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1. MODELLER VE TEKNIK BILGILER
1.1. MODELLER

Bu kilavuz asagidaki modellerle ilgilidir:
G 300, G 600, G 1200 (TiP: SRSWO01)

G 3600 (TiP: SRBWO01)

NOT: Bu kilavuzda verilen talimatlar yalnizca kablo kilavuzlu ¢im bigme robotu modelleri igin
gecerlidir. Belirtiimedikge resimlerde SRSWO01 platformu temel alinmigtir.

1. MODELLER VE TEKNIK BILGILER
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1.2. TEKNIK VERILER

OZELLIKLER STIGA G 300 | STIGA G 600 | STIGA G 1200 STIGA G 3600
Boyutlar (UxYxD) 413 x 252 x 560 [mm] 529 x 299 x 695 [mm]
Cim bigme robotunun 7,9 +/-0,1 [kg] 8,2 +/-0,1 [kg] 13,5 +/-0,1 [kg]
agirhgi
Kesim yuksekligi (Min- 20-60 [mm] 20-65 [mm]
Maks)

Bicak capi 180 [mm] 260 [mm]
Kesim hizi 2850+/-50 [dev/dak] 2400+/-50 [dev/dak]
Hareket hizi 22 [m/dak] 24 [m/dak]
Azami egim %45 %50

Cevre boyunca azami egim %20

Kesim dizeni tipi

Doner tip 4 adet kesim bigagi

Déner tip 6 adet kesim bigagi

Kesim diizeninin kodu

322104105/0

Olglilen ses glicii seviyesi

57 [dB] (A)

56 [dB] (A)

Gurdlta emisyonlarinin
belirsizligi, KWA

1,47 [dB] (A)

0,56 [dB] (A)

Garanti edilen ses glicl
seviyesi

59 [dB] (A)

57 [dB] (A)

Operatdrin kulagindaki ses
basinci seviyesi

46,3 [dB] (A)

45,2 [dB] (A)

Cim bigme robotunun IP
siniflandirmasi

IPX5

Sarj istasyonunun IP
siniflandirmasi

IPX1

Guig kaynaginin IP
siniflandirmasi

IP67

Cim bigme robotunun
calisma ortami sicakhigi [°C]

0+50

Sarj istasyonunun ¢alisma
ortami sicakligi [°C]

-10 + 50

Gug kaynaginin ¢calisma
ortami sicakligi [°C]

-10 =+ 50

Calisma kapasitesi

300[m2] | 600[m2] |  1200[m2]

3600 [m2]

Besleme

Giris: 100-240 Vac, 1,2 A; Cikis: 30 Vdc, 2 A
Asagidaki orijinal kodlardan birini veya sonraki
guncellemeleri kullanin (yetkili bir STIGA bayisine
danisin)

118204158/0 (UE)

118204161/0 (UK)

118204163/0 (CH)

Giris: 200-240 Vac, 0,8 A; Cikis: 30
Vdc, 4 A
Asagidaki orijinal kodlardan birini veya
sonraki giincellemeleri kullanin (yetkili
bir STIGA bayisine danigin)

118204159/0 (UE)
118204162/0 (UK)
118204164/0 (CH)
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OZELLIKLER

STIGA G 300 | STIGA G 600 | STIGA G 1200 |

STIGA G 3600

30 Vdc Uzatma Kablolarina
izin verilir

Asagidaki orijinal kodlardan birini veya sonraki giincellemeleri kullanin (yetkili bir STIGA

bayisine danisin)
Kod: 1127-0010-01, Uzunluk 5 m
Kod: 1127-0020-01, Uzunluk 15 m

. 25,2-259V; 25,2-259YV; 25,2-259V; 25,2V - 2x 5Ah
Batarya modeli
2 Ah 2,5 Ah 5 Ah
Sarj siresi 60 [dak] 80 [dak] 150 [dak] 150 [dak]
Calisma suresi 60 [dak] 90 [dak] 150 [dak] 270 [dak]
Baglanti 6zellikleri Bluetooth® Bluetooth®, 4G, GNSS
Navigasyon yardimi - GNSS

Gug sinifi
RF Modldilleri

Bluetooth LE Cikis guict

-9dBm

2G GSM /E-GSM - Sinif 4 - 33 dBm
2G DCS/PCS - Sinif 1 - 30 dBm
2G GSM/E-GSM - Sinif E2 - 27 dBm
2G DCS/PCS - Sinif E2 - 26 dBm
4G - Sinif 3 - 23dBm

Frekans araligi -
Bluetooth ©

Bluetooth LE - Frekans araligi 2400 - 2483,5 MHz

Frekans araligi - 2G

GSM 850 MHz
E-GSM 900 MHz
DCS 1800 MHz
PCS 1900 MHz

Frekans araligi - 4G

Bant 1 (2100 MHz)
Bant 2 (1900 MHz)
Bant 3 (1800 MHz)
Bant 4 (2100 MHz)

Bant 5 (850 MHz)
Bant 7 (2600 MHz)

Bant 8 (900 MHz)
Bant 12 (700 MHz)
Bant 13 (750 MHz)
Bant 17 (700 MHz)
Bant 18 (850 MHz)
Bant 19 (850 MHz)
Bant 20 (800 MHz)
Bant 26 (850 MHz)
Bant 28 (800 MHz)
Bant 34 (2000 MHz
Bant 38 (2500 MHz
Bant 39 (1900 MHz
Bant 40 (2300 MHz
Bant 41 (2500 MHz
Bant 66 (2100 MHz

—_— — — — — ~—

Sarj Unitesinin anteni ve
cepecevre kablo

Calisma frekans bandi 500 - 50000 (Hz)

Maksimum radyo emisyon glct <70 pA/m @ 10m
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2.  EMNIYET
2.1. EMNIYETLE iLGILi BiLGILER

Cihazin tasarlanmasinda kisilerin gtivenlik ve sagliklar agisindan risk olusturabilecek konulara 6zellikle
dikkat edilmistir. Bu bilgilerin amaci, verilen yonergelere aykiri davraniglar 6nleyerek, her tirl riskin 6nune
gecmesi konusunda kullaniciyr duyarh kilmaktir.

TEHLIKE:
Cim bicme robotunu kullanmadan énce bu belgede yer alan tiim bilgileri bilmek
gerekmektedir.

TEHLIKE:
Bu ¢cim bicme robotu, cocuklar veya bedensel, duyusal ya da zihinsel kapasitesi
disuk veya deneyim ile bilgiden yoksun kisilerce kullaniimaya uygun degildir.

ELEKTRIK TEHLIKESI:
Her tiirli ayarlama veya bakim iglemi icin elektrik beslemesini ayirin ve emniyet
donanimlarini devreye sokun.

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Transformatériin besleme kablosu hasar gérmiisse, ¢cim bicme robotunu kullanmayin.
Hasarh bir kablo gerilim altindaki parcalara temas edebilir. Her tiirlu riski dnleyecek
sekilde bu kablo Uretici veya teknik servisi ya da yeterli ehliyete sahip bir kisi
tarafindan degistirilmelidir.

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Yalnizca Uretici tarafindan tedarik edilen batarya sarj cihazini ve giic kaynagini
kullanin. Uygun olmayan bir batarya sarj cihazi ve gii¢ kaynaginin kullaniimasi elektrik
carpmasina ve/veya asiri Isinmaya neden olabilir.

UYARI:

Bataryadan digari sivi sizmasi halinde ilgili bilesenler su / nétralize edici maddeyle
yikanmalidir.

Batarya sivisiyla her tiirlii dogrudan temastan kacinin.

Gozlerle temas etmesi halinde bir hekime danigin.

UYARI:

Cim bicme robotu caligirken caligsma alaninda baska kisilerin, 6zellikle de
cocuklarin ve/veya evcil hayvanlarin bulunmadigindan emin olun. Aksi halde ¢im
bicme robotunun faaliyetlerini bu bélgede hi¢ kimsenin bulunmadigi zamanlara
programliayin.

UYARI:

Calisma alani 6tesine gecilemeyen bir citle sinirlandiriimalidir.

Calismasi sirasinda ¢im bicme robotuna uygun bir ¢it cekin veya gézetim altinda
bulundurun.

UYARI:
Sadece orijinal yedek parcalar kullanin.

> B> B B D> PBPPEPP
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UYARI:
Kurulu emniyet cihazlarinda tadilat, kurcalama, devre disi birakma, iptal etme gibi
islemler yapmayin.

DIKKAT:
Cihaza zarar verebilecek oyuncaklar, aletler, dallar, giysiler veya baska esyalarin
cayirin lizerinde bulunmadigini kontrol edin.

YASAK:
Cim bicme robotunun tzerine oturmayin.

YASAK:
Calisirken bicagi kontrol etmek veya tagsimak icin asla ¢cim bigcme robotunu
kaldirmayin. Ellerinizi ve ayaklarinizi cihazin altina sokmayin.

YASAK:
Sulama sistemi calisirken ¢cim bicme robotunu kullanmayin.

YASAK:
Cim bicme robotunu yiiksek basincli su jeti kullanarak yikamayin, kismen veya
tamamen suya daldirmayin.

YASAK:
Biitiin parcalan kusursuz sekilde saglam degilse, cim bicme robotunu kullanmayin.
Hasar gérmesi halinde ilgili parcalari degistirin.

YASAK:
Cim bicme robotunu patlayici veya parlayici ortamlarda kullanmak ve sarj etmek
kesinlikle yasaktir.

ZORUNLULUK:

Bicaklarin ve kesim diizeninin yipranmadigindan veya zarar gérmediginden emin
olmak icin ¢im bicme robotunu diizenli araliklarla gézle kontrol edin. Cim bicme
robotunun iyi calisma durumunda oldugundan emin olun.

ZORUNLULUK:

Kilavuzun tamamini, 6zellikle de emniyetle ilgili bilgilerin timuni okuyun ve bunlari
tam olarak anladiginizdan emin olun. Calistirma, bakim ve onarimlarla ilgili talimatlara
titizlikle uyun.

ZORUNLULUK:
Bakim ve onarim igslemi yapan operatoérler ¢cim bicme robotunun kendine 6zgii
ozelliklerine ve guvenlik kurallarina tam olarak asina olmalidirlar.

ELDIVEN ZORUNLULUGU:
Uretici tarafindan éngériilen kisisel koruyucu donanimlari kullanin, ézellikle kesim
diizenine miidahale ederken koruyucu eldiven takin.

2. EMNIYET
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2.2.

GUVENLIK TALIMATLARI

ZORUNLULUK:
Kullanmadan 6nce dikkatle okuyun ve ileride bagvurmak lizere saklayin.

2.2.1. EMNIYETLI CALISMA UYGULAMALARI

Egitim

a.

Talimatlan dikkatle okuyun, kumandalar ile makinenin nasil dogru kullanilacagini 6grenin.

b. Cocuklarn, bedensel, duyusal veya zihinsel kapasitesi dlsuk ya da deneyim ve bilgiden yoksun kisilerin
veya bu talimatlara asina olmayan kigilerin makineyi kullanmalarina izin vermeyin. Yerel yonetmelikler
operatdrin yasina iliskin sinirlama getirebilir.

c. Uclincii taraflan veya iiclinci taraflarin ekipmanlarini iceren kazalar veya tehlikelerden operatér veya
kullanici sorumlu tutulur.

