (*)

Povezljivost

Bluetooth®, 4G, 3G, GSM

Navigacijska tehnologija

AGS, GNSS-RTK

(*) Za dodatne informacije o posameznem modelu glejte kompletni priroénik, ki je na voljo na spletu (glejte kodo QR na prvi

strani te knjizice).




PYCCHKWM - MepeBoa opUrMHanbHOM MHCTPYKLMK

MosnHbIM TEKCT PYKOBOACTBA JOCTYMEH:
> Ha Beb-caiiTe stiga.com

> MeToAoM CKaHupoBaHuA QR-Kopa

> B npunoxennn STIGA.GO, soctynHom B App Store u Google Play

Download full manual
stiga.com

NMPUMEYAHME: yKa3aHuA, npyBeAeHHblEe B HACTOALLEM
PYKOBOACTBE, AEUCTBUTENbHbI 1A BCEX aBTOHOMHbIX
Mogesnien po6oTa-ra3oHOKOCUNKU. Ecan He yKasaHo
MHOE, PUCYHKM OTHOCATCA K nnatdopme SRSAOT.

NMPUMEYAHUE: paHHOe pYyKOBOACTBO COAEPHMUT
OCHOBHbIE MHCTPYKLM, B OCHOBHOM OTHOCALLMECA K
TEeXHWKe 6e30MacHOCTU. A NpaBUIbHOM YCTAHOBKM
HEeOo6X0AMMO BHUMATEIbHO NPoYnTaTh M COBI0AaTh BCE
NOJIOMKEHWA PYKOBOACTBA MO 9KCM/yaTaLmm (CM. BbilLe).

1. BE3O0MACHOCTb

OBA3ATEJIbHOE YC/IOBME:

BHMMaTeIbHO NPoYUTaliTe HacToA-
Lyee pyKOBOACTBO Nepea ucnob3o-
BaHMEM MaLLUMHbI U COXPaHUTE ero

Ha byayuiee.

1.1. BE3OMNACHbIE METO/AbI3HKC-
NAYATALUU

O6yu4eHune
a. BHMmaTenbHo npoyTvTE yKasaHws, 03Ha-
KOMBLTECb C YNpaB/ieHWEM W MPaBUJIbHBIM
MCMONb30BaHUEM MALLMHBI.

b. HuKorga He nosBonsiTe AeTAM, NOAAM C
OrpaHuyYeHHbIMU PU3NYECKUMM, CEHCOp-
HbIMW UJIM YMCTBEHHbIMU CI'IOCOﬁHOCTHMVI, a
TaKKe IOLAAM, HE UMEIOLLIMM OMbITa u 3HaHMM,
MO0 HE 03HAKOMMBLUMMCA C HACTOALLMM
PYKOBOACTBOM, WMCMO/b30BaTb MaLlWHY.
MeCTHble HOpMaTVBHbIE TPEGOBAHUA MOTYT
OrpaHv4MBaTh BO3pacT oneparopa.

¢. Onepatop nau nonb3oBaTesb HECET OTBET-
CTBEHHOCTb 3a HecyacTHble ClyyYau Wau
onacHble CUTyaluu, B KOTOPbIX OKasblBa-
l0TCA BOB/IEYEHbI TPETHY /LA WU YYHKOe
06opygoBaHue.

MoaroTtoBKa

a. YbeauTech, 4TO aBTOMATMYECKOE Orpamae-
HWe No NepuMeTPy NpaBKuIbLHO 3anporpam-
MMUPOBaHO, COIMACHO yKa3aHUAM [aHHOro
PyKOBOACTBA.

b. Mepuognyeckn ocmatpvanTe pabouyto
30HY MallUMHbl U YAananTe KaMHK, NasKku,
Kabenu 1 apyrue NOCTOPOHHUE NPEeaMETbI,

KOTOpPbI€ MOTyT nomeLlaTb pa60Te.

. Mepuoanyeckn NpoOBOAUTE BU3yaNbHbIM

OCMOTP HOMeW, GONTOB HOXEN W pexyLLero
MHCTPYMEHTa, 4T06bI yOEeANTLCA, HTO OHU HE
M3HOLLEHbI M He MOBPEXAEHbI. 3aMeHANTe
M3HOLUEHHbIE WM MOBPEHAEHHbIE HOMMU U
60NTbl NONAPHO, YTOBLI COXPaHUTL GasaHcK-
POBKY MaLLWHBbI.

. Mo nepumeTpy paboyei 30HbI MaLLMHbI O/HK-

Hbl 6bITb pa3mMeLleHbl Npeaynpexaatollme
3HaKK, eC/IM OHAMUCNONb3YETCA B OOLIECTBEH-
HbIX WM OTKPbITbIX AR My6/MKU MecTax.
3HaKM [OMKHbI COAepaTh CleAyoLLyto
nHbopmMaumio: «BHumaHune! ABTomaTnyeckas
ra3oHOKocuKa! He npubanKanTech K Matlm-
He! Cnepgute 3a geTbMu!»

1.1.1.MPUHLUMUN PABOTbI
06u.|,ue cBeAeHus

. He vcnonbayite MaluMHy ¢ HemcnpasHbIMM
OrparieHUAMM UM OTCY TCTBYIOLLIMMM NPefo-
XpaHWUTEbHbIMK YCTPOMCTBaMM, Hanpumep,
6e3 3aluThl.

. He npubaumaiite pyku v Horu K Bpawa-

IOLLMMCA YaCTAM M He MoMelaiTe UX Nnog
HVMMK. Beeraa aepmuTech Ha pacCTosHUMU OT
pasrpy304HOro OTBEPCTHA.

. He FIpVIHaCﬁVITer K NOABUKHbIM y3/1aM Ma-

LUIMHbI, NOKa OHX NOJIHOCTbIO HE OCTAHOBATCA.

. BoBpems paboTbl MalLMHbI BCerfa HafesamTe

MPOYHYI0 06YBb 1 [/IMHHbIE BPIOKY.

. HviKorza He mogHWMaltTe ¥ He TpaHCNopTH-

PyMTE MaLUMHY C BKIOYEHHbBIM LBUTaTENEM.
CHvmalTe OTKtoYatoLLee YCTPOMCTBO:

- Mepeg ycTpaHeHvem 3acopa;

- [loTOro, Kak NPUCTYNUTbL K MPOBEPKE, YMCT-
Ke UM 06C/TYHMBAHWIO MALLMHB;

- YT06bl NPOBEPUTHL MALLMHY Ha HaMuMe
MNOBPEXEHWI NOC/e yaapa 0 NOCTOPOHHMM
NPeaMET;

- YT06bI OCMOTPETb MalMHY Ha Hanauyue
MOBPEKAEHUN nepes, NOBTOPHbIM 3any-
CKOM, €C/IM MalUMHA HAYMHAET aHOMaIbHO




BMGpMpOBaTb.
g. He ocTtaengite pa6otatowlyto MalmHy 6e3
NpMUCMOTPa B MPUCYTCTBUM AOMALLHUX K-
BOTHbIX, IETEN UM APYTVX NIOLEN.

Texo6cnyMBaHUE U XpaHEHUe

a. MNnoTHO 3aTaHMTE BCe raiku, 60Tbl ¥ BUHTI
A1 6e30MacHoOV paboTbl MaLUMHBI.

b. YacTo npoBepaiiTe po60T-ra30HOKOCUIIKY Ha
NPeAMET U3HOCA UM YXYALIEHNA COCTOAHUS.

c. B uenax 6e3onacHoCTM HEOOXOAMMO 3a-
MEHSATb W3HOLLUEHHbIE MW MOBPEMAEHHbIE
JeTanu.

d. Y6eanTech, 4TO HOXM 3aMEHSOTCA UCKHOYU-
TeNIbHO Ha NoaxoAsLiMe 3anyacTy.

e. YbeauTtecb, YTO aKKyMylsATOpHble Gatapeu
3aPAKAOTCA C NOMOLLBIO NOAXOLALLETO 3a-
PAAHOrO YCTPOMCTBA, PEKOMEHA0BAHHOMO
u3rotoBuTeeM. HenpaBnibHOE MCMONb30BA-
HWE MOXET BbI3BaTb /IEKTPUYECKME YAapbl,
NeperpeB UK YTeUKy €AKON HMMAKOCTU U3
aKKyMynATOpHOW 6aTapew.

f. B cnyyae yTeYKM 3NeKTpoAMTa NMpoMOoMTe
BOLOW/HENTPaM3YIOLLMM CPEACTBOM v 06pa-
TWUTECH 32 MEAMLIMHCKOM MOMOLLBIO B CNy4ae
€ro nonajaHvs B rnasa.

g. TexHW4ecKoe 06CNyHMBAHNE MaLLWHbI AO/THK-
HO NPOBOAMTLCSA B COOTBETCTBUM C yKa3aH!-
AMU U3rOTOBUTENS.

OcTaTtoyHble pUCKH

- HecmoTpsaHaTo, YTO M3aEME COOTBETCTBYET
BCeM TpeboBaHMAM 6e30MacHOCTH, MOryT
BO3HUKHYTb [OMOJIHUTENbHBIE PUCKK M3-3a
HEenpaBW/IbHOW YCTAHOBKM U/ HEMPeBK-
JeHHbIX 06¢cTOATENBLCTB. [103TOMY B Npeaenax
paboyei 30HbI U3AENMA He LOMKHO ObITb
MPEAMETOB, JIOLEN M HUBOTHbIX, @ TaKKe
HEO6X0AMMO NpesynpeauTb O BO3MOKHOM
OMacHOCTH BCEX JIULL, KOTOPbIE MOTYT UMETb
[OCTYN B paboyyto 30HY, fare MHoraa.

- [lpu rpose ¢ pvCKOM nonagaHusi MOJHUK U
BOOOLLE B NpefABepun MIOXMX MOTOLHbIX
YCNOBUIA PEKOMEHIYETCA He MCMOMb30BaTh
U3genue v OTH/IIOUYUTb BCe NepUdEepUitHble
YCTPOMCTBA OT 9/1EKTPOCETH. 11 TOr0 YTOObI
1CMo/b30BaTb U3ZENME, CHOBA NOAK/IIOYMTE
nepudepuiiHbIE YCTPOMCTBA K 3NEKTPOCETH B
COOTBETCTBWM CyKa3aHUAMMU, MPUBEAEHHBIMM
B PYKOBOZACTBE.

1.2. OMUCAHUE U3AENUA

Po6oT-rasoHokocuKa (Puc. 2.A) 6bin pa3paboTaH M M3roToB/EH ANA
aBTOMATUYECKOW CTPUIKKM TpaBbl B Cafiax M Ha rasoHax B NtoGoe
BPEMA [{HA W HOYM.

B 3aBMCMMOCTM OT XapaKTEPUCTUK rasoHa, pO6OT-ra30HOKOCUKY
MOHO MPOrpamMMMUpOBaTh A1A PaBOTbl HA HECKONBbKMX y4acTKax, rpa-
HUL|bI KOTOPbIX 04ePYEHbI BUPTYasbHO. [laHHbIE y4aCTKY CooBLIaoTCA
APy C APYroM NOCPeACTBOM BUPTYasIbHO 0603Ha4EHHbIX NEPEXOf0B.
Bo Bpems paboTbl poGOT-ra30HOKOCH/IKA KOCUT TpaBy Ha y4acTKe,
0603Ha4eHHOM BUPTyanbHO rpanuLiei (Puc. 2.B). Horaa po6or-ra-
30HOKOCW/IKA MPUG/MIKAETCA K BUPTYanbHOW rpanuue (Puc. 2.B)
1nn BeTpeyaet npenAatcteue (Puc. 2.C), OH MEHAET TpaeKTopuio B
COOTBETCTBUM C BbIGPAHHbIM PEHUMOM NEpeMeLLEHMA.
PoGoT-ra3oHOKOCK/IKA BbINOHAET aBTOMATU4ECKOE W NOHOE BblKa-
LIMBAHME O4EPYEHHOTO ra3oHa.

M3penue cnonbayeT CnyTHUKOBbIN CUTHA M HyHAaETCA B YCTaHOBKE
3apAAHoi cTaHumuu (Puc.2.F, 2.G) c MHTerppoBaHHO ONOpHOM Cry T-
HWKOBOM CTaHumer (Puc. 3.C), KOTOPYIO MOMHO TaKe yCTaHOBUTb
0TAe/IbHO. POGOT-ra30HOKOCIIKA 1 ONOPHAA CMYTHUKOBAA CTaHLMA
B3aUMOZEHCTBYIOT Apyr CApyroMyepe3 mMoayu 3G/4G, ocHalLeHHble
SIM-KapToit. B ocHoBe TexHonoru paboTbl po6oTa-ra3oHOKOCHIKM
NENT 06MeH AaHHbIMM Mexy 06na4HbIM ceprcom STIGA 1 Heno-
CpeAcTBEHHO PoBOTOM. MnaTHbIA a60HEMEHT ABNIAETCA0GA3ATENbHBIM
AnA paboTbl po60Ta-ra30HOKOCMIKM, @ aBOHEHTCKanA nnara 3aBucKuT
oT Tpe6yemoro 06bema AaHHbIX. [N1f SKCNNyaTaLMM USAENNA TaKKe
TpebyeTcA MOGUNBHOE YCTPOACTBO (CMapTQOH).

JlioGoe Apyroe UCnoNb30BaH e MOMKET CTaTb UCTOYHUKOM OMACcHOCTH
1 MPUYMHATD YLLep6 NIOAAM W/MAK UMyLLECTBY. BXxoaAT B NoHATHE
HenpaBW/IbHOrO UCMO/b30BaHNA (B KA4ECTBE NPUMEPA, HO HE OrpaHm-
41BaACH ATUMM CNly4asMM): NEPEBO3KA HA MALLMHE B3POC/bIX IOAEH,
AeTelt U KUBOTHBIX; MCMO/b30BaHNE MalLMHbI 17 COGCTBEHHOMO
nepeMeLLeHms; UCMOob30BaHWe MallMHbl ANA GYKCMPOBKM UK
NOATA/IKUBAHWSA TPY30B; MCMONb30BAHWUE MAlLMHBI A CTPUKKM
HETPABAHUCTbIX PACTEHMIA.

MPUMEYAHWE: MnaTHbIA aGOHEMEHT ABNAETCA 0683aTENbHBIM
Ans paboTbl po6oTa-ra30HOKOCUAIKM, @ aBoOHEHTCKas niara
3aBUCHT OT Tpebyemoro obbema fiaHHbIX.

1.3. CAMBOJIbl U APNIbIKK

BHUMAHME:
TMpemae Yem BRAOYUTb U3AENe, 03HAKOMLTECH C
PYKOBOACTBOM NO/b30BaTesNs.

BHUMAHHUE:

OnacHoCTb 0TGpachIBaHUA NPeAMETOB B4e/0BEKa.
Bo Bpems paboTbl AepwuTeCH Ha GesonacHom
PaCcCTOAHWM OT MaLLUMHbI.

BHUMAHMUE:

He BcTaBnAiTe PYKU MM HOTU B BbIEMKY AN1A
PERYLLEro MHCTPYMEHTA.

CHUMHUTE OTH/IOYalolee YCTPOMCTBO nepepn 06-
C/IyHUBaHWEM MaLLMHbI UK Nepef, ee NOJbEMOM.
BHUMAHHUE:

He BcTaBnfiiTe PyKW WAKM HOTW B BbIEMKY ANA
PemyLLero UHCTPYMeHTa.

He 3anesaiite Ha MalLMHy.

S E S




3AMNPET:
Y6eauTtechb, 4To BO BpeMs paboTbl MaLKHbI B pabo-

Yeii 30He HeT nlopei (0CO6eHHO AeTeit, MOMUbIX
niofei UM MHBaNNA0B) U AOMALIHUX HMUBOTHbIX.

Horga mawuHa pa6oTaet, feTv, fOMALHUE Hu-
BOTHbI€ U NOCTOPOHHUE AOJIHHbI HAXOAUTLCA Ha
6e30nacHOM PaCCTOAHUM.

3ANPET:

He Ucnonb3yiTe 04UCTUTENN BLICOKOTO faBNEHUS
AJ19 OYUCTKU UM MOMKU MaLUMHBI.

aKKymynaTopa (po6oT-ra3soHOKOCU/IKA) UK OT
cnewuanbHoro 610Ka NUTaHKA (3apAfHan CTaHLuA
1 OMOpPHas CTaHLus).

: YetpoiicTBo ¢ Knaccom usonauuu lil, nutaHue ot

WUcnonb3yiiTe opurMHanbHblii GNOK NUTaHUA C
XapaKTepUCTUKaMK, YKasaHHbIMM Ha 3aBOACKOW
TabnunuKe.

CMMBON UCTOYHUKA NMTAHUA NOCTOAHHOTO TOKA.

CTeneHb 3awWuTbl OT NPOHWUKHOBEHUA TBEPAbIX
4acTu U Boapl.

OTXOAbI ANEKTPUHECKOTO U 3/IEKTPOHHOrO 060pY-
[OBaHU1sA, KOTOPbIE AOMHHbI GbITb [OCTAB/EHbI B
cneuuManbHbIi NYHKT c6opa AnA nepepaboThu U
yTUANU3aLUK.

FapaHTMpyeMblii ypoBEHb 3BYKOBO MOLYHOCTH

1.4. BE3OMNACHAA OCTAHOBHKA U BbIH/IIOYEHUE
POBOTA-TA3OHOHOCWJIKK

OBA3ATEJIbHOE YCJIOBUE:

Bcerpa BblK/l04aliTe po60T-ra30HOKOCU/IRY
B ycnoBuAx 6esonacHocTu nepep no6ou
onepauueit No O4YUCTHe, TPAHCMOPTUPOBKE
WM TEXHUYECKOMY 06CYHUBaHUIO.

1. Hammute KHonry “STOP” (Puc. 1.A), 4To6bl 6e30MacHo octa-
HOBUTb POGOT-Ta30HOKOCUIKY, 1 OTKPOWTE 3aLUUTHYIO KPbILLKY
(Puc. 1.B).

2. HammuTe Ha KHOMKY BblKAYeHUsA (Puc. 1.E) Ha Heckonbko
CEKYHA, U [OMANTECH, MOKA CBETOAWOAHbIA WHAMKATOP Ha
KHOTKe MnoracHer.

3. TonbKO nocne Toro, KaK CBETOAMOAHDBIM MHAMKATOP MoracHeT
(Puc. 1.E), nsBnekute Koy GesonacHocTvt (Puc. 1.D), 4tobbl
BbIK/IO4YNTb POBOT-ra30HOKOCIIKY B YCNIOBUAX GE30MAaCHOCTH.

4. 3aKpoliTe 3alMTHYI0 KpbILWKY (Puc. 1.B).

5. Po60T-ra3oHOKOCK/IKa OCTaHaBNMBAETCA UM BbIK/IO4YAETCA B
yCNoBMAX 6€30MacHOCTH.

2, YCTAHOBHA

BHUMAHMUE:
He moauduuumpyiite, He noBpewpaiTe, He
ycTpaHAWTe UHEe OTKJII0YaiiTe yCTaHOB/IEHHbIE

3alUTHbIe YCTPOWUCTBA.

MPUMEYAHUE: inAanony4eHnAf0N0NHUTENbHbBIX Pa3bACHEHI
Mo YCTAHOBKE U3AENNA CBAKMUTECD C Annepom STIGA.

HOMMNJIEKTYIOLWUE AN YCTAHOBKM (Puc. 3)

(A) 3apagHas cTaHuua, (B) Baok nuTaHna ans 3apAgHoON CTaHLmMK,
(C) OnopHas cnyTH1KOBas cTaHumsA, (D) KpeneHble BUHTBI And 3a-
PAAHOW CTaHumK, (E) KpOHLLTENH ANA OTAEIbHON YCTaHOBKM OMOPHOM
CNYTHWUKOBOW CTaHLMM, (F) BIOK nUTaHNA ANA OTAENBHON YCTaHOBKM
OMOPHOW CNYTHMKOBOW CTaHLmu (onuma), (G) Kabean-yanmHutennHas
mMun 15m, (H) MoBrnbHoe yCTPOACTBO (He BXOAUT B KOMMIEKTALMIO).

2.1. NPOBEPHA COOTBETCTBUA TPEEOBAHUAM
A1A YCTAHOBHHU

2.1.1. NPOBEPHA rA30HA:

* [lpoBepbTe COCTOAHME ra3oHa, YToBbl YCTaHOBUTL BUPTYasbHbIE
rPaHuLbl, PACMoOKeHNe NPENATCTBUI U Y4aCTKOB, KOTOpble
HEOBXOAMMO UCKIHOYNTB.

¢ BbIpoBHAITE NOYBY, 4TOBLI BO BPeMA AOMAA He 06pa30BbiBa-
JINCb YN,

2.1.2. NPOBEPKM NEPE[, YCTAHOBKOMW 3APAIAHON
CTAHLMM, BJIOKA MUTAHUA U ONOPHOM
CNYTHUKOBOW CTAHLWM:

QJIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

Heo6xoanmo obecneynTb po3eTHy, COOTBETCTBY-
I0LLY10 eCTBYIOLEMY 3aHOHOAATE bCTBY CTPaHbI
JHCNyaTaLum U3aenus.

AJIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

MocTaBnsemas uenb fOMKHA 6bITb 3aluileHa
A depeHymanbHbiM BbiKntoyatenem (Y30) ¢
TOKOM cpabaTbiBaHUsA He Bbiwwe 30 MA.

OJIEKTPUYECKAA OMACHOCTb:

He noggnioyaiite 670K NUTaHUA K PO3ETHE, C/U
BWUJ/IKA WU Kabenlb NOBPEHAEHbI.

He nopHniovaiiTe U He NMpuKacaiTecb K MoBpe-
HIEHHOMY Kabeslio, MOoKa OH He GyAeT OTH/IOYEH
OT UCTOYHUKA NUTAHUA.

MoBpewAeHHbIN Kabenb MOMET NPUBECTU K CO-
NPUKOCHOBEHMIO C YaCTAMMU, HAXOAAMUMUCA NOZ,
HanpsmMeHuem.

> B B

1. ObecneysTe POBHYKO MIOWAAKY HA Kpalo rasoHa Ana pasme-
LeHNs 3apAfHON CTaHLMKU. 3apAfHan CTaHUMA [OMKHA GbiTb
YCTaHOB/IEHa B MECTE, [10 KOTOPOTO OXOAMT CUrHA CO CMY THUKA,
NPEANONTUTENBHO B TOM YacTu cafa, 0TKyaa obecneunsaeTca
MosHbIA 0630p Heba.

2. Ha yyacTke nepeg 3apsfiHOM CTaHUMEN JOMHKHA GbiTb JULEH-
Has NPensTCTBMI MoMoCa LWMPUHOM He MeHee 2 M U AJIMHOM
He MeHee 3 M.

3. ECAM 13 TOYKM YCTaHOBKM 3apAAHOM CTaHLM He oBecrneynBa-
€TCA NO/HbIA 0630p Heba, TO OMOPHYIO CMYTHUKOBYIO CTAHLMIO
HEeoBX0AMMO YCTaHOBMTb B iPYrOM MECTe.

MPUMEYAHWE:Mog nonHbIM 0630pom Heba noapadymeBaeTcs
6ecnpenAaTCTBEHHaA BUAMMOCTb MOA YoM He MeHee 120
rpagycoB BO BCEX HanpaBIeHUAX.