Hazirlik

a. Otomatik ¢cevre sinirlama sisteminin talimatlarda belirtildigi gibi dogru sekilde kuruldugundan emin olun.

b. Makinenin kullanilacagi alani periyodik olarak inceleyin ve taglar, sopalar, kablolar ve calismasina engel
olabilecek tim diger yabanci cisimleri kaldirin.

c. Bigaklar, bigak civatalar ve kesim grubunu dizenli araliklarla gozle kontrol ederek, yipranmadiklarin-
dan veya hasar gérmediklerinden emin olun. Yipranan veya hasar gére bicak ve civatalari ¢ift halinde
degistirerek makinenin dengesini koruyun.

d. Kamu alanlarinda veya halka ag¢ik alanlarda kullaniliyorsa, makinenin ¢calisma alaninin cevresine uyari

isaretleri yerlestirilmelidir. Bu isaretlerde asagidaki metin yer almalidir: “Dikkat! Otomatik ¢im bicme
makinesi! Makineden uzak durun! Cocuklari gézetim altinda bulundurun!”.

2.2.2. CALISMASI

Genel bilgiler

a.

b.

~o oo

g.

Muhafazalari kusurlu olan veya emniyet cihazlar mevcut olmayan 6rnegin korumasiz kalmig makineleri
calstirmayin.
Déner parcalarin yanina veya altina ellerinizi veya ayaklarinizi sokmayin. Daima tahliye agzindan uzak
durun.
Tamamen durmadan makinenin hareketli parcalarina dokunmayin.
Makine caligirken daima emniyetli ayakkabilar ve uzun pantolon giyin.
Motor ¢aligirken makineyi asla kaldirmayin veya bagka bir yere tagimayin.
Su durumlarda devre digi birakma cihazini Gniteden ¢ikarin:
- Bir engeli kaldirmadan 6nce;
- Makineyi kontrol etmeden, temizlemeden veya makineye midahale etmeden énce;
- Yabanci bir cisme c¢arptiginda, makinede hasar olup olmadigini kontrol etmek igin;
- Makine anormal sekilde titresmeye baslarsa, yeniden baglatmadan 6nce muhtemel hasarlari
kontrol etmek igin.
Yakinlarda evcil hayvanlar, cocuklar veya baskakisiler varken makineyi calisir halde gbzetimsiz birakmayin.

Bakim ve saklama

a.

b
C.
d.
e

Makinenin diizgin ¢alismasi i¢in tim somun, civata ve vidalar iyice sikin.

Cim bigcme robotunu sik sik yipranma veya bozulma durumlari agisindan kontrol edin.

Emniyetle ilgili sorunlarda yipranan veya hasra géren pargalarin degistiriimesi gerekir.

Bicaklarin yalnizca uygun yedek parcgalarla degistirildiklerinden emin olun.

Uretici tarafindan tavsiye edilen dogru batarya sarj cihazini kullanarak bataryalarin sarj edildiklerinden
emin olun. Dogru olmayan sekilde kullaniimasi elektrik carpmalarina, asir isinmaya veya bataryadan
korozyona ugratici sivi kagagi olmasina neden olur.

Elektrolit kagagl s6z konusu oldugunda su/nétralize edici madde ile yikayin ve gézlerle, vb. temasi
halinde bir hekime danigin.

2. EMNIYET
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g. Makinenin bakimi Greticinin talimatlarina uygun sekilde yapiimahdir.

Artik Riskler
- Uriin tiim glivenlik gerekliliklerine uygun olsa da, kurulumun yanlis yapiimasi ve/veya éngérilemeyen
durumlar nedeniyle ek riskler mevcut olabilir.
Bu nedenle, tranun calstinldigi alani nesnelerden, insanlardan ve hayvanlardan uzak tutmak ve ¢alisma
alanina ara sira da olsa erigebilecek herkesi olasi tehlikeler konusunda bilgilendirmek gerekir.
-Yildinm riski olan gk guraltalu firtinal havalarda ve genel olarak kéti hava kosullan beklendiginde, Grinan
kullanilmamasi ve sarj Unitesinin cepecevre kablosu ayrilarak, tim ¢evre birimlerin gu¢ kaynagiyla baglan-
tisinin kesilmesi énerilir. Uriini kullanmak igin, cepecevre kabloyu ve cevre birimleri kilavuzdaki talimatlara
g0re gug kaynagina yeniden baglayin.

Batarya / batarya sarj cihazi

DIKKAT:

A Lityum iyon bataryalar sékilirlerse, suya, atese veya yliksek sicakliklara maruz
birakilirlarsa ya da kisa devre yaptirilirlarsa, patlayabilir veya yanginlara yol
acabilirler. Bataryalari dikkatle kullanin, bunlari s6kmeyin ve her tiirlii uygun
olmayan elektrik veya mekanik gerilime karsi koruyun. Bataryayi dogrudan
glines isigina maruz birakmayin.

NOT: Yalnizca ve sadece Uretici tarafindan tedarik edilen orijinal Griinlerin kullaniimasi tavsiye
edilir. Orijinal olmayan veya uygunsuz rtnleri kullanmak, ¢im bigme robotuna zarar verebilir
veya kisiler, hayvanlar ve esyalar agisindan zorunlu olabilir.

a. Bataryalar ¢im bicme robotuna yalnizca satici veya servis merkezi tarafindan takiimal ve/veya cikaril-
malidir.

b. Kullaniimayan bataryalari isi kaynaklarindan ve kisa devre yaptirabilecek esyalardan (kizaklar, vidalar,
cesitli tipte metal egyalardan) uzakta, gtvenli bir yerde saklayin.

c. Batarya sarj cihazini yanici yizey veya maddelerden uzakta, tercihen kuru yerlerde kullanin.

d. Bataryayi ve batarya sarj cihazini orijinal ambalajinda tasiyin.

NOT: Cim bicme robotunun bataryasi bozulabilir bir parcadir ve sarj kapasitesi zamanla azalir, bu
da ¢im bigcme robotunun ¢alismasini tehlikeye atmadan ¢alisma siresini kisaltir.

Cevrenin korunmasi

NOT: Medeni bir ortak yasam ve yasadigimiz gevreye saygl ilkeleri cergevesinde, makinenin
kullaniminda ¢evre korumasi 6nemli rol oynamali ve 6ncelik tagimaldir.

a. Ambalaj malzemelerini ve bozulan parcalari kullanildigi Glkede yarUrlikte olan yonetmeliklerde 6ngé-
rilen sekilde bertaraf edin.

b. Elektrikli ekipmanlar (Cim bicme robotu, Batarya, gii¢ kaynaklari, vb.) 2012/19/UE sayili Avrupa Direk-
tifine veya ulusal yasalara uygun sekilde bertaraf edin. Bertaraf konusunda daha ayrintili bilgi edinmek
icin ev atiklarinin bertarafi alaninda Yetkili Kurum veya saticinizla baglanti kurun.

c. Urinlerin ve ambalaj malzemelerinin ayri toplanmalari tavsiye edilir.

2. EMNIYET
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2.3. CiM BICME ROBOTUNU EMNIYETLI SARTLARDA DURDURMA VE KAPATMA

ZORUNLULUK:
Herhangi bir temizlik, nakliye veya bakim igslemi yapmadan énce ¢cim bicme robotunu
daima emniyetli duruma gelecek sekilde kapatin.

Gereklilikler ve zorunluluklar:
* Emniyet anahtari.

Prosediir:
1. Cim bigme robotunu glvenli sartlarda durdurmak icin “STOP (DURDUR)” digmesine (A) basin ve
koruma kapagini (B) agin.
2. Kapatmadugmesini (E) birka¢ saniye basilitutun ve aynidigmedekiled lambasinin sénmesini bekleyin.
3. Yalnizca led lamba (E) s6ndukten sonra ¢im bigme robotunu guvenli sartlarda kapatmak igin emniyet
anahtarini (C) cikarin.
4. Koruma kapagini kapatin (B).

2. EMNIYET
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3.  GIRIS

3.1. GENEL GiRiS
3.1.1. KILAVUZUN AMACI

Bu kilavuz cihazin ayrilmaz pargasidir ve kullanimiyla ilgili gerekli bilgileri sunma amacini tasir.

Bu kilavuzu cihazin tim édmrl boyunca ihtiyag halinde danisabileceginiz sekilde saklayin.

Kilavuz cihazin kullanicisina yéneliktir; kullanici, kisilerin sagligini korumak ve muhtemel zararlarn énlemek
icin burada yer alan bilgileri dikkatle okumali ve titizlikle uygulamalidir.

Bu bilgiler Ureticinin orijinal dilinde (italyanca) hazirlanmis ve mevzuatla ve/veya ticaretle ilgili gereklilikler
nedeniyle bagka dillere ¢evrilmistir.

ilgili metinlerin dnemini vurgulamak igin asagidaki isaretler kullaniimistir.

TEHLIKE \ UYARI \ DiKKAT:
Sar1 zemin lizerine siyah cgizgilerle olusturulan bir licgenin icinde yer alan isaretler bir
tehlike \ uyari \ dikkat durumunu gdésterirler.

YASAK:
Beyaz zemin lzerine kirmizi ¢izgiyle olusturulan tzeri cizili bir dairenin igcinde yer alan
isaretler bir yasak durumunu gésterirler.

ZORUNLULUK:
Mavi zemine sahip bir dairenin icinde yer alan isaretler bir zorunluluk bildirirler.

® Q0D

NOT: Bu sekilde belirtilen metinlerde géz ardi edilmemesi gereken, 6zellikle 6nemli teknik
bilgiler verilir.

3.1.2. AKILLI TELEFONDAN OKUMA TALIMATLARI
Kullanici Kilavuzunun daha kolay okunmasini saglamak icin akilli telefonunuzu sekilde goésterildigi gibi
yatay konumda tutmaniz tavsiye edilir.

= 0| o

1.2 Panoramica del prodotto
1.2.1 Descrizione generale

Il robot rasaerba (1) & progettato e costru
erba I gio

1.2 Panoramica del prodotto
perimetrale (2). 1.2.1 Descrizione generale

1 (

x Irobot
~ i il limit filo
" @ perimetrale (2).
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3.2. URUNUN GENEL GORUNUMU

3.2.1. GENEL ACIKLAMA

Cim bigcme robotu (A) gliindiiz veya gece herhangi bir saatte bahge ¢imlerini otomatik olarak bigcmek igin
tasarlanmig ve Uretilmigtir.

Bicilecek yuzeyin cesitli 6zelliklerine gbre ¢im bigme robotu ¢cepecgevre kabloyla ¢evrelenmis birden ¢cok
bblgede calisacak sekilde programlanabilir.

Calisirken ¢im bigme robotu ¢cepecevre kabloyla ¢cevrelenmis alanin igcinde bigme islemini yapar (B).
Cim bigcme robotu ¢cepecevre kabloyu (B) algiladiginda veya bir engelle (C) karsilastiginda, gtizergahini
rastgele degistirir.

Cim bicme robotu, rastgele ¢alisma prensibine gére ¢evrelenmis ¢ayirda otomatik ve tam bigcme islemi
yapar.

Platform TiPi: SRBWO01, ¢im bicme robotunun uzaktan kumanda edilmesine ve navigasyon yardimi
islevlerinin yapilmasina olanak taniyan bir SIM karth bir 3G/4G moduli ve GNSS modli ile donatiimigtir.