BHUMAHHUE:
Kabenb nutaHus, 610K NUTaHWUSA, YAIUHUTEND U

Nnio6ble fpyrue 3aNeKTpUYECcKne Kabenu, He Umeto-
L1e OTHOLIEHUA K U3LENNIO, fONHKHbI OCTaBaTbCA
3a npepAenamu 30Hbl CTPUHKKK, BO U36emaHne ux
COMPUKOCHOBEHUA C OMacHbIMU [ABUHYLUMUCA
4YacTAMM U MOBPEHAEHUA KaGeneil, YTO MOMeET
NPUBECTH K KOHTAKTY C YacTAMM, HaXOAAWWUMUCS
MO HanpAKeHUem.




4. TloprotoBeTe MECTO ANA YCTAHOBKM 610K NUTaHWA, YTOGbI HY
NPV KaKWX NOTOAHbIX YC/IOBUAX OH HE OKA3a/ICA MOTPyHEHHbIM B
BoZy. PeKomeHayeTcA ycTaHaBNMBaTh 610K MMTaHUSA B 3aKPbITOM
NOMELLEHNH, 3aLLUMLLEHHOM OT aTMOC(EPHOro BO3AEHCTBUA W
HEeAOCTYMHOM AN MOCTOPOHHUX /WL,

2.1.3. MPOBEPKW MEPE/, YCTAHOBKOM BMPTYAJIbHBIX
TPAHMLL:

1. Y6epnTech, YTO MaKCMMasbHbIA YKIOH pabo4ei 30HbI MeHblLue
nnn paseH 45% nnn 50%, B 3aBMCUMOCTH OT MOZe/N (CM. TYHKT 7
TEXHUYECKWE XAPAKTEPUCTWKMW). Mpu ycTaHOBKE BUPTY-
aNbHbIX rpaHuL, cobtofjaiiTe Npasmuna, npuBeaeHHbIe Ha Puc. 4.

BHUMAHUE:

PoGOT MOMET KOCUTb TPaBY Ha y4acTKax ¢ MaKcu-
ManbHbIM YKAOHOM 45% nnu 50%, B 3aBUCUMOCTH
OT MopieNn.

B cny4ae HecobtopeHUA npeanucaHuii po6ot mo-
HET CKO/Ib3UTb W BbIWTHU 3a Npefe/Ibl paboyeii 30HbI.

BHUMAHUE:

30Hbl ra3oHa, B KOTOPbIX NPeBbIWAETCA AONYCTH-
MbIi YRJIOH, He MOryT o6pabatbiBaTbcA POGOTOM.
YcTaHOBUTE BUPTYaNibHYIO rPaHULy AO YRJIOHA W
MCK/IOYUTE U3 30HbI CTPUHKM 3TOT y4aCTOK ra3oHa.

2. MpoBepbTe coCTosHHe BCel paboyei 30HbI: OLEHNUTe NPENATCTBUA
1 Y4aCTKM, KOTOPbIE HEOBXOANMO UCKIIOYMTB 13 PaBOoyeN 30Hbl,
MKOTOpbIE HEOGXOAKMMO 3aMPOrPaMMMPOBATb KaK 30HbI, KOTOPbIX
cnepyer usberarb.

2.2. KPUTEPUM NO OYEPYMUBAHMIO MPAHUL, PABO-
YUX 30H U NEPEXOA0B

1. Ecnu TpoTyap unm AOpOMKa HAXOAATCA HA TOM e YPOBHe, YTO
1 rasoH, TO BUPTYa/lbHaA rpaHuLa MOXeET NPOXOAUTb MO Kpato
TpoTyapa (Puc. 5.A).

2. EcnnHayyacTKe uMetoTcA 6acceiiH, npya uav ama, To BUpTyab-
Haf rpaHuLa fOHHa BbITb 3aNporpaMMMUpoBaHa Ha PacCToAHNM
He MeHee 1 MeTpa OT ux Kpaa. Ecan GacceitH, npya nam Ava
pacnonoxeHbl B KOHLIE CMyCKa, TO BUPTyabHaA rpaH1La JoNHKHa
6bITb 3aNpoOrpaMmMm1pOBaHa Ha pacCcToRHMM He MeHee 1,5 MeTpoB
oT vx Kpas (Puc. 5.B).

3. Tp1HaNM4MW lepeBbeB C BbICTYNatOLLMMM KOPHAMW BUPTYalbHas
rpaHu1La AoMHa GbiTb 3anporpamMm1poBaHa TakiM 06pasom,
4TO6bI POGOT-Ta30HOKOCKIKA HE MPOXOAWA MO HEPOBHBIM
yyacTkam (Puc. 5.C).

4. BupTyanbHas rpaHmLia oMKHa 6bITb 3anporpaMMm1poBaHa Takum
06pa3om, 4Tobbl POGOT-ra30HOKOCK/IKA BCErAa Haxoannca Ha
paccToAHUM He MeHee 30 CM OT y4acTHOB, NOCbINaHHbIX FPaBUEM
wim webHem (Puc. 5.D).

5. Tlp1 HaAM4MM HaKNOHHbIX Y4acTKOB cCOb/tofjaiTe yKasaHuA,
M3NI0MEHHbIE B NyHKTe 2.1.3.

6. B cny4ae CnnoLHbIX 371EMEHTOB KOHCTPYKLMM (CTEHKM, orpagl,
M3ropoAM U T.A.) BbICOTOM 60nee 50 cM BUpTyanbHas rpaHuua
D0/MKHa BbITb 3aNporpaMmMM1poBaHa Ha paccTosHMe He MeHee 40
CM OT TaKoBbIX (Puc. 5.E).

7. Bo BCex ocTa/bHbIX C/y4anxX BUpTyanbHas rpaHuLa AOMKHa
BblAEPHMBATb MUHWUMAbHOE paccToaHKe B 30 CM MeX Ay po6o-
TOM-Fa30HOKOCH/IKOV W npensATcTBrem (Puc. 5.F).

8. TpuoyepyMBaHNM rPaHML NPENATCTBIN, PACCTOAHME MEM 1y KOTO-
pbiM1cocTaBnAeT MeHee 150 M, 0603HauLTe UX KaK eMHOe npe-
NATCTBME, COBNI0AANA yKa3aHHble Bbille paccToaHuaA (Puc. 5.G).

NPEAYNPEXAEHUE:

Pa6oyas 30Ha 1 B L/IOM 30Hbl, 10 KOTOPbIM MOMET
nepemewarbca POGOT-ra30HOKOCH/IKA, AOMHHbI
6bITb 0BHECEHbI OrpampeHneM, NpesoTepaLlalo-
MM fOCTY.

2.2.1. Y3HME NPOXOAbI

1. Tp1HANNYMM y3KMX NPOXOA0B PACCTOAHME MEKAY AABYMS BUPTY-
a/IbHbIMM rpaHMULLAMM JOMKHO 6biTb Z 22 M (Puc. 6.A).

2. B npoxoae, B KOTOPOM pacCTOSHWUE MEWAY BUPTyaNbHbIMU
rpaH1LaMK COCTaBNAET <2 M, 30Ha nocsie cyxenus (Puc. 6.A)
He[OCTUHMMA /1A PO6OTA-ra30HOKOCUNIKM B @BTOMATU4ECKOM
pexume. B aTom cnyyae Heo6XoAMMO 3anporpaMMMpoBaTh ABe
OTAENbHbIE BUPTYasIbHbIe 30HbI CTPUMKH (P1c. 6.B) n coenHmnTb
UX BUPTYasbHbIM nepexopoM (Pvc.6.C). CM.nonHoe pyKoBOACTBO.

2.2.2. NEPEXOAbI

YyacTku cafja, MeX Ay KOTOPbIMU PacroNoHeHb 30HbI, He NMOANEHa-
LyMe CTPUIKKe, AOMKHbI BbITb COEANHEHDI MEXAY COBOM CreLuans-
HbIMW Mepexofamu. Mepexodbl fAOMKHbI cOBA0AATL OrpaHMYeHe
MaKCMMa/IbHOTO yKAOHa B 20%.

1. Cpean BO3MOMKHbIX MapLIpyTOB ANA Nepexofa OonpesenuTe
CaMmbl¥i NPOCTOW, KOTOPbI NO3BONMT 06ECMEYNTL MAKCUMaIbHOE
paccTosHWe OT /ItobbIX NPENATCTBAN U He GyAET NPOXOANTL MO
30HaM, 0BbIYHO UCMOb3yeMbIM ANA NapKOBKM aBTOMOGUAEN,
Npoe3afa TPaHCMOPTHBIX CPEACTB UM iBUIKEHWA TOTOKOB IOAEN.

2. [Mepexop BKOYAET B CE6A 30HY MaHEBPUPOBAHMSA, MPOCTUPa-
foLLlytocA Ha 1 M BNpaso v 1 M BAEBO OT 3anporpaMMM1pOBaHHOM
TpaekTopum (Puc. 7.A). Heobxognmo cobntoaatb cnegyroiee
MWHUMaNbHOEe PACcCTOAHWE MEXAY 30HOWM MaHeBPUPOBaHMA
U pas3nyHbIMK anemeHTamun caga: 30 CM OT MpenaTcTBUW,
OrPaHNYEHHbIX BAPTYalbHbIMU NEPUMETPaMU UK 30HaMK, He
nognemaiymmun ctpumke (Puc. 7.B), 30 cM OT HEMOABMIKHBIX
NPENATCTBUM C He 0603HAYEHHBIMK rPaHNLLAMM WX CTIOLLHbBIX
3/1EMEHTOB KOHCTPYKUMiA (Puc. 7.C), 1 m oT popor obuero
nonb3oBanus (Puc. 7.D), 1 m ot 6acceiHos (Puc. 7.E), 1 m ot
neLexofHbIX AOPOHeK (Puc. 7.F), 1 M 0T 06pbIBOB MM KPYTbIX
CKNOHOB (Puc. 7.G).

3. By3kux npoxogax, rae cobofeH e yKasaHHOro BblLLe paccTo-
AHUA HEBO3MOMHO, HEOBXOAMMO YCTaHOBWUTL BAO/b MPOXOAA
HenpeofoMMble 6apbepbl, EC/IN UX ELLe HET.

NMPUMEYAHWME: 3anporpammupoBaHHble NEPEXOAbI,
BK/IIOYEHHbIE B TPAEKTOPMIO Y3KMX MPOXOAOB, MOTYT UMETb
HeAOCTaTOuHbIV NPHUeM CMyTHUKOBOrO CUrHaNa, YTo BAMAET Ha
TOYHOCTb PaGOTbl PO6OTA-Ta30HOKOCHIIKN.

2.3. YCTAHOBHA HOMMJIEKTYIOLLNX

OJIEKTPUYECKAA ONACHOCTb:

Wcnonb3yiiTe UCK/IOYUTENLHO 3apAAHOE YCTPOM-
CTBO U 610K NUTaHMs, NOCTaB/IEHHbIE U3rOTOBUTE-
nem.Ucnonb3oBaHue HenoaxoasLero o6opysoBa-
HUA MOMET NPUBECTH K IOPAKEHUIO INEKTPUYECKUM
TOKOM W/MAW Neperpesy.

NPEAYNPEMAEHUE:

OnacHocTb NOPe30B pykK.

WUcnonb3yiiTe 3aluTHbIE NepyaTKU, YTo6bl He
nopesarb pyKu.

NPEAYNPEXAEHUE:

OnacHocTb nonaaaHus NblK B rasa.
Wcnonb3yitTe 3alUTHbIE OYKM, YTOGbI Mbib He
nonana B rnasa.



SJIEKTPUYECKAA OMNACHOCTb:
MopaKnioyaiiTe U3fenne K UCTOYHUKY MUTaHUA
TO/IbKO MO 3aBEpLUEHWN BCEX Onepavuii no ycra-

HoBKe. [p1 He06XOAMMOCTH BO BPEMS YCTAHOBKU
OTH/IIO4MTE ObLuee NUTaHKe.

2.3.1. YCTAHOBKA 3APAJHOM CTAHLUU

3apAaHYI0 CTaHLMIO MOXHO YCTAHOBUTB Ha Kpato paboyert 30Hb! U
B 30He, COOGLLAIOLLENCA C HEW Yepes Nepexoa.

1. MpoBepbTe COOTBETCTBME TPEGOBAHMAM K YCTAHOBKE, KaK
yKa3aHo B NyHKTe 2.1.2.

2. [pr1Heo6XoAMMOCTM MOArOTOBLTE MOYBY TaK, YTOBLI MOBEPXHOCTbL
3apAAHoi cTaHumm (Puc. 8.L) Haxoannack Ha OAHOM ypoBHe C
ra3oHom. MoyBa fOMKHA GbiTb UAEaNbHO POBHOM W MIOTHOM,
4TO6bI M36EKaTb AEDOPMALMM NOBEPXHOCTH 3aPAAHON CTAHLIMM.

3. lMpuKpenuTe 3apAaHyio cTaHLmio (P1c. 8.L) K rpyHTy ¢ noMoLLsio
KpenemHbix BUHTOB (Puc. 8.M).

4. TpoBepbTe, 4TO OMOpHAaA CMyTHMKOBAA cTaHuuA (Puc. 8.A)
NOAK/II04EHa K 3aPARHON CTaHLMM Yepes CrieLaibHbI pasbeM.

5. TMopKtounTe 610K MUTaHNA K 3apARHON CTaHLMK 1 NPUKPYTUTE

pasbem.
. MoakntoumnTe BUNKY 610Ka NUTAHMA K PO3ETKE.
7. Y6epauTech, 4To, KOraa PoGOT-ra30HOKOCH/IKA He HAaXOAWTCA Ha
3apAAHOV CTaHLMK, MHAMKATOP Ha 3apAAHOM cTaHLuK (Puc. 8.N)
ropuT (CM. NyHKT 3.3).

2.3.2. YCTAHOBKA OMOPHOM CNYTHUKOBOW CTAHLUU

[=2]

OnopHasa cnyTHWKoBaA cTaHumus (Puc. 8.A) HyzaeTcs B NONHOM
0630pe He6a. OHa NOCTaBNAETCA C 3apPAJHON CTaHUMel 1 ycTaHaB-
JIMBAETCA NOJ, 3aLLMTHOM KpbilwKor (Puc. 8.C).

Ecnn3apsagHas cTaHums (Puc.8.L) He pasmellieHa B 30He, U3 KOTOPOK
o6ecneynBaeTCs nosHbIA 0630p Heba, TO HEOBXOANMO CHATL ONOPHYIO
CNYTHUKOBYO CTaHLyI0 (Puc. 8.A) ¢ 3apAfHO CTaHLMM 1 pa3MeCcTUTb
ee B MeCTe, U3 KOTOPOro 06ecneynBaeTcA NoHbIi 0630p Heba. Mog,
no/HbIM 0630poM Heba NoapasymeBaeTcs GecnpenaTcTBeHHasn Bu-
AUMOCTb MOZ, YoM He MeHee 120 rpajiycoB Bo BCEX HanpaBAeHusX.
PyKOBOACTBYIMTECH NOMHBIM TEKCTOM PYKOBOACTBA A/1A OTAE/bHOM
YCTaHOBKM ONOPHOW CMYTHUKOBOW CTaHLMM.

NPEAYNPEMAEHUE:

Mo coobpatkeHnsAM 6€30nacHOCTH ONOPHYHO CryT-
HUKOBYIO CTaHLMI0 He/b3Al NepeMeLLaTh Noc/e Toro,
Hak 6yAyT 3anporpamMmMMpoBaHbl BUPTYasbHble
rpaHuLibl, NIepexoAbl U 30Hbl, KOTOPbIX CNIEAYET U3-
6eratb.BnpoTMBHOM Cly4ae po6oT-ra30HOKOCH KA
MOMET BbIATH 3a NPefie/ibl 3anporpamMMUpPoBaHHOM

paboueit 30HbL. [pH U3MEHEHNH NOJIOKEHUA Onop-
HOI CTaHLMM TpebyeTca nepenporpaMmmM1poBaHHe.

2.3.3. 3APAJKA POBOTA-TA30OHOKOCWJIKK NOCJIE YCTA-
HOBKHU

lMepes nepBbIM MCMONb30BAHUEM U3[eNA 3apsKaiiTe 6atapeu B
Te4YeHWe He MeHee 2 4acoB.

2.4. MPOrPAMMWUPOBAHUE BUPTYAJIbHbIX TPA-
HWL, NEPEXOA0B U 30H, HOTOPbIX CIEAYET
WU3BErATb

TMporpaMmMMUpoBaHe BUPTYalbHbIX FPaHUL, IEPEXOAOB U 30H, KOTOPbIX
cnepyet uaberatb, OCYLLECTBAAETCA C MOMOLLbHO NOLLIAroBbIX NpoLie-
Ayp B npunowernn «STIGA.GO». CornacHo npoLeaype, Bbl AOMHHbI
BPYYHYI0 ypaBAATb POGOTOM-ra30HOKOCUKOM, UAA PAAOM C HUM, B
COOTBETCTBUM C OBLUMMU KPUTEPUAMM, U3NIOEHHBIMU B NYHKTE 2.2.

NPEAYNPEXAEHUE:

Pa60o4an 30Ha M MapLUpyTbl NepeMELLEHNS MaLUHbI
[O/HHbI 6bITb 3afaHbl TakKUM 06pa3oMm, YTOGbI
MCKJIIOMUTb UX NposieraHue Yepes o6LecTBeHHbIe
MECTa, @ TaKKe 30Hbl, 06bI4HO UCTIONIb3YEMble ANf
NapKOBKM, NPoe3aa TPaHCMOPTHbIX CPEACTB UK
[ BUMEHUA NOTOKOB NI0JEN, BO U36ewaHne HaHece-
HUA ylep6a NloAAM, UMYLLECTBY, a TaKKe aBapui.

NPEAYNPEMAEHUE:

B uenax co6¢cTBeHHOM 6e30nacHOCTM U BO U3be-
HaHue HaHeceHus yuwepba JIIOAAM, HUBOTHBIM
WAN MMYLLECTBY OMepaTop [O/IHEH CHayana 03-
HaKOMMUTBLCA C 30HOM, B KOTOPOIi Npegnonaraetca
BPYYHYIO yNpaBnATb PO60TOM-ra30HOKOCUIKONA.
Bo Bpems ynpaeneHua po6otom cobniopaiite
OCTOPOMHOCTb, YTOGbI HE ynacTb.

MPEAYNPEXAEHUE:

Pa6oyas 30Ha U B LIeJIOM 30Hbl, 10 KOTOPbIM MOHET
nepemelarbca Po6OT-ra30HOKOCUIKA, AOJHKHbI
6bITb 06HECeHbl OrpampaeHueM, NnpefoTBpaLyao-
Wwu1m gocTyn.

O6ecneybTe HaA/1eHaLLee OrpamAeHUe UK CNeau-
Te 3a po60TOM-ra30HOKOCH/IKOM BO BpeMs paboTbl.

3. MPUHL MM PABOTbI

3.1. PABOTA POBEOTA-TA3SOHOKOCWJIKU B PYYHOM
PEHWUME

PoGOT-ra30HOKOCHJIKY MOIHO MCMO/b30BATL 683 NPOrpamMMUpOBaHHs
paboyeroBpeMeH. BaToM pexmme poGoT-ra3oHOKOCH/IKa BbINONHAET
PaBo4MiA LKA, BO3BPALLAETCA HA 3aPAAHYHO CTAHLIMIO M OCTAETCA TaM
710 CNIeAYIOLLEro PYYHOrO 3amycKa.

[ MCnoNb30BaHKA MaLLMHbI B TOM PEKMME HEOBXOAMMO, B I0GOM
clyyae, 3anporpamMmMmMpoBaTh BUPTYasbHbIE MPaHuLbl, NEPEXOabl U
30HbI, KOTOPbIX CepyeT u3beratb (CM. NyHKT 2.4)

1. PasmecTiTe po6OT-ra3oHOKOCH/IKY Ha 3apAAHOM CTaHLMM UK,
B NI06OM CAlyyae, BHYTPY NEPUMETpa YCTaHOBKM.

2. Hammute KHonKy “STOP” (Puc. 1.A), 4TOBbI OTKPbITb KPBILLKY
(Puc. 1.B) n nonyunTb gocTyn K KoHconu ynpasnerus (Puc. 1.C).

3. [epwute Hamaton KHonky “ON/OFF” (Puc. 1.E) B TeyeHue 5
CEKYHA, 4TOGbI BR/IOUYUTb POBOT-ra30HOKOCHIKY.

4. Hawmute KHonky «BbIBOP PEXWMA» (Puc. 1.F), noka He
ByAeT MuraTh TOMbKO MHAMKatop “OJMHOYHBIA PABOYMM
LUMKN" (Puc. 1.L).

5. Hammute kHonky “MOATBEPAMTL” (Puc. 1.G). MHankaTop
(Puc. 1.L) 3aroputcs KpacHbIM CBETOM B 3HaK NOATBEPHAEHNA
onepavym.

6. 3akpoiTe KpbiLLKy (Puc. 1.B). Po6oT-rasoHoKoCHIKa MPUCTYNnUT
K pabore.

MPUMEYAHWE: 3TOT peXnM MOMET He rapaHTMpoBaTh Haf-
NealLlero MOKPbITMA MOLWAAW ra3oHa Kak C TOYKM 3peHus
BPEMEHM, TaK W C TOYKW 3PEHWA OBHOPOAHOTO pesynbrarta
CTPUIKM, OCOBEHHO €C/IN Caf, UMEET HenpaBubHYIO hopMy.
[InA 13BNEYEHNA MaKCMMasbHOW Mo/b3bl M3 poGoTa-raso-
HOKOCW/IKM PEKOMEH/YETCA BbINOSHWTL MPOrpaMMUpOBaH1e
paGoyero BpemMeHu.

3.2. ONUCAHWE OPTAHOB YMPABJIEHUA POBOTA-
FA3OHOKOCWUJIKK

CNMCOK OpraHoB YNpaBAeHA, UHAMKATOPOB U UX YHKLMIA:
¢ KHonka “STOP” (Puc. 1.A): ucnonb3ayeTca Ans 6e3onacHoro
ocTaHoBa poGoTa-ra30HOKOCUIKY.




e «HJIIOY BE3OMACHOCTW» (Puc. 1.D): ucnonbayetcs ana
6e30MacHOro BbIK/I04YEHUA PO6OTA-ra30HOKOCUIKN.

* KHonka “ON/OFF” (Puc. 1.E): ucnonb3ayetca Ana BKAOYEHNA
BbIK/I04EHNA POBOTa-ra30HOKOCHKM W ANA COPOCa aBapUitHbIX
CUrHanoB.

¢ HHonka «BbIBOP PEHUMA» (Puc.1.F): oHa HyxHa AnA Bbi6opa
pemmnma paboTbl po6oTa-ra30HOKOCHUKM 1 A1A €70 NPUHYAUTE -
HOro BO3BPaTa Ha 3apsAHYI0 CTaHLMIO.

e HHonka “MOATBEPAUTL” (Puc. 1.G): oHa HymHa Ana noa-
TBEPHAGHMA 3a/JaHHOTO pemMa paboTbl.

e CsetoBoi uHanKatop “SAMPOrPAMMWUPOBAHHAA MPO-
TPAMMA’ (Pvic. 1.1): OH HyeH Ans oToGpaxeH1s napameTpoB
3anporpaMm1poBaHHON NPorpammbl.

+ CBeToBOM MHAMKaTOp “OAMHOYHBIN PABOYMIA LKA
(Puc.1.L):0H HyeH anA 0ToBpareH1A napaMeTpoB OAMHOYHOrO
paboyero uyKna.