NOT: Platform TiPi: SRBWO01'de, ¢im bicme robotunun ayarlarini yapmak ve uzaktan kumanda
etmek icin kurulumun yapildigi yerde bir hiicresel ag baglantisinin bulunmasi gerekir. Hicresel
ag kapsama alaninin yeterli olup olmadigini stiga.com adresinden veya Uygulama (zerinden
Odnceden kontrol edin. Ag baglantisi saglayici, ticari anlagsmalara gére herhangi bir zamanda
degisebilir.

Her tarla farkli kullanim tehlikeli olabilir ve kisilere ve/veya esyalara hasar verebilir. Uygunsuz kullanim
(6rnek olacak ancak bunlarla sinirl kalmayacak sekilde) sunlar igerir: Kisiler, cocuklar veya hayvanlarin
tasinmasi; makinenin Uzerine binip gezme; makineyi yuk ¢ekmek veya itmek i¢in kullanma; makineyi ¢im
disindaki tipte bitkileri bicmek icin kullanma.
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3.2.2. BASLICA BILESENLER

(A
(B
(C
(D
(E

)
)
)
)
)

Cim bigme robotu

Sarj Unitesi

Baslangig kiti

Batarya/lar (¢cim bigme robotunun iginde)
Sarj Unitesinin gli¢ kaynagi

/TIGA

(C1) Kullanim kilavuzu

(C2) Sarj Uinitesi sabitleme vidalari

(C3) Bigaklarin ve tespit vidalarinin bulundugu blister
(C4) Sarj Unitesi icin konektorler

(C5) App Lock Etiketi

(C6) Cepegevre kablo icin ek yeri

(C7) Emniyet anahtari

3. GIRiS
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e Kurulum kiti (G 600, G 1200 ve G 3600 icin istege bagl)
(F) Cepecevre kablo

(G) Cepecevre kablo tespit kizaklar

(H) Cepecevre kablo icin ek yeri

(I) Sarj Unitesi icin konektorler

Bkz. Bol. 9 “Aksesuarlar”

m &

3.3. AMBALAJDAN CIKARMA

Ambalajindan dogru sekilde ¢ikarmak icin gereken tim adimlar asagida belirtiimistir:
Cim bigme robotunun kutusunu agin.

2. “Baslangig kitinin” kutusunu acin.

3. Ust koruma kartonunu gikarin.

4. Cim bicme robotunu ¢ikarin.

5. Sarj Unitesini ¢ikarin.

—

DiKKAT:

~ Kullanmadan 6nce ¢im bicme robotundaki tim ambalaj malzemesini
~ cikardiginizdan emin olun.

DIKKAT:

~ Cim bicme robotunu ambalajindan cikarirken yaralanmalari veya zararlari

- onlemek igin, keskin bicaklar veya diger tehlikeli elemanlara temas etmekten
kacinarak dikkatli olun.

12 3. GIRIS TR
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3.4. ISARETLER VE PLAKALAR

Cim bicme robotunda yer alan tim isaretler agsagida gdsterilmektedir:

DIKKAT:
Uriinii calistirmadan énce kullanici talimatlarini okuyun.

DIKKAT:
Bedene dogru esya firlamasi tehlikesi mevcuttur.
Calisirken makineden emniyetli bir mesafede durun.

DIKKAT:

Kesim diizeninin yuvasinin icine ellerinizi ve ayaklarinizi sokmayin.

Makineye miidahale etmeden veya makineyi kaldirmadan énce devre disi birakma
cihazini kaldirin.

DIKKAT:
Kesim diizeninin yuvasinin icine ellerinizi ve ayaklarinizi sokmayin.
Makinenin Gizerine tirmanmayin.

YASAK:
Temizlemek veya yikamak icin makine tzerinde yliksek basincli temizleme
makinelerini kullanmayin.

YASAK:

Makine calisirken calisma alaninda insanlarin (6zellikle de cocuklar, yaslilar veya
engelliler) ve evcil hayvanlarin bulunmadiklarindan emin olun.

Makine calisirken cocuklar, evcil hayvanlar ve diger kisileri emniyetli bir mesafede
tutun.

3. GIRiS
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Model etiketlerindeki semboller:

Yalitim sinifi lll olan cihaz, batarya (Cim Bicme Robotu) veya 6zel giic kaynagi linitesi
@ (Sarj Unitesi ve Referans istasyon) ile calisir.

DT Plakadaki teknik 6zelliklere sahip orijinal giic kaynagini kullanin.

=== Dogru akim giic kaynagi semboldi.

IPXX  Kati madde ve su girisine karsi koruma derecesi.

Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman, geri donusum ve bertaraf icin uygun tesislere
ﬁ teslim edilecektir.
|

Garanti edilen ses giicii seviyesi

S \/
OR ® X
DIKKAT:

Uriinii calistirmadan énce kullanici talimatlarini okuyun.

Bataryayi normal evsel atik olarak bertaraf etmeyin.
Bataryayi 6zel yetkili toplama merkezlerinde bertaraf edin.

Bataryayi atese atmayin veya isi kaynaklarina maruz birakmayin.

Bataryayi suya batirmayin ve neme maruz birakmayin.

3. GIRIS



3.5.

KILAVUZU OKUMAYLA iLGiLi GENEL TALIMATLAR

Bu belgenin hazirlanmasinda uyulan dlgutler agsagida aciklanmigtir.
Konu bashgi (A).

o0k W~

Prosediru uygulamak icin gerekenler ve aletler (B).

Prosedurun agiklamasi (C).
Proseduri agiklayici gérseller (D).
Uygulama bdlim bashg (E).
Uygulamada gezinme proseduru (F).

i

— /TIGA
23, DI PERIL

@ Consolle i comando

* Chiave di sicurezza

Verificare che la cover flottante (A) sia montata in maniera corretta. La mancanza della cover non pe-
mette del Robot,

t
el Rot

10"STOP"

2.SICUREZZA

Q @
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NOT

+ Profilazione utente

|z @onn

TA:
Le immagini riportate per questa sezion

Dalla pagina (A) & possibile raggiungere le seguenti sezion:

e sono puramente indicative.

=

)

3.INSTALLAZIONE

3. GIRiS



/TIGA

4. KURULUM
4.1. GENEL KURULUM TALIMATLARI

UYARI:
Kurulu emniyet cihazlarinda tadilat, kurcalama, devre digi birakma, iptal etme
gibi islemler yapmayin.

NOT: Uriiniin kurulumuyla ilgili baska agiklamalari almak icin STIGA saticisiyla iletisime gecin.

4.2. KURULUM iCiN BILESENLER

)
) Gug kaynagi

) Cepecevre kablo (Kurulum Kitinde bulunur)

) Cepecevre kablo tespit kizaklar (Kurulum Kitinde bulunur)
) Sarj Unitesi sabitleme vidalari

) Cepecevre kablo icin ek yeri (Kurulum Kitinde bulunur)

G) Sarj unitesi icin konektorler (Kurulum Kitinde bulunur)

Bkz. Bol. 9 “Aksesuarlar”
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4.3. KURULUM iCiN GEREKENLERIN KONTROLU

Kuruluma ge¢gcmeden 6nce gerekenlerin nasil kontrol edilecegi ve bahgenin nasil hazirlanacagi asagida
belirtilmigtir.

4.3.1. BAHCENIN KONTROLU:

e Bahcenin, engellerin ve disarida birakilacak bélgelerin durumunu dogru sekilde anlamak igin
Ozellikle batun alanda kesif yapin.

* Bicilecek gayirin esit oldugundan, cukur, cakil tagi veya bagka engeller bulunmadigindan emin
olun, gerekirse, uygun duzeltme islemlerini yapin.

NOT: Yagislarin ardindan géllenen kisimlarin olusmamasi i¢in araziyi tesviye edin.

NOT: ilk kurulumda ¢imin baslangictaki yiiksekligi cim bicme robotunun g¢alisma araliginda
olmalidir: 20-60 mm. Gerekirse, geleneksel bir ¢im bicme makinesi kullanarak bahgeyi hazirlayin.

4.3.2. SARJ UNITESi VE GUC KAYNAGININ KURULUMU iCiN KONTROLLER

ELEKTRIK TEHLIKESI: ELEKTRIK TEHLIKESI:

A Elektrik baglantisini yapmak igin, A Fis veya kablo hasarliysa,
kurulumun yapilacagi bdlgenin giic kaynagini elektrik prizine
yakinlarinda bir elektrik prizinin baglamayin.
hazirlanmasi gerekmektedir. Elektrik Hasarl bir kabloyu baglamayin veya
sebekesine yapilan baglantinin, besleme baglantisini ayirmadan
Uriiniin kullanildig tilkede bu konuda kabloya dokunmayin.
ylrirliikte olan yasalara uygun Hasarli bir kablo gerilim altindaki
oldugundan emin olun. parcalara temas edebilir.

ELEKTRIK TEHLIKESI:
A Kullanilan devre 30 mA degerini
asmayan aktivasyon akimina sahip

bir kacak akim salteriyle (RCD)
korunmalidir.

Prosediir:
1. Cayirin kenarinda, tercihen bahgenin en buyuk béliminde ve bir elektrik prizinin yakinlarinda sar;j
unitesini (A) yerlestirmek icin diz bir bolge hazirlayin.
2. Cepecevre kablonun (B) duz bir hatti boyunca tnitenin muhtemel dénuglere uzakliginin en az X=
200 cm, zeminin tam tesviyeli ve sarj Unitesinin dizleminde deformasyona yol agmayacak sekilde
siki olacag sekilde sarj Unitesinin kurulumunun yapilacagi yeterli bir alan kaldigindan emin olun.

4. KURULUM
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DIKKAT:

A Hareket halindeki tehlikeli parcalardan uzak tutmak ve gerilim yukli parcalarla
temas edebilecek kablolarin zarar gérmelerini dnlemek icin giic kablosu (C), gii¢c
kaynagi, uzatma veya liriine ait olmayan her tirlii bagka elektrik kablosu kesim

alaninin digsinda tutulmalidir.

3. Sarj unitesinin kurulumu igin segilen bdlgenin (D), sarj Gnitesinin (E) muhtemel ikinci ¢im bicme
robotundan en az 400 cm mesafede oldugundan emin olun.

ol

% e ®
A

DIKKAT:
A iki sarj Ginitesinin birbirlerine asiri yakin olmasi cakigmalara neden olabilir (bkz.
Par. 4.7.14).

4. Hava sartlari ne olursa olsun, hi¢gbir durumda suyla islanmig olmayacagi ve gunes isinlarina karsi
korunacagi sekilde gi¢ kaynaginin (B) kurulum bélgesini hazirlayin.

NOT: Gug kaynaginin kapali ve hava sartlarina kargi korunakli bir bélmenin igine, cocuklar gibi
izinsiz Kigilerin kolay erisemeyecekleri bir yere (X > 160 cm) yerlestiriimesi tercih ve tavsiye edilir.

4. KURULUM
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4.3.3. CEPECEVRE KABLONUN KURULUMU iGiN TEMEL KONTROLLER

1. Calisma alanindaki azami egimin modele bagl olarak %45 veya %50 ya da alti olmasi (bkz. par. 1.2

TEKNIK VERILER) ve asagidaki resimlerde belirtilen kurallara uygun hareket edilmesi gerekir.

a) Egim < %20 ise, cepecevre kablo sekilde gosterildigi gibi désenmelidir.

b) Egim >%20 ila < %45 (%50) arasindaysa, kurulum islemi sekilde belirtilen mesafeye uyularak
egdimli bélgeyi icermelidir.

c) Egim >%20 ise ve egimli bdlge bicme yapilacak bahgenin bir parcasi degilse, sekilde gdsterilen
mesafeye uyulmasi gerekir.

d) Egim >%45 (%50) ise, kurulum iglemi sekilde belirtilen mesafeye uyularak egimli bolgeyi
disarida birakmalidir.

TR 4. KURULUM 19
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DIKKAT:

A Robot, azami egimi modele bagli olarak en cok %45 veya %50 olan yiizeylerde
¢cim bicebilir.
Talimatlara uygun hareket edilmemesi halinde robot kayabilir ve caligma alaninin
disina cikabilir.

~ DIKKAT:
A izin verilenden daha yiiksek egime sahip alanlarda ¢im bicme islemi yapilamaz.
Dolayisiyla, cepecevre kabloyu cayirin o alanini disarida birakacak sekilde
egimden 6ncesine yerlestirin.

2. Calisma ylzeyinin tamamini kontrol edin: Engelleri ve ¢cepecgevre kabloyla (G) sinirlari belirlenecek
calisma alani (F) disinda birakilacak bélgeleri degerlendirin.

4. KURULUM
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4.4. CEPECEVRE KABLONUN DOSENMESI iCiN OLCUTLER
4.4.1. CEPECEVRE KABLONUN YERLESTIRILMESI

Prosediir:

Modele baglh olarak, cepecevre kabloyu asagidaki tabloda verilen minimum mesafelerde dizenleyin.

YAPISAL ELEMANIN

KURULUM
MESAFELERI

YAPISAL ELEMANA GORE KABLONUN DOSENECEGI
ASGARI MESAFE

TiP

SRSWO1

SRBWO1

MODEL

G 300, G 600, G 1200

G 3600

Cayirla ayni seviyede bir déseme veya ylrime
yolu (A) varsa, ¢cepecevre kabloyu (B) X1
mesafeye yerlestirin

X1=5cm

Bir hendek (D), Bina veya Bahce Duvari (E) gibi
bir engel oldugunda, cepecevre kabloyu (F)
engelden en az X3 mesafeye yerlestirin

X3=35cm

X38=45cm

Ayni seviyede bir cicek tarhi, metal gider kapag,
yikama diizlemi veya elektrik kablolari (C), bir
cit (G) veya kokleri disar ¢ikmis bir bitki (H)
varsa, ¢cepecevre kabloyu (C), (F) en az X2, X4
mesafeye yerlestirin

X2, X4=30cm

X2, X4=40cm

Silme seviyede bir havuz veya gélet (I), korumasiz
kamuya acik yollar (L) oldugunda cepecevre
kabloyu (F) en az X5 mesafeye yerlestirin

X5=90cm

X5=100cm

Bir inisin (O) sonunda bir havuz (M) veya yol
(N) oldugunda, cepecevre kabloyu (P) en az X6
mesafeye yerlestirin

X6= 150 cm

4. KURULUM
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DIKKAT:
Egim modele bagli olarak %45'ten veya %50'den fazlaysa, egimli bélge kesim
alaninin disinda birakilmalidir (bkz. Par. 4.3).

s
-y

///

UYARI:
Calisma alani ve genel olarak ¢im bigcme robotunun dolasabilecegi alan
otesine gecilemeyen bir citle sinirlandiriimalidir
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4.4.2. ENGELLER SINIRLANMASI

Prosediir:
Engeli, modele gbre degisen cepecevre kablonun (Q) iki farkl bolum0 arasindaki minimum gecise gére
asagidaki tabloda agiklandigi gibi sinirlandirin.

ENGEL SINIRLAMA TiPLERI

CEPECEVRE KABLONUN iKi FARKLI BOLUMU ARASINDAKI GECIS X

SRSWO01 SRBWO1 TiP

G 300, G 600, G 1200 G 3600 MODEL

Engel (S), kablonun gidis ve dénis bdlilerinin Gizerine binecek

X = 70 X = 90
>=70em (@) >=90em (@) ancak bunlar kesmeyecek sekilde sinirlandirilabilir (Q), (R).

Engel, kablonun gidis ve dénls bolumlerini birbirlerinden en az
X< 70cm (T) X< 90cm (T) Y = 30 cm (T) ayiracak sekilde sinirlandirilabilir.
Engel yeterince gugliyse korumasiz birakilabilir (U).

Genel olarak engellerin sinirlandiriimasi tavsiye edilir ancak, érnegin kokleri disar cikmis agaclar (V) veya
direkler (Z) gibi darbelere dayanikli yerel engeller varsa, bunlar sinirlandiriimayabilir.

%* —.
@\i é@ -
*
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4.4.3. BAHCENIN FARKLI BOLUMLERI ARASINDAKI GECISLER
Prosediir:

Koridorlar s6z konusu oldugunda, ¢epecevre kablonun iki farkl bélumu0 arasindaki mesafe en az
asagidaki tabloda gdsterilen ve modele gére degisen mesafeye esit olmalidir.

BAHCENIN iKi FARKLI BOLUMU ARASINDAKI GECISLER

KORIDOR GENISLIGi Z

SRSWO01 SRBWO1 TiP
G 300, G 600, G 1200 G 3600 MODEL
Z =70 cm Z>=90 cm Cim bigme robotu alana (A) otomatik sekilde ulagabilir.

Cim bigcme makinesi bu alana (A) ulasamaz, dolayisiyla burasi

Z<70cm Z< 90 cm
“Kapali Alan” olarak degerlendirilmelidir.

" e

S
» %

@/,/'

NOT: “Kapali Alana” sahip bahce yapilandirmasiyla ilgili ¢im bigme robotunun programlanmasi
icin Par. 4.7.5 “Closed Area” bagligindaki prosedire bakin.
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4.5.

BILESENLERIN KURULUMU

I\

ELEKTRIK TEHLIKESI:
Yalnizca Uretici tarafindan
tedarik edilen batarya sarj
cihazini ve giic kaynagini
kullanin. Uygunsuz kullanim
elektrik carpmasina ve/veya
asiri iIsinmaya heden olabilir.

UYARI:

Kullanilan devre 30 mA degerini
asmayan aktivasyon akimina
sahip bir kacak akim salteriyle
(RCD) korunmalidir.

I\

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Elektrik baglantisini yapmak
icin, kurulumun yapilacagi
bélgenin yakinlarinda bir
elektrik prizinin hazirlanmasi
gerekmektedir. Elektrik
sebekesine yapilan baglantinin,
trinin kullanildigi Gilkede bu
konuda yirirliikte olan yasalara
uygun oldugundan emin olun.

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Elektrik beslemesini yalnizca
tiim kurulum islemlerini
tamamladiktan sonra baglayin.
Gerekirse, kurulum sirasinda
genel elektrik beslemesini devre
disi birakin.

4.5.1. CEPECEVRE KABLONUN KURULUMU

TOPLAM CEVRE KABLOSU

KURULUM iLE UYUMLU STIGA KABLOLARI

Kod. 1127-0003-01

UZUNLUGU
Kod. 1127-0000-01 150 m bobin, @ 2,7 mm
Kod. 1127-0001-01 300 m bobin, @ 2,7 mm
<400m Kod. 1127-0002-01 500 m bobin, @ 3,4 mm

1000 m bobin, @ 3,4 mm

>=400m'denencok 1000m'ye kadar

Kod. 1127-0002-01
Kod. 1127-0003-01

500 m bobin, @ 3,4 mm
1000 m bobin, @ 3,4 mm

KUCUK KAZIKLARLA YERLESTIRME

A\

UYARI:
Ellerde kesilme tehlikesi.

A\

UYARI:
Gozlere toz kagcma tehlikesi.

Gereklilikler ve Zorunluluklar:

Tum glzergah boyunca kisa ¢im
Cepecevre kablo

Tespit kizaklari

Cepecevre kablo icin ek yerleri
Pense

Cekic

Eldiven

GozIuk

Elektrikci yan keskisi

O

ELDIVEN ZORUNLULUGU:
Ellerde kesilme tehlikesini
onlemek icin koruyucu eldiven
takin.

GOZLUK ZORUNLULUGU:
Gozlere toz kagcma tehlikesini
onlemek icin koruyucu goézlik
takin.
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1. Cepecevre kabloyu (A), sarj Unitesinin kurulumunun yapildigi bélgeden baslayarak yerlestirin.
2. Kabloyu tum gluzergah boyunca doseyin, yaklasik 100 cm aralikl yerlestiriimis 6zel kiiguk kizaklarla
(B) sabitleyin ve kurulum gereksinimlerine uygun hareket edin (bkz. Par. 4.3 ve Par. 4.4).
3. Daha sonra son baglanti asamasinda kesmek Uzere kabloda 2 m fazlalik birakin.
NOT: Duz olmayan hatlarda kablonun (A) kivrilmamasina dikkat edin. Kabloyu, yaklasik 20 cm
yaricapli duzgun bir dénus olusturacagi sekilde yerlestirin.

NOT: Kurulum icin kullanilan ¢epcevre kablo en az 40 m uzunlukta olmalidir. Kablo daha kisaysa,
daha kuguk cevrelere 6zel direncin takilmasi gerekir. (bkz. Par. 4.5.4. ve B6l. 9 “Aksesuarlar”).

DIKKAT:

Cim bicme robotunun zarar vermesini 6nlemek icin kablonun tiim glizergahi
boyunca zemine temas ettiginden emin olun.

YERALTINA DOSEYEREK YERLESTIRME
(YALNIZCA YETKILI SATICI TARAFINDAN YAPILABILIR)

Bir STIGA saticisindan yardim alarak, cepecevre kabloyu 6zel bir yeralti kablo déseme makinesiyle kazik
kullanmadan ddseyebilirsiniz.
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4.5.2. CEPECEVRE KABLONUN BiRLESTIRILMESI.

UYARI: UYARI:
A Ellerde kesilme tehlikesi. A Goézlere toz kagma tehlikesi.

Gereklilikler ve Zorunluluklar:

* Cepecevre kablo igin ek yeri e Eldiven
* Elektrik¢i yan keskisi * Gozluk
* Pense
ELDIVEN ZORUNLULUGU: GOzZLUK ZORUNLULUGU:
@ Ellerde kesilme tehlikesini 40 Gozlere toz kagma tehlikesini
onlemek icin koruyucu eldiven onlemek icin koruyucu goézlik
takin. takin.

Kablo désenirken veya kazara koptugunda, ek yerlerinin uygulanmasi gerekir.

Prosediir:
1. Sarj Unitesini elektrik beslemesinden ayirin.
2. Kabloyu (A) pozisyonunda oldugu gibi koyun.
3. Kablonun iki ucunu (B) pozisyonunda oldugu gibi ek yerinin icine sokun.
4.

(C) pozisyonunda oldugu gibi pense kullanarak ek yerinin st tarafindaki digmeyi sonuna kadar
bastirin.