* CaetoBo¥ nHamnkatop “BO3BPAT HA CTAHLIMIO” (Puc. 1.H): on
MCMONb3YeTCA A/1A 0TOBPaMEHNsA NapaMeTpOB NPUHYANTENILHOrO
BO3BpaTa Po6oTa-ra30HOKOCH/IKM Ha 3aPAZHYI0 CTAHLMIO.

* Knonka “BLUETOOTH” (Puc. 1.M): ucnonb3yetcs ToNbKO cep-
BMCHbIM LIEHTPOM /}/191 BbINONHEHWA IMArHOCTUKM.

* CaetoBoit uHaukarop “ABAPUA” (Puc. 1.N): oH ucnonbayetcsa
ANA 0TOBPAKEHNA aBaPUIAHBIX COCTOAHN.

* CaetoBoit HanKatop “BATAPEA” (Puc. 1.0): oH ucnonbayetcsa
ANA 0TOBPaKeHMA COCTOAHNA 3apAaa batapen.

MPUMEYAHWE: Bonee nogpo6HOE onucaHwe BblleyKasaHHbIX
OpraHoB ynpaB/iieHUA COJEPHMUTCA B MOJNHOM TEKCTe
pyKOBOACTBA.

3.3. MPUHLMN PABOTbI 3APAAHON CTAHLIUK

3apagHan CTaHLMA OCHalLeHa CBETOBbIM MHANKaTopoM (Puc. 8.N),
KOTOPbIV 3aropaeTcs, KaK NPUBEAEHO HUME:

*  VIHAMKaTOp HE rOPUT:3apAHAA CTAHLMA OTH/IOYEHA OT UCTOYHUKA
NUTaHWUA UK POBOT HAXOAMTCA Ha CTaHLMM.

*  VIHAMKaTOp ropUT HEMPEpPbIBHO: POBOT-ra30HOKOCHIIKA HE MO
K/IIOYEH K 3apAAHON CTaHLMM, M CUTHaN aHTeHHbI NepeaaeTcs
npaBubHO.

o Muratowuit MHaMKaTOp: 3apAaHas CTaHUMA HaCcTPOeHa Herpa-
BM/IbHO /W60 HencnpasHa. CM. NOHOe PYKOBOACTBO.

3.4. 3APAAHA BATAPEU

Mpoueaypa “3APAAKA BATAPEWN” no3BonsieT Bpy4Hylo 3apsmarb
POGOT-ra30HOKOCHIKY.

1. PaamecTuTe poBOT-ra30HOKOCMAIKY Ha 3apAAHOM CTaHLMK
(Puc. 9.R).

2. MomecTnTe poGoT-ra30HOKOCHIIKY Ha 3apALHYIO CTaHLMIO, NOKa
He 3alLeNKHeTCA pasbeM Ana 3apsagku (Puc. 9.S).

3. Hammute kHorKy “STOP” (Puc. 9.A), 4TOBbl OTKPbITb KPbILLKY
(Puc.9.B) nonyuntb gocTyn K KoHconu ynpasnerus (Puc.9.C).

4. BK/o4nTE POGOT-ra30HOKOCHAKY C NMOMOLbIO KHOMKKM “ON/
OFF” (Puc. 9.E).

5. CsetoBo¥ MHauKatop “BATAPEA” (Puc. 9.0) MuraeT cuHum
CBETOM, PO6OT-ra30HOKOCK/IKA 3apAKAETCA.

6. 3akpoiiTe KpblwKy (Puc. 9.B).

7. OcTaBbTe POGOT-ra30HOKOCU/IKY 3apsmaTbCA, Mo KpanHen
Mepe, Ha Bpems, yKasaHHoe B nyHKTe 2.3.3.

MPUMEYAHWE: 3apagaKy akkyMynaTopHOW 6atapen nepes, 3UMHUM
XpaHeHWeM HeoGXOAMMO BbIMONHATb, KaK yKasaHo B MyHKTe 4.3.

3.5. PErYJIMPOBHA BbICOTbl CTPUHKKN

[11A BBINONHEHA PEryNMPOBKH BbICOTbI CTPUMKKM CNIeAYHTe NoLuaro-
BOV NpoLeAype B NMPUIOKEHUN.

NPEAYNPEXAEHUE:
He npuKacaiTechb K pemyliemy MHCTPYMEHTY

BO BpeMA peryJimpoBKU BbICOTbl CTPUHKMU.

NMPUMEYAHUWE: OnuHa cpes3aemoit po6OTOM-
ra3oHOKOCW/IKOWM YacTy TpaBbl He A0JIKHA NpeBbILLaTh
10 Mm.

TEXHUYECKOE OBCJ/1YH{MUBAHUE

NPEAYNPEXAEHUE:
Wcnonb3yiiTe TONLKO OPUTMHA/IbHbIE 3an4acTH.

NPEAYNPEMAEHUE:

He mopguduumpyiiTe, He NoBpempaaiiTe, He ycTpa-
HAWTE M HE OTHJTI0YaliTe YCTaHOB/IEHHbIE 3alUUTHbIE
ycTpoiicTBa.

NPEAYNPEKAEHUE:

OnacHoOCTb NOPe30B pyK.

WUcnonbayiite 3aluTHble NepyaTku, YTobbl He
nopesartb pyKu.

NPEAYNPEKAEHUE:

OnacHocTb nonaAaHua NblM B rasa.
Wcnonb3yiTe 3alUTHbIE OYKM, YTOGbI Mbib He
nonana B rnasa.

BHUMAHMUE:

W36bITO4HOE KOIMYECTBO BOAbI MOMET NPUBECTH
K NPOHMKHOBEHUIO BOAbI, C NOBPEHAEHUEM 3/1eK-
TPUYECKUX YacTeid.

3AMPET:

He ucnonb3yiite cTpyu BoAbl NOA AABEHUEM.

3AMPET:

Y106bI HE NOBPEAUTL HEO6PATUMbIM 06Pa30M 3NeK-
TPUYECKHME U 3NIEKTPOHHbIE KOMMOHEHTbI, HeNb3A
norpymarb Po60T-ra30HOKOCHJIKY NOIHOCTBIO MU
4acTU4HO B BOAY.

3AMNPET:

Y706bl He NOBPEANTD 3IEKTPUYECKUE U ANIEKTPOH-
Hbleé KOMMOHEHTbI, He MOﬁTe BHyTpeHHMe yactu
po60oTa-razoHOKOCHUIKN.

3ANPET:

Y106bI HE NOBPeAUTb OKPaLLeHHbIe NOBEPXHOCTH
M NNacTUKOBbIE KOMMOHEHTbI, He MCMOMb3YiiTe
pPacTBOPUTENM UK GEH3UH.

4.1. NNAHOBOE TEXHUYECKOE OBC/TYHUBAHUE

[na nosbilweHna 3QGEKTUBHOCTU paboThl U yBEMYEHWUA CPOKA
CyO6bl He 3abblBaiiTe PErynfapHO YUCTUTb U3JEME W 3aMEHATb
M3HOLLEHHbIE AeTaun.

OO Ok PP PP

BbinonHAiTe 06CNyKMBAHWE C NEPUOAMYHOCTBIO, YKa3aHHOW B
Tabnuue.



YACTOTA KOMMOHEHT | TWUM ONEPALIUU
ExeHepenbHo How QuucTKa 1 npoBepKa
3PPEKTUBHOCTU HOXA.
(cm. nyHKT 4.2)
Ecnn How norHynca ot
yAapa U1 CUbHO U3HOLLEH,
3ameHuTe ero.
(CM. NyHKT 4.2)
HoHTakTbl QuuncTuTe M ycTpaHuTe
3apAAHON CTaHUMK | Ceabl OKUCAEHNSA.
(Cm. nonHoe pyKoBOACTBO)
ExemecauHo Po6ort- [MpoBeauTe O4YNCTHY.
ra3oHOKOCU/IKA (CMm. nonHoe pyKoBOACTBO)

3apagHas cTaHums
1 Kabenn nuTaHua

MposepsTe Hanume
NPU3HaKOB M3HOCa W

NPy HEOBXOAMMOCTH
3ameHuTe ux. (Cm. nonHoe
PYKOBOACTBO)

Mo oKoH4aHuK ce3oHa | Batapes 3apsAauTe 6atapeto nepep,
WK pas B LWeCTb XpaHeHWeM. (CM. MyHKT 4.3)
MeCALEB, eC1 poGoT-

ra30HOKOCH/IKA He

ucnonb3yerca

Pas B rog uau no Po6ot- [po¥iguTe TexocmoTp
OKOHYaHWUM Ce30Ha ra30HOKOCU/IKa B @BTOPHU30BAHHOM

CEPBICHOM LiEHTPE.
(cM. NyHKT 4.1)

[OnA nopsepaHua poboTara3oHOKOCUAKM B paBoyeM COCTOAHWUM
HEOGXOAMMO EXETOAHO NPOXOANUTL TEXOCMOTP B ABTOPU30BAHHOM
CEPBUCHOM LIEHTPE.

MPUMEYAHUE: rapaHTva He pacnpoCcTpaHAeTCca Ha /tobble
HEUCNpaBHOCTK, BbI3BAHHbLIE OTCYTCTBMEM MPOXOMAEHMA
€EeroAHoro TexocmMoTpa.

4.2, 3AMEHA PEHYLLErO MHCTPYMEHTA

1. BbIKNKO4MTE POBOT-ra30HOKOCHIIKY M NpUBEAWMTE Ero B 6esonac-
HOe COCTOAHME (CM. NYHKT 1.4).

2. lNepeBepHuTe pOBOT-ra30HOKOCH/IKY BBEPX IHOM, CTapasch He
NOBPEeANTb N1ABAIOLLYHO KPbILLKY.

3. OTBMHTUTE KpenemHble BUHTLI (Puc. 10.E).

. 3ameHuTe HoXM (Puc. 10.D) n KpenemHble BUHTLI (Puc. 10.E).

5. 3araAHuTe KpenexHble BuHTHI (Puc. 10.E).

4.3. NOArOTOBKA BATAPEU K 3UME U XPAHEHUE

1. 3apsAanTe aKKyMyNATOP COTACcHO NoLLaroBoi NpoLeaype, npu-
BefieHHO B [punoeHnm, Ha cTpaHuLe «HacTpoiku».
. Oumnctute po60oT-ra3oHOKOCKAKY (CM. NONHOE PYyKOBOACTBO).
3. XpaHuTe po6oT-ra30HOKOCH/IKY B CyXOM MeCTe, rie OH He ByaeT
MOABEPHEH MOPO3Y, M YI0CTOBEPLTECh, YTO OH BbIK/IOYEH.

~

n

MPUMEYAHME: Moppo6Hoe onucaHye npoLesypbl 3apaaRANa
MOArOTOBKM K 3UME U3/I0EHO B NOJIHOM TEKCTE PYKOBOACTBA.

MPUMEYAHWE: [inq Toro, 4To6bI rapaHTH1A Ha aKKyMYynATop-
Hyto 6atapeto octaBanachb B Cue, Tpebyetca peructpaums
npoLieaypbl 3apAAKK Yepes3 NPUIOKEHHE.

4.4, 3AMEHA AKKYMYJIATOPHOMN BATAPEU

3ameHy 6aTapen MOXET BbINONHATL UCK4MTENBHO TTEPCOHAN
CNYHBbl TEXHUHECKOW NOALEPHHKM STIGA.

Ecn1 HeoGX0AMMO 3aMeHNTb aKKYMYNATOPHYLo 6atapeto, obpatiait-
TECb B CEPBMCHbIN LIEHTP WM K BaLLEMY AUNEpy.

5. TPAHCNOPTUPOBHKA, XPAHEHUE U
YTUIN3ALMA

5.1. TPAHCMOPTUPOBHA

NMPUMEYAHUE: PekomeHayeTCcA MCNONb30BaThb
OpPUrMHaNbHYIO YNAKOBKY ANA TPAHCMOPTUPOBKU Ha
60/1blUME PACCTOAHMA.