5. Cepecevre kablo (D) ek yerine dogru sekilde takilmistir.

YASAK:

® izolasyon bandi veya izolasyonun dogru olmasini saglamayan diger tip ek
yerlerini (kablo basliklari, klemensler, vb.) kullanmayin. Topraktaki nem
cepecevre kablonun oksitlenmesine ve kopmasina neden olur.
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UYARI:
A Goézlere toz kagcma
tehlikesi.

ELEKTRIK TEHLIKESI:

Elektrik beslemesini yalnizca tim kurulum
islemlerini tamamladiktan sonra baglayin.
Gerekirse, kurulum sirasinda genel elektrik
beslemesini devre digi birakin.

UYARI:
A Ellerde kesilme tehlikesi.

Gereklilikler v

e Zorunluluklar:

Duzlestirilmis arazi

Kompakt arazi

e Sarj Unitesi * Cepecevre kablo

* Guc kaynagi * Tespit kizaklan

¢ Tornavida * Cekic

* Elektrik¢i yan keskisi * Eldiven

e Gozluk
ELDIVEN ZORUNLULUGU: GOZLUK ZORUNLULUGU:

@ Ellerde kesilme tehlikesini iU Gozlere toz kagcma tehlikesini

onlemek icin koruyucu eldiven onlemek icin koruyucu gozluk
takin. takin.

Sarj Unitesi, robotun ¢epecevre kablo Uzerinde saat yéninde dolastiginda ona ulasabilecegi sekilde
cepecevre kabloyla ayni eksende kurulmalidir.

Prosediir:

1. Par. 4.3'te belirtilen kurulum gereksinimlerini kontrol edin.
2. Gerekirse, sarj Unitesinin (A) ylzeyinin ¢ayirla (B) ayni seviyede olacagi sekilde hazirlayin; arazi tam
olarak diiz ve kompakt olmali, sarj Unitesinin dizleminde deformasyon olusmasi énlenmelidir.

3. Kapagi (C) cikarin.

° Gig

8@1

X
O
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4. Sarj unitesini, robotun ¢epecevre kablo Uzerinde saat ydonunde dolastiginda ona ulasabilecegi
sekilde ¢cepecevre kabloyla ayni eksende kurun (D2).
5. Kablonun iki ucunu 6zel gecislere gecirin (E2).

6. Kablolarin uglarini tam olarak 6l¢tye gore kesin.
7. Kablonun kendi delen konektérlerini baglayin (F), (G), (H).

8. Konektorleri terminallere baglayin (1).

9. Sarj Unitesini (L) tespit vidalariyla (M) zemine sabitleyin.

10. Kapagi (C) geri yerlestirin.

11. Gug kaynaginin konektérinu sarj Unitesine baglayip, ardindan figini elektrik prizine takin.

12. Cim bigcme robotu sarj Unitesinde degilken sarj Unitesinin figinin (N) 1S19in sabit yanacagi sekilde acik
oldugundan emin olun (bkz. Par. 5.4).
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DIKKAT:

Hareket halindeki tehlikeli parcalardan uzak tutmak ve gerilim yukli parcalarla
temas edebilecek kablolarin zarar gérmelerini 6nlemek icin gii¢c kablosu, giic
kaynagi, uzatma veya uriine ait olmayan her tiirlii bagka elektrik kablosu kesim
alaninin disinda tutulmalidir.

NOT: Gerekirse, uzatma kablolari kullanarak sarj Gnitesine gui¢ saglayan kabloyu uzatabilirsiniz.
En cok 5 metrelik iki uzatma kablosu veya 15 metrelik bir uzatma kablosu kullanmaya izin verilir.
(bkz. Bél. 9 “Aksesuarlar”).

4.5.4. KUGUK CEVRELER iCiN DIRENCIN KURULMASI

Gereklilikler ve zorunluluklar:
Gim bicme robotunun kurulumu i¢in kullanilan ¢gepecevre kablonun uzunlugu en az 40 metre olmalidir.
Kablo daha kisaysa, ¢epecevre kabloya seri olarak direncin baglanmasi gerekir (Bkz. Bol. 9 “Aksesuarlar”).

Prosediir:
Sarj Unitesini dogru sekilde yerlestirip sabitledikten sonra (bkz. Par. 4.5.3), asagidaki gibi ilerleyin:

1.

o0k wn

Kapag (C) ¢ikarin.

Kablolarin uglarini tam olarak Olguye gore kesin.

Kablonun kendi delen konektérlerini baglayin (F), (G), (H). (bkz. Par. 4.5.3).
Direnci (O) sarj Unitesinin terminaline (I) baglayin.

ilgili cepecevre kabloyu dirence (O) baglayin.

Diger ¢epecevre kabloyu dogrudan sarj Unitesinin diger terminaline baglayin.
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4.6. KURULUMDAN SONRA CiM BICME ROBOTUNUN SARJ EDILMESI

Gereklilikler ve zorunluluklar:
* Sarj Unitesi.

Prosedur:
1. Cim bicme robotunu sarj edin (bkz. Par. 5.5).

NOT: Bataryalar ilk sarjda en az 2 saat sarjda kalmalidir.
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4.7. URUNUN AYARLARI

Gereklilikler ve Zorunluluklar:
Cim bigcme robotunun otomatik ¢calismasi igin “STIGA.GO” Uygulamasi yuklenmis iOS veya Android mobil
cihaz (akilli telefon) Gzerinde bir dizi ayar yapiimasi gerekir.
iOS Uygulamasini iOS App Store'dan indirebilirsiniz. Android Uygulamasini Google Play Store'dan
indirebilirsiniz.
Uygulamadan asagidaki fonksiyonlari ayarlayabilirsiniz. Elinizdeki model icin mevcut fonksiyonlari tablodan
kontrol edin:
e Cim bicme robotunu baglatmak, durdurmak ve sarj Gnitesine geri dénmeye zorlamak.
Cim bicme robotunun kendi basina ulagsamadigi bir Kapali Alandaki Galisma modunu se¢gmek.
e Planl Calisma/Tek Bigme Cevrimi modunu se¢mek.
* Haftanin gunlerindeki Calisma Saatlerini programlamak.
* Bahcgenin esit sekilde kaplanmasini saglamak icin Calismaya Baglama Noktalarini ayarlamak.
* Kenarda bigme igleminin yapilacagi haftanin gunlerini ayarlamak.
* Dusuk enerji tuketimi saglayan Eco modunu etkinlestirmek.
* Yagis Sensdruni etkinlestirmek ve hassasiyetini ayarlamak.
e Uygulamadan farkli kullanicilari ¢cim bicme robotunu kullanacak sekilde etkinlestirebilirsiniz.
* Kendi saticinizi segmek ve saticinizla iletisime gecmek.

URUN AYARLARI DiZziNi

4.7.1. OTURUM AGMADAN ONCE......c.ccocureeurercurereasssessssesssessssessssesessssessasessssessssessssssssssssssssessssessssessssssssssssssessseasssesssssssssneas 34
4.7.2. KAYDOLMA (SIGN UP) .....cucueeeeueecusecssssssssssssssssssssssessssssssssssssssssssnssssssssssssssssssssssssssnssssnsssssssssessssssassssassssnssssnssssnssssneas 34
4.7.3. ESLESTIRME (PAIRING)......ceceeueeeurecusacssssessssesessessssessssssssssssssssssssssssessssesssssssssssssssssssssstsssessssessasnsssssssssssssssssssssnssssneas 34
4.7.4. UZAKTAN BAGLANTI OZELLIKLERI VE SIM KARTIN ETKINLESTIRILMESi (MODELE BAGLIDIR).........ccveeuureuennes 34
4.7.5. URUN SAYFASI (DEVICE PAGE) ....cceceururerecsesssreressasssssessssssssasesssssssssesssssssssessssssasetassssssssssesssssssesssssssssnsssssssesssasasane 34
4.7.6. KAPALI ALAN (CLOSED AREA)........ccosuecurereureressssessssessssessssessssssessasessssssssssssssssssssssssssessssesssstassssssssesssnesssseasssessssssssssneas 35
4.7.7. AYARLAR (SETTINGS) ..ccemrurccrrruracereraraeererasssseseessasssssssssassessssassensasssssensassssssssassassssss sassssessassssenssssasssnsassassssassasssnens 35
4.7.8. TEK/PLANLI PROGRAMI KESIM (SPOT CUT / SCHEDULED)........ccececosurerecacessssessessssssessssssssesesssessasssssssssssssssnsasans 35
4.7.9. KESIM OTURUMLARI (MOWING SESSIONS)......cccocorurerecesnresecsessssesessasssesessssssssssssssssssssssssssssssssssssasassassssssssssasasans 35
4.7.10. GO-TO CUT POINTS (KESIM NOKTALARINA GITIME)......ccceeurereurereuresesssesssessssessssessssessassssssssssssssasesssssssssssssssasseas 35
4.7.11. KENAR BICME (BORDER CUT) ....cuccuricurecunsesssscsssessssessssessssssessasessssesssssssssssssssssssssessssessssessssssssssssnessssessssessssssssssneas 36
4.7.12. ECO MODE (ECO MODU) .....couvurureserereresssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasasssssssssssasasss sssssssssssssssssssssssssssassssssssssssnssassnns 36
4.7.13. YAGIS SENSORU (RAIN SENSOR) (MODELE BAGLIDIR)......cccecesururereessasaseessssssssesssssssssssssssassssssssssasssssssssssssesnsssans 36
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4.7.18. KABLOYA PARALEL GEZINME (RUN BESIDE WIRE) (MODELE BAGLI OLARAK) .....c.cceceeemreeecaesssssesesessssesssssanans 37
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4.7.1. OTURUM ACMADAN ONCE
Uygulamaya ilk defa erisim sagladiginizda sunlar yapabilirsiniz:

1. STIGA saticilari ve Urunleriyle ilgili bilgi sayfalarina gitmek.
2. Ik kayit islemini yapmak.
3. Kayith kullanicilar igin Oturum Agma (Login) islemini yapmak.

4.7.2. KAYDOLMA (SIGN UP)

“Kaydolma (Sign Up)” bélima, kullanicinin kaydolmasina ve uygulamanin tim fonksiyonlarina erisim
saglamaya olanak tanir.

1. Kullanici kendi Google, Facebook ve Apple hesabiyla erigebilecegi gibi, zorunlu alanlari doldurarak
yeni bir hesap olusturabilir.
2. Eslestirme prosediru e-posta araciligiyla dogrulama yapilmasini gerektirir.

4.7.3. ESLESTIRME (PAIRING)

“Eslestirme (Pairing)” b6limu, Bluetooth® baglantisi araciligiyla ¢im bigcme robotu ile mobil cihazinizi
eslestirmenize olanak tanir.

1. Bluetooth® ile eslestirme sayfalarina gitmek icin “ekle” digmesine basin.

2. Uriinii eslestirmek icin rehberli prosediirii uygulayin.

3. Eslestirme tamamlandiginda trGnun ana sayfasi gérantulenir.

4. Uriin sayfasina gitmek igin “Uriin sayfas” diigmesine basin.

5. Cim bigcme robotunu yeniden adlandirabileceginiz, eslesmesini kaldirabileceginiz ve robota
baglanabileceginiz veya kullanim kilavuzunu indirebileceginiz menl sayfasina gitmek icin
“secenekler” digmesine basin.