1. BbIK/ItO4MTE POBOT-ra3oHOKOCH/IKY W MPUBEAMTE ero B 6e3onac-
HOe COCTOsAHME (CM. NYHKT 1.4).

2. OuncTuTe poboT-ra3oHoKocUKy (CM. NONHOE PyKOBOACTBO).

3. MopHMMUTE POGOT-ra30HOKOCUAIKY 3a CrEeLuanbHylo pyyry
(Puc. 11.D) v nepeHecuTe €ro, cneas 3a TeM, YTOObI PEYLLWI
MHCTPYMEHT HaxXOAM/CH KaK MOXKHO Aasiblue OT Tefa.

5.2. XPAHEHUE

Mocse O4MCTHU M MOATFOTOBKM aKKYMYNATOPHOM 6arapeu K aume
HEoBX0AMMO XpaHWTb POBOT-Ta30HOKOCUIIKY B FOPU3OHTA/ILHOM
NOJIOIEHNM, B CYXOM MECTe, Tae OH He GyAeT NoaBepHeH Moposy
(cm. . 4). Bo Bpems ANMTE/bHBIX MPOCTOEB OTK/IOYANTE 3apAAHYI0
CTaHLWIO 1 OMOPHYIO CTYTHUKOBYIO CTAHLMIO OT 37IEKTPOCETH.

5.3. YTUIIU3AUUA

NPEAYNPEXAEHUE:

A Ana Toro 4To6bl U3BNEYb AKKYMYIATOPHYIO
6arapeto M3 pob6oTa-ra3oHOKOCUIIKU, 06paTh-
TeCb B aBTOPU30BaHHbI CEPBUCHDIN LEHTP.

1. YTUAM3npyiTe ynakoBKy M3[eNA SKONOTMYECKM 6€30MacHbIM
CnocoGoM, UCMONb3YA CreLabHble KOHTEMHEPb! UK CAaB ee
B LiEHTp cGopa OTXOA0B.

2. YTunnsupyiTe po60T-ra3oHOKOCHIKY B COOTBETCTBUM C TPe6o-
BaHWAMM MECTHOrO 3aKOHOAATENbCTBA.

3. CpaitTe 060pyAOBaH1E B LIEHTP NepepaboTHu 1 yTUAU3aLmK,
TaK KaK poboT-ra3oHOKoCH/Ka Knaccuuumpyetcs kak 09330
(oTXOfbI ANEKTPUYECKOTO U 3N1EKTPOHHOTO 060PYA0BaHNSA).

4. YTUNM3MpyMTe CTapble MM OTPaboTaHHbIe GaTapen SKONOrM4eCcKN
6e3onacHbIM CNOCO60M, MCMO/b3YA CreLMaIbHbIe KOHTEHHEPbI
WM CA@B VX B LIEHTP c60pa OTXOA0B.



6. YCTPAHEHWE HEUCMPABHOCTEWN

NMPEAYNPEXAEHUE:
BbIKNI04MUTE POGOT-ra30HOKOCHIIKY M NpUBeaUTe ero B 6esonacHoe coctosiHue (Cm. MyHKT 1.4).

Huke nprBeAEH CNIUCOK HEMoNazoK, KOTOPbIe MOTYT BO3HUKHYTb BO BPEMS paBoThl.

HEMNOJAQHA

NPU4UHDbI

YCTPAHEHUE

AHomanbHas Bubpaumsa. Poor-
ra3oHOKOCK/Ka paboTaeT LyMHO.

JIMCK MM HOXM NOBPEMAEHBI

3ameHnTe NOBPEMAEHHbIE KoMMNEKTYHoLMe (CM. MYHKT 4.2).

PexyLymit MHCTPYMEHT 3acTpeBaeT 13-3a Han4ua
OTXO0B PaGOTbl (IEHTbI, BEPEBKM, KYCKN
nnacTMacchl M T.4.)

Bbikntounte pOﬁOT-I'aSOHOKOCMﬂKy nnpueeaunTe ero B
6esonacHoe cocToanne (Cm. MyHKT 1.4). Pa3bnoKupyiiTe HOX.

3anycK pob0oTa-ra3oHOKOCH/IKM NPOU30LLEN NPK
Ha/IM4YMM He NPELYCMOTPEHHBIX NPENATCTBIN
(ynaBLuKe BETKM, 3a6bITble NPeAMETbI U T.4.).

BbIKNK0YMTE POBOT-Ta30HOKOCHIKY M NPUBEAMTE €r0
B 6e3onacHoe cocTosHue (Cm. MyHKT 1.4). YeTpaHuTe
NPEnATCTBUA U CHOBA 3anyCTUTE POGOT-Ta30HOKOCHIKY.

ONEKTPUYECKUI iBUraTE b B COCTORHUM aBapuu.

3ameHuTe Buratesb, 06PaTUTECH B CEPBMCHBIN LIEHTP.

TpaBa C/IMLIKOM BbICOKas.

YBenM4bTe BbICOTY CTPUHKM (CM. TyHKT 3.5).

BbINONHWTL NPEABAPUTENbHYI0 CTPHIKKY B 30HE C HOPMabHOM
Tra30HOKOCH/IKON.

PoBoT-ra3oHoKocuKa He
yCcTaHaB/IMBAETCA NpaBUIbHO BHYTPU
3apAAHON CTaHLMM.

HeMCI’IpaBHOCTb AHTEHHbI 3apﬂFlH0171 CTaHumu.

Ecnv npo6nema He pelumnach, 06paTuTeCh B CEPBUCHBIN
LEHTP.

OcepaHe 3eMM pAOM C 3apAAHON CTaHLMeN.

BoccTaHoBUTE NPaBUBLHOE NOMOKEHUE 3APAAHON CTAHLMM.
(cM. nyHKT 2.3.1).

3apaaHas cTaHuMA oTKanMGpoBaHa HenpaBuIbHO,
16O PAAOM C HEt UMEIOTCA 3/1IeKTPOMArHUTHbIE
noMexu.

Mocne yCTpaHeHNs MCTOYHNKA MOMEX OTKAMBPYITE 3apAaHyio
CTaHLMIO Yepes NpusomeHme. CM. 0HOE PYKOBOACTBO.

VHAuKaTop 3apsAHOM CTaHLMK He
3aropaeTcs, Koraa poBoT HaxoANTCs
BHE 3apAAHON CTaHLMM.

OTCYTCTBYET BEKTPOCHABHEHNE W 3apsaHas
CTaHUMs HeucnpasHa.

MpoBepsTe NpaBUIbHOE COBAMHEHNE C PO3ETKOM 610K
nuTanuA. MpoBepbTe LIENOCTHOCTL COEANHUTENBHOTO Kabens
6/10Ka NUTaHNSA.

VHANKaTOp 3apsAAHOM CTaHLMM
MUraer.

3apsApHas cTaHuys HencnpasHa. CM. nosHoe
PYKOBOACTBO.

OTKOYMTE 3aPAAHYIO CTAHLMIO OT UCTOYHWKA MUTaHWA, &
yepe3 HECKO/IbKO MUHYT CHOBa MogkAtoumnTe. Ecn npoGnema
He peLunnach, 06paTUTECh B CEPBUCHBIN LIEHT.

3apsaHas CTaHUMA HACTPOEHa HENPaBUIBHO.

HactpoiiTe 3apsaHyto CTaHLMIO Yepes NpuoHeHie. CM.
N0/IHOE PYKOBOACTBO.

Ha knasuatype 3aropenca uHankatop
Warning

OH yKaablBaeT Ha aHOMannio/HenonagKy.

,quO}'IHMTeI'IbHyIO MHqJOpMaL[MIO MOMHO y3HaTb U3 NPUIOHEHNUA
W1 U3 NOJIHOrO TEKCTA PYKOBOACTBA

Po6oT-ra3oHOKOCH/IKa Ha BpemA
OCTaHaB/MBaETCA B paboyelt 30He

Cnabblii curian GPS

Ecnu npo6nema He pelumnack, 06paTUTECh B CEPBUCHbIN LEHTP




RU
7. TEXHUYECKUE JAHHbIE

TEXHWYECHUE XAPAKTEPUCTUKHU THUN: SRSA01 (cm. aTUKeTRY u3genuna) | TUM: SRBAO1 (cM. STUKETHY nsaenus)
Fa6apuTsl (LLIXBXI) 413 x 252 x 560 [Mm] 529 x 299 x 695 [Mm]
B 3aBucumocTt o mogenn: 8,1 [krl; 8,4 [Kr] (*) B 3aBucumocTy ot mogenu: 12,7 [Kr]; 13,4 [kr];
Bec po6oTa-ra3soHOKOCHKM (MorpetwHocTb +/-0,1 [Kr]) 13,5 [kr] (%)
(MorpetwHocTb +/-0,1 [Kr])
BbicoTa CTPUIKKM (MUH-MaKC) 20-60 [Mm] 20-65 [Mm]
[lnameTp HoMa 180 [Mm] 260 [mwm]
CHKOPOCTb CTPUMHKM 2850+/-50 [067MWH] 2400+/-50 [06?7MWH]
22 [M/MurH] B 3aBucumocTvt oT Mmogienn: 24 [M/muH]; 28 [m/
CKOpOCTb [BUMHEHNA .
MHH] (*)
MaKcumanbHbI YKAOH 45% 50%
MaKcumanbHbIA YKAOH Mo nepumeTpy 20%
ThN peyLero MHCTpyMeHTa 4 nnaBatoLLMX HomeNn [ 6 NnaBatoLLMX HomeNn
Hop pexyLuero MHCTpymeHTa 322104105/0
3MepeHHbIi ypoBEHb 3BYKOBOM MOLYHOCTH 57 [nB] () B 3asnonwocTy ot M&A)G(QT' 56 [nB] (A); 60 [B)]
MorpelwHoCTb M3MepeHna ypoBHA wyma, KWA 147 1AB1(A) B saswcumocT Eg‘]o@e;?f) 0,56 (AbB] (A); 60
FapaHT1pyEMbIi ypOBEHb 3BYKOBOM MOLYHOCTH 59 (6] (A) B sasuonmocTy ot M((Xl)e(’l?' 57 [nB] (A); 60 [B)]
YpoBeHb 3BYKOBOTO JaB/IeHUs Ha YLLK onepartopa 46,3 (a1 (A) B sasncumocTu Eg{ﬁ?}g 45,2 [nB] (A); 60
CreneHb 3awpTbl IP po6oTa-ra3aoHoOKOCHKN IPX5
CreneHb 3awyThb! IP 3apsaHoM CTaHLMK IPX1
CteneHb 3aluThbl IP 610Ka N1TaHus P67
Pa6ouan Temneparypa OKpymatollei cpegbl poGoTa- 0+50
ra3oHoKocKskK [°C]
Pa6oyan TemnepaTypa OKpyMatoLLeit cpefibl 3apAAHOM -10+50
cTaHumu [°C]
PaGoyan Temnepatypa OKpymatwLen cpedbl 610Ka -10+50
nutanus [°C]
Mnowaab nokoca 3aBucKT 0T Mogem (*) 3aBucuT oT Mogenm (*)
Bxog: 100-240 B nepemenHoro Toka, 1,2 A; B 3aBucKHMOCTHM OT MOAeNH:
Bbixog;: 30 B nocTosHHOro Toka, 2 A Bxog: 200-240 B nepemerHoro Toka, 0,8 A;
Mcnonb3aynTe OfMH U3 NPUBELAEHHDBIX HUMHE Bbixog;: 30 B nocTosHHOro Toka, 4 A
OPUIMHasIbHBIX KOZOB MM NOCNEAYtoLLMe McnonbayitTe OANH 13 NPUBEAEHHBIX HUKE
0BHOB/IEHNA (0BpaLLaiiTech K Od1LManbHOMY OPUIMHasIbHBIX KOZOB MM NOCNEAYtoLLMe
nvnepy STIGA) 0GHOB/NEHMA (0BpaLLanTEeCh K OpULMaNbHOMY
118204158/0 (EC) aunepy STIGA)
118204161/0 (BEJIMKOBPUTAHWA) 118204159/0 (EC)
118204163/0 (LUBEMLIAPUA) 118204162/0 (BEJIMKOBPUTAHWA)
118204164/0 (LUBEMLIAPUA)
Mutaune Nnn
Bxog: 100-240 B nepemerHoro Toka, 1,2 A;
Bbixog;: 30 B nocTosHHOro Toka, 2 A
McnonbayitTe OAnH 13 NPUBEAEHHBIX HUWKE
OPUIMHaIbHBIX KOZOB MM NOCNEAYtoLLMe
0GHOB/NEHMA (0BpaLLanTeCh K OpULMaNbHOMY
nvnepy STIGA)
118204158/0 (EC)
118204161/0 (BEJIMKOBPUTAHWA)
118204163/0 (LUBEMLIAPUA)
)
WcnonbayiTe 0AnH 13 NPUBEAEHHBIX HUIKE OPUTMHA/BHBIX KOAOB M NOCAEAyIoLMe OBHOB/IEHNS
[lonyckaeTca ucnonb3oBaHue Kabenei-yanmHuTenei ¢ (o6patanTech K oduumansHomy annepy STIGA)
HanpsmeH1em 30 B nocToAHHOro Toka Hog;: 1127-0010-01, anmHa 5 m
Hog;: 1127-0020-01, anvHa 15 M
B 3aBucumocTu ot mogenu: 25,2 B - 2 Ay; 25,2 B 3aBucumocTy ot Mmogenu: 25,2 B - 5 Ay; 25,2
Mogenb akKkymynsaTopHoi Garapen B-2,5Ay; B-2x5 Ay; 25,2 B - 2x6 Ay (*)
252B-5A4;252B-6 Ay (*)
Bpew 3apagiu B 3aBucumocTt o1 mogenn: 40 [Mu]; 60 [MuH]; 80 B 3aBucumocTy ot mogenu: 150 [muH]; 180
[MuH]; 150 [MuH] (*) [MuH] (*)
Bpews padosi B 3asucumocTy o1 moaenn: 40 [mMuH]; 60 [MuH]; 90 | B 3aBucumocTu ot mogenu: 150 [MuH]; 270 [MUH];
[MuH]; 150 [muH] (*) 330 [muH] (%)
Moaxnioverre Bluetooth®, 4G, 3G, GSM
HaBwraumoHHble TEXHONOM MK AGS, GNSS-RTK

(*) s nonyyennsa 6onee NOAPOGHON MHPOPMALM NO KOHKPETHOM MOAEN 03HAKOMBTECH C MO/THBIM TEKCTOM PYKOBOACTBA, JOCTYMHbIM B
WHTepHeTe (cM. QR-Koz Ha NepBovi CTpaHMLE AaHHON MHCTPYKLMKM).

180



DICHIARAZIONE CE DI CONFORMITA (Istruzioni Originali)
(Direttiva Macchine 2006/42/CE, Allegato Il, parte A)

1. La Societa: ST. S.p.A. - Via del Lavoro, 6 — 31033 Castelfranco Veneto (TV) - ltaly
2. Dichiara sotto la propria responsabilita, che la macchina:
Robot rasaerba

a) Tipo/Modello Base: SRSA01
c) Numero di Serie: 22A**RMO000001 + 99L*sRM0999999
d) Motore: a batteria

3. E conforme alle specifiche delle direttive:
* MD: 2006/42/EC
e EMCD: 2014/30/EU
* RoHS Il: 2011/65/EU - 2015/863/EU
* RED: 2014/53/EU

4. Riferimento alle norme armonizzate e/o a norme tecniche:

EN 60335-1:2012 / AC:2014 / A11:2014 / A13:2017 / EN 61000-3-2:2014
A1:2019/ A2:2019 / A14:2019 EN IEC 61000-3-2:2019 / A1:2021
EN 50636-2-107:2015 / A1:2018 / A2:2020 / A3:2021 EN 61000-3-3:2013/ A1:2019

EN 55014-1:2017 / A11:2020
EN IEC 55014-1:2021
EN 55014-2:1997 / A1:2001 / A2:2008 / AC:1997

ETSI EN 300 328 V2.2.2
ETSI EN 301 489-1 (V1.9.2)

ETSI EN 301 489-1V2.2.3 EN 1EC 55014.2.2001
ETSI EN 301 489-17 V3.2.4 EN 62233:2008
ETSI EN 301 489-19 V2.1.1 EN 62311:2008

ETSI EN 301 489-52 V1.1.2
ETSIEN 301 908-1 V15.1.1
ETSIEN 301 908-13 V13.1.1
ETSIEN 303413 V1.1.1

i) Ampiezza di taglio: 18cm
n) Persona autorizzata a costituire il Fascicolo ST.S.p.A.
Tecnico: Via del Lavoro, 6

31033 Castelfranco Veneto (TV) - Italia

CEO Stiga Group
Sean Robinson

Suese Mol

o) Castelfranco Veneto, 07/02/2024

Ce

171514261/2



UK DECLARATION OF CONFORMITY
(Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008, S.I. 2008 No. 1597, Annex Il, part A)

1. The company: ST. S.p.A.-Via del Lavoro, 6 — 31033 Castelfranco Veneto (TV) - Italy
2. Hereby declares under its own responsibility that the machine:
Robotic lawnmower

a) Homologation type: SRSA01
c) Serial number: 22A*sRMO000001 + 99L+eRMO999999
d) Engine: battery-operated

3. Conforms to UK Regulations:
* S.1.2008/1597 - Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008
¢ S.1.2016/1091 - Electromagnetic Compatibility Regulations 2016

¢ S.1.2012/3032 - The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and Electronic
Equipment Regulations 2012

¢ S.1.2017/1206 - Radio Equipment Regulations 2017

4. Reference to harmonised standards and/or to technical standards:

EN 60335-1:2012/ AC:2014 / A11:2014 / A13:2017 / EN 61000-3-2:2014
A1:2019/ A2:2019 / A14:2019 EN IEC 61000-3-2:2019 / A1:2021
EN 50636-2-107:2015 / A1:2018 / A2:2020 / A3:2021 EN 61000-3-3:2013/ A1:2019

EN 55014-1:2017 / A11:2020
EN IEC 55014-1:2021
EN 55014-2:1997 / A1:2001 / A2:2008 / AC:1997

ETSI EN 300 328 V2.2.2
ETSIEN 301 489-1 (V1.9.2)

ETSIEN 301 489-1V2.2.3 EN IEC 55014-2:2021
ETSIEN 301 489-17 V3.2.4 EN 62233:2008
ETSIEN 301 489-19 V2.1.1 EN 62311:2008

ETSI EN 301 489-52 V1.1.2
ETSI EN 301 908-1 V15.1.1
ETSIEN 301 908-13 V13.1.1
ETSIEN 303413 V1.1.1

i) Cutting width: 18cm

n) Person authorised to compile the technical file: ST.S.p.A.
Via del Lavoro, 6
31033 Castelfranco Veneto (TV) - ltalia

o) Castelfranco Veneto, 07/02/2024 CEO Stiga Group

Sean Robinson

S/

UK Importer: STIGA LTD U K
Unit 8, Bluewater Estate Plympton,
Devon, PL7 4JH, England g g

171514261/2



DICHIARAZIONE CE DI CONFORMITA (Istruzioni Originali)
(Direttiva Macchine 2006/42/CE, Allegato Il, parte A)

1. La Societa: ST. S.p.A. - Via del Lavoro, 6 — 31033 Castelfranco Veneto (TV) - ltaly
2. Dichiara sotto la propria responsabilita, che la macchina:

Robot rasaerba

a) Tipo/ Modello Base: SRBAO1
c) Numero di Serie: 22A*sRMO000001 + 99L+sRMO999999
d) Motore: a batteria

3. E conforme alle specifiche delle direttive:
* MD: 2006/42/EC
e EMCD: 2014/30/EU
¢ RoHS II: 2011/65/EU - 2015/863/EU
* RED: 2014/53/EU

4. Riferimento alle norme armonizzate e/o a norme tecniche:
EN 60335-1:2012/ AC:2014 / A11:2014 / A13:2017

/A1:2019/ A2:2019 / A14:2019 EN 61000-3-2:2014

EN 50636-2-107:2015/ A1:2018 / A2:2020 / A3:2021 EN IEC 61000-3-2:2019 / A1:2021
ETSIEN 300 328 V2.2.2 EN 61000-3-3:2013 / A1:2019
ETSI EN 301 489-1 (V1.9.2) EN 55014-1:2017 / A11:2020

EN IEC 55014-1:2021

E;g: Es 281 233:1;632234 EN 55014-2:1997 / A1:2001 / A2:2008 / AC:1997
o EN IEC 55014-2:2021

ETSIEN 301 489-19 V2.1.1 EN 62233-2008
ETSIEN 301489-52 V1.1.2 EN 62311.2008
ETSIEN 301 908-1 V15.1.1

ETSIEN 301 908-13 V13.1.1

ETSIEN 303413 V1.1.1

i) Ampiezza di taglio: 26 cm
n) Persona autorizzata a costituire il Fascicolo ST.S.p.A.
Tecnico: Via del Lavoro, 6

31033 Castelfranco Veneto (TV) - Italia

CEO Stiga Group
Sean Robinson

Suuese Wl

o) Castelfranco Veneto, 07/02/2024

C¢

171514262/3



UK DECLARATION OF CONFORMITY
(Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008, S.I. 2008 No. 1597, Annex Il, part A)

1. The company: ST. S.p.A.-Via del Lavoro, 6 — 31033 Castelfranco Veneto (TV) - Italy
2. Hereby declares under its own responsibility that the machine:

Robotic lawnmower

a) Homologation type: SRBAO1
c) Serial number: 22A**RMO000001 + 99L*eRM0O999999
d) Engine: battery-operated

3. Conforms to UK Regulations:
* S.1.2008/1597 - Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008
* S.1.2016/1091 - Electromagnetic Compatibility Regulations 2016

* S.1.2012/3032 - The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and Electronic
Equipment Regulations 2012

* S.1.2017/1206 - Radio Equipment Regulations 2017

4. Reference to harmonised standards and/or to technical standards:

EN 60335-1:2012/ AC:2014 / A11:2014 / A13:2017 / EN 61000-3-2:2014

A1:2019/A2:2019/ A14:2019 EN IEC 61000-3-2:2019 / A1:2021

EN 50636-2-107:2015/ A1:2018 / A2:2020 / A3:2021 EN 61000-3-3:2013/ A1:2019

ETSIEN 300 328 V2.2.2 EN 55014-1:2017 / A11:2020

ETSIEN 301 489-1 (V1.9.2) EN IEC 55014-1:2021

ETSIEN 301 489-1V2.2.3 EN 55014-2:1997 / A1:2001 / A2:2008 / AC:1997
ETSIEN 301 489-17 V3.2.4 EN IEC 55014-2:2021

ETSI EN 301 489-19 V2.1.1 EN 62233:2008

ETSI EN 301 489-52 V1.1.2 EN 62311:2008

ETSI EN 301 908-1 V15.1.1
ETSI EN 301 908-13 V13.1.1
ETSIEN 303413 V1.1.1

i) Cutting width: 26 cm

n) Person authorised to compile the technical file: ST.S.p.A.
Via del Lavoro, 6
31033 Castelfranco Veneto (TV) - ltalia

o) Castelfranco Veneto, 07/02/2024 CEO Stiga Group
Sean Robinson

Sueve Mol

UK Importer: STIGA LTD U K
Unit 8, Bluewater Estate Plympton,
Devon, PL7 4JH, England C n

171514262/3



FR (Traduction de la notice originale)

Déclaration CE de Conformité

(Directive Machines 2006/42/CE, Annexe I,
partie A)