NOT: Cim bicme robotu mobil cihaz tarafindan algilanmazsa, ¢im bicme robotunun agik
oldugundan ve mobil cihazin yakinlarinda bulundugundan emin olun. Gim bigcme robotunun
baska bir kullaniciyla eslestiriimediginden emin olun.

4.7.4. UZAKTAN BAGLANTI OZELLIKLERI VE SIM KARTIN ETKINLESTIRILMESi (MODELE BAGLIDIR)

Robot ¢im bicme makinesi, STIGA bulutuna baglanmay! ve robot ¢im bicme makinesinin uzaktan kontrol
edilmesini saglayan SIM karth bir 3G/4G baglanti modulu ile donatilmistir. Cihazin kullanici hesabiyla
iliskilendirilmesi tamamlandiktan sonra SIM kart etkinlestirilmelidir.

Prosediir:
UYGULAMA Ulzerinden sihirbazi takip edin.

NOT: Uriinde bulunan SIM kart 6zeldir. Uriin, STIGA bulutuna yalnizca birlikte verilen SIM
kart araciligiyla baglanabilir. Bagka SIM kartlar kullanmayin.

4.7.5. URUN SAYFASI (DEVICE PAGE)

“Uriin Sayfasi (Device Page)” bdliimii, ¢cim bicme robotunun durumunu kontrol etmenize, calismasini
baslatmaniza veya ¢im bicme robotunu sarj Unitesine geri dénmeye zorlamaniza olanak tanr.

Cim bigcme robotunu baglatmak icin “baslat” digmesine basin.

Cim bigcme robotunu durdurmak icin “durdur” digmesine basin.

Cim bicme robotunu sarj Unitesine geri ddnmeye zorlamak igin “lniteye geri ddn” digmesine basin.
Cim bigcme robotunu kendi basina ulasamadigi bir alanda ¢alistirmak icin “kapali alan” digmesine
basin. (bkz. Par. 4.7.5).

el S
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4.7.6. KAPALI ALAN (CLOSED AREA)

NOT: STIGA.GO Uygulamasinda bu fonksiyonun mevcut olup olmadigini kontrol edin.

“Kapali Alan (Closed Area)” bélumu, ulasilamadigi i¢cin normalde ¢alisma alaninin disinda kalan ancak
cepecevre kabloyla sinirli olan bir kapali alanda ¢im bigme robotunu ¢alistirmaya olanak tanir. (bkz.
Par. 4.4.3).

1. “Kapali alan” modunu se¢mek igin ilgili digmeye basin.
2. Cim bicme robotunu kapali alanin igine yerlestirin ve rehberli proseduru izleyin.

NOT: Kullanici, ¢im bigme robotunun bataryanin yettigi sire boyunca veya elle ayarlanabilen
daha kisa bir siire boyunca calismasini istedigini secebilir.

4.7.7. AYARLAR (SETTINGS)

“Settings” bélumd, ¢cim bigcme robotunun ayarlar ekranina ulagsmanizi saglar.

1. Ayarlar (Settings) moduna girmek icin “ayarlar’ digmesine basin.
2. Ayar yapacaginiz fonksiyonu segin.

4.7.8. TEK/PLANLI PROGRAMI KESIiM (SPOT CUT / SCHEDULED)

“(Spot Cut/Scheduled” se¢im diigmesi planli calisma programini etkinlestirmenize veya devre disi
birakmaniza olanak tanir.
Programlanacak haftalik saat sayisi, bahgenin boyutlarina gére uygulama tarafindan énerilir.

1. “Planh (Scheduled)” olarak ayarlandiginda ¢im bigme robotu planh ¢alisma programina gére ¢aligir.
2. “Tek Kesim (Spot Cut)” olarak ayarlandiginda, ¢im bigcme robotu tek bir kesim ¢evrimi yapar.

4.7.9. KESIM OTURUMLARI (MOWING SESSIONS)

“Mowing sessions” bélumu, ¢im bigcme robotunun calisma saat ve gunlerini programlamaya olanak tanir.
Programlanacak haftalik saat sayisi, bahc¢enin boyutlarina gére uygulama tarafindan énerilir.

1. Calisma saatlerini ayarlama ve haftanin gunlerini segme menustine girmek icin “tek/programli kesim”
secim dugmesine basin.

Yeni bir calisma programi eklemek igin “kesim suresi ekle” digmesine basin.

Calisma saatini ve ¢alisma sonunu girip, onaylayin.

Kullanici ayni calisma saatlerini haftanin birden ¢ok gunine uygulama olanagina sahiptir.

Calisma saatleri, haftanin programlanan gununin i¢cinde gérinttlenecektir. Her bir calisma saatine
basarak onu kopyalayabilir veya silebilirsiniz.

oo

NOT: Cim bicme robotunun dahili saat ¢gizelgesi, robot Bluetooth® araciligiyla Uygulamaya her
baglandiginda mobil cihazda bulunan saat ¢izelgesiyle kendiliginden esitlenecektir.

4.7.10. GO-TO CUT POINTS (KESiM NOKTALARINA GIiTME)

NOT: STIGA.GO Uygulamasinda bu fonksiyonun mevcut olup olmadigini kontrol edin.

“Go-To Cut Points” bélimu, bahcenin farkli bélgelerinde daha iyi kaplama elde edecek sekilde ¢im bicme
robotunun ¢alismaya baglayacag bir veya birka¢ nokta ayarlamanizi saglar (bkz. Par. 4.4). Ayarlanabilen
calismaya baslama noktalarinin sayisi, ¢im bicme robotunun modeline baghdir.

Calismaya baslama noktalari agsagidaki parametrelerle tanimlanir:
* Calismaya baslama noktasinin, cepecevre kablo boyunca 6l¢llecek sekilde sarj Unitesine olan
mesafesi.
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* Calisma noktasina ulagsma yénu (saat yonunde veya saat ydninan tersine).
* Haftalik toplam programlanan ¢alisma suresinin %'si olarak ifade edilen, calisma noktasina
ulasma sikhgu.

4.7.11. KENAR BiCME (BORDER CUT)

“Border cut” bélumu, belirli bir giinde bahgenin kenarlarinda bigme yapilmasini programlamaya olanak
tanir.

1. Kenarda bigme isleminin yapilacagi giinleri secin.

2. Fonksiyonu etkinlestirmek i¢in 6zel dugmeye basin.

NOT: Kenar bigme iglemi, yalnizca ¢im bicme robotunun ¢calismak igin programlandigi haftanin
gunlerinde etkinlestirilebilir.

4.7.12. ECO MODE (ECO MODU)

NOT: STIGA.GO Uygulamasinda bu fonksiyonun mevcut olup olmadigini kontrol edin.

“Eco mode” fonksiyonu, kullanici tarafindan yapilan programa gére ¢im bigcme robotunun ¢alisma suresini
yuzdelik olarak azaltarak, dusuk enerji tuketimli bir caisma modu ayarlamaya olanak tanir.

NOT: Bu fonksiyonun yilin, ¢cimlerin daha yavas blytudugu dénemlerinde kullaniimasi tavsiye edilir.

4.7.13. YAGIS SENSORU (RAIN SENSOR) (MODELE BAGLIDIR)

“Yagis sensoru” fonksiyonu, ¢im bicme robotunda bulunan yagis sensérini etkinlestirmeye veya devre
disi birakmaya olanak tanir. Yagis sensoéru ug farkli hassasiyet seviyesinde ayarlanmistir. Daha yuksek
hassasiyet, yagis durumunda Unitede daha uzun sire kalmaya karsilik gelir.

Dusuk hassasiyet: 4 saat;
Orta hassasiyet: 8 saat;
Yuksek hassasiyet: 12 saat.

1. Fonksiyonu etkinlestirmek i¢in 6zel digmeye basin.
2. Mevcut yagis sensori hassasiyet seviyelerinden birini segin.
4.7.14. TUS KiLiDi (APP LOCK)

Cim bigme robotunun ¢ocuklar veya izinsiz kigilerce kullanilmasini 6nlemek icin tus takimi fonksiyonu
kilitlenebilir. Bu sekilde ¢im bicme robotuna yalnizca Uygulama uzerinden kumanda edilebilir.

Prosediir:
1. Uygulamanin “ayarlar” menustunden Tug takimini kilitteme/Uygulamayi Kilitleme fonksiyonunu
etkinlestirin veya devre digi birakin.

NOT: Bu fonksiyon etkin oldugunda, ¢im bigcme robotu kapatilsa dahi tug takimi kilidi etkin kalir.

4.7.15. SESLIi YARDIMCILARLA (AMAZON ALEXA) BUTUNLESTIRME (MODELE BAGLIDIR)

Sesli yardimcilarla battnlestirme, ¢im bicme robotuyla uygulamadaki seceneklere gore etkilesime
gecmeye olanak tanir; 6rnegin asagidakiler yapilabilir:

* Bir caligsma oturumu baglatmak.

e Cim bigilirken ¢im bigme robotunu durdurmak ve calismaya devam ettirmek.

e Cim bigcme robotunu sarj Unitesine geri dénmeye zorlamak.

* Programli calismanin bir sonraki baglama saatiyle ilgili bilgileri almak.
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e Cim bigcme robotunun durumuyla ilgili bilgileri almak.

NOT: Cim bigcme robotunun sesli yardimci ile entegrasyonu Stiga.GO uygulamasi Gzerinden
yapilmaz, sesli yardimci uygulamasinin kendisi Gzerinden ayarlanmalidir

4.7.16. HIRSIZLIK ONLEME CiHAZI (MODELE BAGLIDIR)

Bu fonksiyon, ¢im bigme robotu ¢alisma alanindan uzakta oldugunda bir uyari bildirimi almaya olanak tanir.
Bu fonksiyon etkin oldugunda, ¢im bicme robotu ¢evre cizgisine olan mesafesini surekli izler. Cim bicme
robotu cevre cizgisinden uzaklastiriidiginda:

* robot Stiga.GO Uygulamasiyla kullanicinin mobil cihazina bir bildirim génderir.

e uygulamada robotun o andaki konumu géruntilenebilir ve hareketleri izlenebilir.

e Cevre cizgisinin digina ¢ikana kadar ¢im bicme robotu calismasi icin baslatilamaz.

NOT: Galinma Onleme fonksiyonu ¢im bicme robotu kapatilsa dahi etkin kalir. Bu durumda
calinti bildirimi ve ¢im bicme robotunun konumu robot acildiginda génderilir.

Prosediir:
1. Uygulamanin "ayarlar" menisinden fonksiyonu etkinlestirin. Stiga.GO Uygulamasinda bildirimlerin
mobil cihazda etkinlestirildiginden emin olun.
2. Stiga.GO Uygulamasinin yan cubugundaki 'Hirsizlik Onleme' bildirimini etkinlestirin.

4.7.17. CEPECEVRE SINYAL DEGISIKLIGI

“Kanal degistirme” iglevi, cepecevre kablo tarafindan iletilen sinyalin kanalini degistirmenize olanak tanir.
Bu, iki veya daha fazla komsu tesis arasinda parazit oldugunu fark ederseniz gereklidir

NOT: Cepecevre kanal degistirme islemi ¢cim bicme robotu sarj Unitesinin igindeyken
yapiimalidir.

Prosediir:

1. Cim bigme robotunu sarj Unitesine takin.

2. Mevcut 3 kanaldan birini segmek icin Uygulamadaki sihirbazi izleyin.

3. Cim bicme robotu yakindaki diger sistemlerle olusan parazit nedeniyle arizalanmaya devam ediyorsa,
farkl bir kanal segin.

4.7.18. KABLOYA PARALEL GEZINME (RUN BESIDE WIRE) (MODELE BAGLI OLARAK)

“Run beside wire” iglevi, kullanicinin Uniteye dénerken ve kesim noktalarina gitme calismasini baglatma
noktalarina ulasirken cepecevre kabloya gére gezinti mesafesini ayarlamasina olanak tanir.

Cim bigme robotu kablodan ayarlanan degere gére degisen bir mesafede gezinecek, bu da tekerleklerin
cayirda biraktiklar izi azaltmaya ve sarj Unitesine geri donus suresini kisaltmaya olanak taniyacakiir.

Ug farkll mesafe araligi ayarlanabilir. Gim (izerinde iz olusmasini daha da azaltmak igin kabloya olan
mesafe her ¢alisma déngusinde biraz degigtirilir.

NOT: Bahcede koridorlar veya dar bogazlar varsa (bkz. Par. 4.4.3) “Run beside wire”

islevi etkinlestirildikten sonra, ¢cim bigme robotunun tim kesim alanlarina ulasabildigini, bu
alanlarda dogru sekilde gezinebildigini ve bahcgenin herhangi bir noktasindan sarj tnitesine
geri dénebildigini kontrol edin. Gim bicme robotu, kesim noktalar Gzerinden belirli kesim
alanlarina ulagmakta veya sarj Unitesine geri dbnmekte zorluk ¢ekiyorsa, ayarlanan mesafe
azaltilmali veya “Run beside wire” islevi devre digi birakiimalidir. .
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NOT: Ayarlanacak mesafe, bahcedeki engellere bagl olarak, 6zellikle de bu engeller
cevreye yakinsa, degisir

Prosediir:

1. Uygulamanin “ayarlar” menustnden “Run beside wire” fonksiyonunu etkinlestirin veya devre digi
birakin.

2. Mevcut 3 mesafe arasindan istediginiz mesafeyi segin.

4.7.19. YAZILIM GUNCELLEME (FIRMWARE UPDATE)

Uriin yazilmiyla ilgili glincellemeler varsa, bunlar “Garaj” kisminda triin gériintiileme sayfasinda
gOruntalenir.

Kullanilabilen glincellemeler su sirayla yapilir: ¢cim bigme robotu, sarj Gnitesi.

Guncelleme sirasinda telefonun glincellenmekte olan cihaza yakin tutulmasi gerekir.

Her cihazin guincellemesi 10 ila 20 dakika arasinda zaman alir.

Kullanici ayrica, guincelleme olup olmadigini kontrol etmek ve donanim yazilimi giincellemelerini zorlamak
icin “Garaj” kismindaki Urtin géruntileme sayfasinda bulunan menuye erisim saglayabilir.

4.7.20. PROFIL / KULLANICI YONETIMi / TERCIH EDILEN SATICI SECIMi / MESAJLAR

“Profil” b6limande hesap verileri duzenlenebilir ve parola degistirilebilir.

ilk kayit islemini yapmis olan ana kullanici, ¢im bicme robotuna baska kullanicilari davet edebilir ve onlari
yo6netebilir.

Davet edilen kullanicinin Uygulamayi kendi mobil cihazina indirmesi ve kayit olmasi gerekir.

“Dealer” bolumuU kendi destek merkezinizi segcmenize olanak tanir.

“Mesajlar” bolum0 mesajlari/bilgileri gérintilemeye olanak tanir.
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CALISMASI
Gereklilikler ve Zorunluluklar:

* Kurulum iglemi talimatlara uygun e Cim bigcme robotunun programlanmasi

sekilde yapilmalidir (bkz. Bél. 4). talimatlara gére yapilmis olmalidir (Otomatik
calistirma igin bkz. Par. 4.7)

e Sarj Unitesine gug¢ gidiyor olmahdir e Cimin ilk bastaki yiksekligi ¢cim bicme
robotunun ¢alisma araliginda olmaldir: 20-
60 mm

» Batarya sarjli olmalidir (bkz. Par. 5.5) * Kesim yuksekligi uygun sekilde ayarlanmig

5.1.

olmaldir (bkz. Par. 5.6).
GiM Bi(,‘E ROBOTUNU BASLATMAK iQiN EMNIYETLERIN KONTROL EDILMESI

Gereklilikler ve zorunluluklar:

* Emniyet anahtari.

Prosediir:

1.

2.
3.

Yuzer kapagin (A) dogru sekilde monte edildiginden emin olun. Kapak yerinde olmadiginda ¢im bigme
robotunun ¢alismasina izin verilmez.

Emniyet anahtarinin (E) takili oldugunu kontrol edin. Devre disi birakilirsa, ¢im bigcme robotu ¢calismaz.
“STOP (DURDUR)” diigmesinin (B) etkin olmadigindan emin olun. Basilirsa, ¢im bigme robotunu
durdurur ve kumanda konsolunun (D) koruma kapagini (C) acar.

Cim bigme robotunun yere dogru yerlestirildiginden emin olun. Egimin asir (= %45 veya >=%50) olmasi
veya kaldirimasi halinde, yatiklik sensérleri (egim élger) ¢im bigcme robotunu durdururlar.
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5.2. GiM Bi(,‘ME ROBOTUNUN ELLE CALISTIRILMASI

Cim bicme robotu Par. 4.7'de aciklanan programlama yapilmadan da kullanilabilir. Bu modda ¢im bigme
robotu bir ¢calisma cevrimini gerceklestirir, sarj Gnitesine déner ve bir daha elle ¢caligtirlana kadar orada
kalrr.

Prosediir:

1. Cim bigme robotunu sarj tnitesine veya kurulum yapilan alanin igine yerlestirin.

2. Kapagi (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulagsmak icin “STOP (DURDUR)” (A) digmesine
basin.

3. Cim bicme robotunu agmak icin “ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” diigmesine (E) 5 saniye basin.

4. Yalnizca tek bir simge (L) yanip sénene kadar “MOD SECIMI” diigmesine (F) basin.

5. “ONAY” dugmesine (G) basin. Simge (L) islemin onaylandigini bildirmek icin sabit yanar.

6. Kapagi (B) kapatin.

7. Cim bicme robotu ¢calismaya baglayacaktir.

o © ©

NOT: Bu modda, 6zellikle de bahge duzenli bir bicime sahip degilse, gerek zaman, gerekse esit
bir kesim sonucu elde etme agisindan bahgenin yeterince kapsanmasi saglanamayabilir. Gim
bicme robotunda en yuksek verime ulagmak icin programlama yapmaniz tavsiye edilir (bkz.
Par.4.7).

NOT: “ONAY” diigmesine (G) bastiktan sonra, “MOD SECIMi” diigmesine (F) basarsaniz,
secilen fonksiyonlarla ilgili simgeler yeniden yanip sbnmeye baslayarak, az énce secilmis olan
fonksiyonun onaylanmasini isterler. “ONAY” dugmesine (G) basin. Simgeler yeniden sabit
yanmaya donerler.

NOT: Kapak (B) robot caligirken veya Unitedeyken acilirsa, segilen fonksiyonlarla ilgili simgeler
kapak geri kapatiimadan énce islemin onaylanmasi gerektigini bildirmek igin yanip sénerler.
Kapak “ONAY” diigmesine (G) basilmadan kapatilirsa, robot kullanici tarafindan yeni bir komut
verilene kadar hicbir islem yapmaz.

5. CALISMASI
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CiM BIiCME ROBOTUNDA MEVCUT KOMUTLARIN ACIKLAMASI

Komut ve gbstergeler ile bunlarin agiklamalarinin listesi:

e “STOP (DURDUR)” digmesi (A): Cim bigcme robotunun emniyetli sekilde durdurulmasini saglar.
« “EMNIYET ANAHTARI” (D): Cim bicme robotunun emniyetli sekilde kapatiimasini saglar.

e “ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” digmesi (E): Cim bigcme robotunun acilip kapatiimasini ve
alarmlarin sifirlanmasini saglar.

« “MOD SECIM” diigmesi (F): Cim bicme robotunun calisma modunu secmeye ve sarj iinitesine
dénmeye zorlamaya olanak tanir.

e “ONAY” dugmesi (G): Ayarlanan ¢alisma modunun onaylanmasini saglar.

* “PLANLI PROGRAM?” isikl simgesi (l): Planli program ayarinin géruntilenmesini saglar.

» “TEK CALISMA CEVRIMi” isikli simgesi (L): Tek ¢alisma ¢evrimi ayarinin gériintilenmesini
saglar.

» “UNITEYE DON” diigmesi (H): Cim bicme robotunu sarj Ginitesine dénmeye zorlama ayarinin
gérintilenmesini saglar.

e “BLUETOOTH®” diigmesi (M): Ariza tespiti faaliyetleri icin yalnizca servis merkezi tarafindan
kullanilir.

e “ALARM” isikl simgesi (N): Alarm durumlarinin géruntilenmesini saglar.

e “BATARYA” isikl simgesi (O): Bataryanin sarjinin gérintilenmesini saglar.

5.3.1. EMNIYETLi DURDURMA - DURDURMA DUGMESI

“STOP (DURDUR)” dugmesi (A), hangi ¢alisma kosulunda olursa olsun ¢im bigme robotunu emniyetli
kosullarda durduran bir kumandadir.

Prosediir:

1.
2.

Cim bicme robotu hareket halindeyken veya duruyorken “STOP (DURDUR)” digmesine (A) basin.
“STOP (DURDURY)”digmesine (A) basildiginda ¢im bicme robotu durur ve robotun diger kumandalarina
erisime olanak taniyan kapagi (B) acar.
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5.3.2. EMNIYETLi KAPATMA - EMNIYET ANAHTARI

Emniyet anahtari (D), yerinden ¢ikarildiginda, ¢im bicme robotunun emniyetli sekilde kapatiimasini saglar.

ZORUNLULUK:
0 Kesim yuksekligi ayari, temizlik, tasima ve bakim igslemleri yapmadan énce her
seferinde emniyet anahtarini daima cikarin.

Prosediir:
1. Kapagi (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulasmak icin “STOP (DURDUR)” (A) digmesine basin.
2. Cim bigcme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz. Par. 2.3).
3. Bakim islemlerini yaptiktan sonra ¢im bicme robotunu agabilmek igin emniyet anahtarini geri takin.

5.3.3. AGMA VE KAPATMA - ON/OFF DUGMESI

“ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” dugmesi (E) ¢im bigcme robotunun manuel agilmasina ve kapatiimasina
olanak tanir.

Prosediir:
1. Kapagi (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulasmak icin “STOP (DURDUR)” (A) digmesine basin.
2. Cim bigme robotunu agmak veya kapatmak icin “ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” digmesine (E) 5
saniye basin.

NOT: Cim bigcme robotunu agmak i¢in emniyet anahtarinin (D) takili olmasi gerekir.