1. La Société

2. Déclare sous sa propre responsabilité
que la machine : Robot-tondeuse

a) Type / Modéle de Base

c) Série

d) Moteur: batterie

3. Est conforme aux prescriptions des
directives :

4. Renvoi aux Normes harmonisées
et/ou a des normes techniques

i) Largeur de coupe

n) Personne habilitée a établir le Dossier
Technique :

o) Lieu et Date

DE (Ubersetzung der
Originalbetriebsanleitung)

EG-Konformitatserklarung
(Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anhang
I, Teil A)

1. Die Gesellschaft

2. Erklart auf eigene Verantwortung, dass
die Maschine: Méahroboter

a) Typ / Basismodell

¢) Seriennummer

d) Motor: Batterie

3. Den Anforderungen der folgenden
Richtlinien entspricht:

4. Bezugnahme auf die harmonisierten
Normen und/oder technische Normen

i) Schnittbreite

n) Zur Verfassung der technischen
Unterlagen befugte Person:
o) Ort und Datum

NL (Vertaling van de oorspronkelijke
gebruiksaanwijzing)

EG-verklaring van overeenstemming
(Richtlijn Machines 2006/42/CE, Bijlage Il,
deel A)

1. Het bedrijf

2. Verklaart onder zijn eigen
verantwoordelijkheid dat de machine:
Robotmaaier

a) Type / Basismodel

c) Serienummer

d) Motor: accu

3. Voldoet aan de specificaties van de
richtlijnen:

4. Verwijzing naar de Geharmoniseerde
normen en/of technische normen

i) Snijbreedte

n) Bevoegd persoon voor het opstellen
van het Technisch Dossier
o) Plaats en Datum

ES (Traduccion del Manual Original)

Declaracion de Conformidad CE
(Directiva Maquinas 2006/42/CE, Anexo I,
parte A)

1. La Empresa

2. Declara bajo su propia responsabilidad
que la maquina: Robot cortacésped

a) Tipo / Modelo Base

¢) Matricula

d) Motor: bateria

3. Cumple con las especificaciones de las
directivas:

4. Referencia a las Normas armonizadas
ylo normas técnicas

i) Amplitud de corte

n) Persona autorizada a realizar el Manual
Técnico:

o) Lugar y Fecha

PT (Tradugéo do manual original)

Declaragéo CE de Conformidade
(Diretiva de Maquinas 2006/42/CE, Anexo
I, parte A)

1. AEmpresa

2. Declara sob a propria responsabilidade
que a maquina: Robot corta-relva

a) Tipo / Modelo Base

¢) Matricula

d) Moto: Bateria

3. E conforme as especificages das
diretivas:

4. Referéncia as Normas harmonizadas
elou normas técnicas

i) Amplitude de corte

n) Pessoa autorizada a elaborar o Caderno
Técnico

o) Local e Data

NO (Oversettelse av orginal bruksanvisning)

EF- Samsvarserklaring

(Maskindirektiv 2006/42/EF, Vedlegg Il, del

A)

1. Firmaet

2. Erklaerer pa eget ansvar at maskinen:

Robotgressklipper

a) Type / Modell

c) Serienummer

d) Motor: batteri

3. Oppfyller kravene i direktivene:

4. Henvisning til harmoniserte
standarder og/eller tekniske standarder

i) Klippebredde

n) Person som har fullmakt til & utferdige
teknisk dokumentasjon:
o) Sted og dato

SV (Overséttning av bruksanvisning i original)

EG-forsékran om dverensstaimmelse
(Maskindirektiv 2006/42//EG, bilaga II, de la)

1. Foretaget

2. Forsakrar pa eget ansvar att maskinen:
Grésklipparrobot

a) Typ / Basmodell

c) Serienummer

d) Motor: batteri

3. Overensstammer med foreskrifterna i
direktivet

4. Referens till harmoniserade standarder
och/eller tekniska standarder

i) Skérbredd

n) Auktoriserad person for upprattandet
av den tekniska dokumentationen:
o) Ort och datum

DA (Oversattelse af den originale
brugsanvisning)

EF-overensstemmelseserklaring
(Maskindirektiv 2006/42/EF, bilag II, del A)
1. Firmaet

2. Erklarer pa eget ansvar, at maskinen:
Robotplaeneklipper

a) Type / Model

c) Serienummer

d) Motor: batteri

3. Erioverensstemmelse med
specifikationerne ifolge direktiverne:

4. Henvisning til harmoniserede
standarder ogleller tekniske standarder

i) Klippebredde

n) Person, der har bemyndigelse til at
udarbejde det tekniske dossier:
o) Sted og dato

FI (Alkuperdisten ohjeiden kaannds)

EY-
VAATIMUSTENMUKAISUUSVAKUUTUS
(Konedirektiivi 2006/42/EY, Liite Il, osa A)
1. Yritys

2. Vakuuttaa omalla vastuullaan, ettd
kone: Robottiruohonleikkuri

a) Tyyppi / Perusmalli

c) Sarjanumero

d) Moottori : akku

3. On yhdenmukainen seuraavien
direktiivien asettamien vaatimusten
kanssa:

4. Viittaus harmonisoituihin standardeihin
jaltai teknisiin standardeihin

i) Leikkuuleveys

n) Teknisten asiakirjojen laatimiseen
valtuutettu henkild:
o) Paikka ja paivimaara




SL (Prevod izvimih navodil)

ES izjava o skladnosti

(Direktiva 2006/42/ES) , priloga Il, del A)

1. Druzba

2. pod lastno odgovornostjo izjavlja, da je

stroj: Robotska kosilnica

a) Tip / osnovni model

c) Serijska Stevilka

d) Motor: baterija

3. Skladen je z dolocili direktiv :

4. Sklicevanje na usklajene predpise
in/ali tehni¢ne standarde

i) Obseg ko$nje

n) Oseba, pooblascena za sestavo
tehnicne knjizice:

o) Kraj in datum

LT (Originaliy instrukcijy vertimas)

EB atitikties deklaracija

(Masiny direktyva 2006/42/CE, Priedas I,
dalis A)

1. Bendrové

2. Prisiima atsakomybe, kad jrenginys:
Zolés pjovimo robotas

a) Tipas / Bazinis Modelis

c) Serijos numeris

d) Variklis: baterija

3. Atitinka direktyvose pateiktas
specifikacijas:

4. Nuoroda j suderintas Normas ir (arba)
techninius normas

i) Pjovimo plotis

n) Autorizuotas asmuo sudaryti Techning
Dokumentacija:
o) Vieta ir Data

LV (Instrukciju tulkojums no originalvalodas)

EK atbilstibas deklaracija

(Direktiva 2006/42/EK par masinam,
pielikums II, dala A)

1. Uznémums

2, Uznemoties par to pilnu atbildibu,
pazino, ka masina: Robotizéta plaujmasina
a) Tips / Bazes modelis

c) Sérijas numurs

d) Motors: akumulators

3. Atbilst Sadu direktivu prasibam:

4. Atsauce uz harmonizétiem standartiem
unjvai tehniskajiem standartiem

i) Plausanas platums

n) Pilnvarotais darbinieks, kas sagatavoja
tehnisko dokumentaciju:
o) Vieta un datums

CS (Preklad pivodniho ndvodu k pouzivani)

ES - Prohlaseni o shodé

(Smérnice o Strojnich zafizenich
2006/42/ES, Priloha Il ¢ast A)

1. Spolecnost

2. Prohlasuje na vlastni odpovédnost, ze
stroj: Robotické sekacka

a) Typ / Zakladni model

¢) Vyrobni ¢islo

d) Motor: akumulator

3. Je ve shodgé s nafizenimi smérnic:
4. Odkazy na Harmonizované normy
alnebo technické normy

i) Sitka Fezani
n) Osoba autorizovana pro vytvoreni

Technického spisu:
o) Misto a Datum

PL (Ttumaczenie instrukcji oryginalnej)

Deklaracja zgodnosci WE

(Dyrektywa maszynowa 2006/42/WE,
Zatacznik Il, czgsc A)

1. Spotka

2. Oswiadcza na wiasng
odpowiedzialno$¢, ze maszyna: Kosiarka
trawnikowa

a) Typ / Model podstawowy

c) Numer seryjny

d) Silnik: akumulator

3. Spetnia podstawowe wymogi
nastepujacych Dyrektyw:

4. Odniesienie do Norm zharmonizowanych
illub norm technicznych

i) Szerokos¢ cigcia

n) Osoba upowazniona do zredagowania
Dokumentacji technicznej:
0) Miejscowos¢ i data

ET (Algupérase kasutusjuhendi tdlge)

EU vastavusdeklaratsioon

(Masinadirektiiv 2006/42/E0U, Lisa Il, osa A)

1. Firma

2. Kinnitab omal vastutusel, et masin:

Robotniiduk

a) Tiitip / Pohimudel

c) Matrikkel

d) Mootor: aku

3. Vastab direktiivide nduetele:

4. Viide Uihtlustatud standarditele ja/voi
tehnilistele standarditele

i) Loikelaius
n) Tehnilise Lehe autoriseeritud koostaja:
o) Koht ja Kuupéev

HU (Eredeti hasznélati utasitas forditdsa)

EK-megfelel6ségi nyilatkozata
(2006/42/EK gépiranyelv, II. melléklet "A"
rész)

1. Alulirott Vallalat

2. Felelésségének teljes tudataban
kijelenti, hogy az alabbi gép: Robotfinyiré
a) Tipus / Alaptipus

c) Gyartasi szam

d) Motor: akkumulator

3. Megfelel az alabbi iranyelvek
eldirasainak:

4. Hivatkozas a harmonizalt szabvanyokra
éslvagy miiszaki szabvanyokra

i) Vagasi szélesség
n) Miiszaki Dosszié szerkesztésére

felhatalmazott személy:
o) Helye és ideje

RU (MepeBop op1riHanbHbIX MHCTPYKLMIA)

[Tlexnapauus cootBeTcTBUs Hopmam EC
(AvpexTuBa 0 MawWWHHOM 060PYAOBaHNM
2006/42/EC, Npunoxenue I, yactb A)

1. Mpepnpustne

2. 3anBnseT nog COGCTBEHHYIO
OTBETCTBEHHOCTb, YTO MaluMHa: PoGoT-
rasoHokocunka

a) Tun / BasoBas mopenb

c) Nacnopr

d) fiBuratens: 6atapes cropaHus

3. CooTBeTCTBYET TPEGOBaHMAM
creyowWmX AUPEKTUB:

4, Ccbinku Ha rapMOHM3NPOBaHHbIE HOPMbI
niMnu TeXHUYecKue CTaHaapThl

i) AMnnuTyaa KoweHus

n) 1o, ynonHomo4eHHoe Ha NoAroToBKy
TEXHUYECKOM AOKYMEHTaLMu:

o) Mecto 1 gara

HR (Prijevod originalnih uputa)

EK Izjava o sukladnosti

(Direktiva 2006/42/EZ o strojevima,
dodatak Il dio A)

1. Tvrtka:

2. pod vlastitom odgovornoscu izjavljuje
da je stroj: Robotska kosilica

a) Vrsta / Osnovni model

¢) Maticni broj

d) Motor: baterija

3. sukladan s temeljnim zahtjevima
direktiva:

4. Primijenjene su slijedece harmonizirane
norme ifili tehni€ki norme:

i) Sirina rezanja

n) Osoba ovlastena za pravljenje Tehnicke
datoteke:
o) Mjesto i datum




/TIGA

STIGA LTD (UK Importer)
Unit 8, Bluewater Estate Plympton,
Devon, PL7 4JH, England

STIGA S.p.A.

Via del lavoro, 6

31033 Castelfranco Veneto (TV)
Italy

stiga.com

ses accessoires,
piles et cordons
se recyclent

ADEPOSER A DEPOSER
Cet appare“’ EN MAGASIN  EN DECHETERIE

Points de collecte sur www. i fr

r v
Privilégiez la réparation ou le don de votre appareil !
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