NOT: Etkin alarmlar oldugunda “ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” digmesine iki kez basmak
alarmlarn sifirlar.
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5.3.4. PLANLI PROGRAM / TEK CALISMA CEVRiMi / SARJ UNITESINE DONMEYE ZORLAMA SE-

CiMi - MOD SECIM DUGMESI

“MOD SECIM” diigmesi, Uygulama ile ayarlanan calisma programini etkinlestirmeye veya devre disi
birakmaya ve sarj Unitesine geri dénmeyi zorlamay1 segmeye olanak tanir. Cim bigme robotu asagida

aciklanan olasi segimlere gore davranir.

TUS TAKIMI SEGIMLERi VE ROBOTUN CALISMASI

PLANLI PROGRAM

Cim bicme robotu uygulama araciligiyla ayarlanan programa
gore caligir.

SARJ UNITESINE DONME + PLANLI PROGRAM

Cim bigcme robotu sarj Unitesine déner.
Cim bigcme robotu ayarlanan baglama saatinden sonra
calismaya tekrar baglar.

TEK CALISMA CEVRIiMi + PLANLI PROGRAM

Cim bicme robotu cebri tek calisma ¢evrimi yapar ve
bittiginde sarj Unitesine geri déner.

Cim bigcme robotu ayarlanan baglama saatinden sonra
calismaya tekrar baglar.

TEK GALISMA CEVRIMi

Cim bigcme robotu cebri tek calisma ¢evrimi yapar ve sarj
Unitesine geri doner.

Cim bigcme robotu kullanici tarafindan elle midahale edilene
kadar Unitede kalir.

SARJ UNITESINE DONME + TEK GALISMA GEVRIMI

Cim bigcme robotu sarj Unitesine déner.
Cim bicme robotu kullanici tarafindan elle midahale edilene
kadar unitede kalr.
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Prosediir:

1.
2.

3.

»

Kapag (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulagsmak icin “STOP (DURDUR)” (A) digmesine basin.
Etkinlestirmek istediginiz fonksiyonlarla ilgili simgeler yanip sénene kadar “MOD SECIM” diigmesine
(F) basin. Secilen fonksiyonlarla ilgili simgeler yanip séner.

“ONAY” dugmesine (G) basin. Secilen fonksiyonlarla ilgili simgeler, islemin onaylandigini bildirmek
icin sabit yanar.

Kapag (B) kapatin.

Cim bicme robotu ayarlanan moda gére ¢alismaya baglayacaktir.

NOT: “ONAY” diigmesine (G) bastiktan sonra, “MOD SECIMIi” diigmesine (F) basarsaniz,
secilen fonksiyonlarla ilgili simgeler yeniden yanip sénmeye baslayarak, az énce secilmis olan
fonksiyonun onaylanmasini isterler. “ONAY” dugmesine (G) basin. Simgeler yeniden sabit
yanmaya donerler.

NOT: Kapak (B) robot caligirken veya Unitedeyken agcilirsa, segilen fonksiyonlarla ilgili simgeler
kapak geri kapatiimadan énce islemin onaylanmasi gerektigini bildirmek icin yanip sénerler.
Kapak “ONAY” digmesine (G) basilmadan kapatilirsa, robot kullanici tarafindan yeni bir komut
verilene kadar hicbir islem yapmaz.

NOT: Robotun bataryasi tukenirse, batarya simgesi kirmizi renkte yanip sénerek, secilen eylemi
yapmanin olanaksiz oldugunu bildirir.

NOT: Gim bicme robotu yalnizca kapak (B) kapatildiktan sonra ¢alismaya baglar.

NOT: Gim bigcme robotu kesim dlizeni kapali olarak sarj Unitesine ulasir.

NOT: Cim bigcme robotu, Uygulama araciligiyla calisma saatleri programi yapiimadan da “TEK
CALISMA CEVRIMiI” modunda kullanilabilir. Bu modda, ézellikle de bahce diizenli bir bigime
sahip degilse, gerek zaman, gerekse esit bir kesim sonucu elde etme agisindan bahgenin
yeterince kapsanmasi saglanamayabilir. Cim bigme robotunda en yiksek verime ulasmak icin
programlama yapmaniz tavsiye edilir (bkz. Par. 4.7).

5. CALISMASI



/TIGA

5.3.5. BLUETOOTH® DURUMUNUN GORUNTULENMESI - BLUETOOTH® DUGMESI

Cim bigme robotu, harici mobil cihazlarla Bluetooth® baglantisini otomatik olarak yénetir. Bluetooth®
baglantisi ¢im bicme robotu agik oldugunda her an kullanilabilir durumdadir. Gim bigcme robotuna
Bluetooth® ile her seferinde yalnizca bir mobil cihaz baglanabilir. Cim bigme robotu uygulama
kapatildiginda cihazla olan baglantisini kendiliginden keser. “BLUETOOTH®” digmesi (M) ariza tespiti
faaliyetleri icin yalnizca servis merkezi tarafindan kullanilir.

NOT: Cihazi Bluetooth® tizerinden ¢im bigme robotuyla eslestirmek igin bkz. (Par. 4.7.3
Eslestirme).

5.3.6. ALARM DURUMLARININ GORUNTULENMESI - ALARM SIMGESI
“ALARM” 11kl simgesi (N) calismasinda bir sorun oldugunu bildirir.

Prosediir:
1. Kapagi (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulagsmak icin “STOP (DURDUR)” (A) digmesine
basin.

2. Kirmiziigikl simgeden (N) alarm durumunu kontrol edin; sabit yaniyor veya yanip sénuyor olabilir.

3. Sorunu giderdikten sonra, alarmi sifirlamak icin “ON/OFF (ACMA/KAPAMA)” dugmesine (E) hizlica
iki kez art arda basin. Isikli simge (N) séner ve ¢cim bicme robotu yeniden baglatilabilir. Simge (N) sén-
mezse, “ON/OFF (ACMA/KAPAMA)” tusuyla (E) ¢im bigcme robotunu kapatin birka¢ saniye bekleyin
ve ardindan “ON/OFF (ACMA/KAPAMA)” tusuyla (E) ¢im bicme robotunu yeniden agin. Sorun devam
ederse, bir servis merkeziyle iletisime gegin.

NOT: Sorunlarla ilgili ayrintil bilgiler Uygulama araciligiyla géranttlenebilir.
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5.3.7. BATARYA SARJ DURUMUNUN GORUNTULENMESI - BATARYA SIMGESI

“BATARYA” 1sikli simgesi (O) bataryanin sarj durumunun gérintilenmesini saglar.

Prosediir:
1. Kapag (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulasmak icin “STOP (DURDUR)” (A) dugmesine basin.
2. Bataryanin sarj durumunu isikli simge (O) araciligiyla kontrol edin:
- Mavi simge: Batarya doludur (sarj seviyesi > %40).
- Kirmizi simge: Batarya tukenmektedir (sarj seviyesi %15-40).
- Yanip s6énen kirmizi simge: Batarya tukenmistir (sarj seviyesi < %15).
3. Cim bicme robotu sarj sirasindayken isikli simge (O) mavi renkte yanip séner.

NOT: Bir kumandaya basildiginda batarya simgesi (O) kirmizi renkte hizli yanip sénuyorsa, islem
gerceklestirilemez ve bataryanin elle sarj edilmesi gerekir (bkz. Par. 5.5).

5.3.8. CiM BICME ROBOTUNUN BASLATILMASI

Cim bicme robotunu baslatmak icin Par. 5.3.4 “PLANLI PROGRAM / TEK CALISMA CEVRIMi / SARJ
UNITESINE DONMEYE ZORLAMA SECIiMi — MOD SECIM DUGMESI” kisminda agiklanan proseddirii
uygulayin.

5. CALISMASI
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SARJ UNITESININ CALISMASI

Sarj Unitesinde asagida belirtildigi gibi yanan ikaz lambasi (N) bulunur:

5.5.

* ikaz lambasi séner: Sarj (initesinde giic yok veya robot (initede.

* ikaz lambasi sabit yanar: Cepecevre kablo dogru sekilde sarj Ginitesine bagli ve cepecevre sinyal
dogru sekilde iletiliyor.

* ikaz lambasi yavas yanip séner: Cepecevre kablo bagl degil veya kesilmis (cepecevre kablo
saglamlik kontrolt devam ettirilmedi, bunun yerine robot sarj tGnitesinden c¢ikarken veya Unitede
besleme varken her 30 saniyede bir yapild).

* ikaz lambasi hizli yanip séner: Cepegevre kablo cok kisa (bkz. Par. 4.5.4) veya sarj initesinde bir
ariza var,;

* ikaz lambasi iki veya ii¢ kez hizli yanip séner: Sarj Ginitesinin sarj kontaklarinda kisa devre algilandi.
(bkz. Bl. 7).

BATARYANIN SARJ EDILMESI

“BATARYANIN SARJ EDILMESI” prosediirii, cim bicme robotunun elle sarj edilmesine olanak tanr.
Gereklilikler ve zorunluluklar:

» Sarj Unitesi elektrik sebekesine bagl olmalidir.

Prosediir:

1.

No ok ODN

Cim bigme robotunu sarj Unitesinin tzerine yerlestirin (R).

Cim bicme robotunu sarj Unitesinin Uzerinde sarj konektériine oturana kadar kaydirin (S).

Kapagi (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulasmak icin “STOP (DURDUR)” (A) digmesine basin.
“ON/OFF (ACMA/KAPATMA)” tusuna (E) basarak ¢im bigme robotunu agin.

Birkag saniye sonra, “BATARYA”1sikli simgesi (O) mavi renkte yanip séner ve ¢im bigcme robotu sarj edilir.
Kapag (B) kapatin.

Cim bigcme robotunu en az Par. 4.6'da belirtilen sure kadar sarjda birakin.

NOT: Bataryanin kisin depoya kaldirimadan énceki sarji Par. 6.4'te belirtilenlere gére yapilmalidir.
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5.6. KESIMYUKSEKLIiGI AYARI
“KESIM YUKSEKLIGI AYARI” prosediiriinde kesim bigaklarinin yiiksekliklerinin nasil ayarlanacagi.

* Cim bigme robotu tarafindan bigilen ¢im kisminin yuksekligi olan X degeri 10 mm'yi agsmamalidir.
e Cim bigme robotunun c¢alisma araligi 20-60 mm'dir (kesim yuksekligi).
* Dolayislyla, ¢cimin ilk bastaki yuksekligi olan’Y en ¢cok 70 mm olmalidir.

ilk kurulumda veya bigme mevsimi baslangicinda, cimin ilk yiiksekligini uygun bir degere getirmek icin
geleneksel bir ¢im bicme makinesiyle bahg¢enin hazirlanmasi gerekir.

NOT: 10 mm'den uzun ¢imleri bicmek isterseniz, kesim yiksekligini bigilen ¢cimin 10 mm olacagi sekilde
ayarlayin. Kesim yuksekligini yalnizca bahge esit sekilde bicildikten sonra daha da indirebilirsiniz.

x

Prosediir (TiP: SRSW01 - MODEL G 300, G 600, G 1200). MANUEL AYARLAMA
1. Kapagi (B) agmak ve kumanda konsoluna (C) ulasmak icin “STOP (DURDUR)” (A) dugmesine basin.
2. GCim bicme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz. Par. 2.3).
3. Bigilen ¢im kisminin 1 cm'nin Gzerinde olmayacagi sekilde kesim yuksekligini segmek i¢in yuksek re-
gulatérana (P) kullanin.
4. Emniyet anahtarini (D) takin.

NOT: Dugmenin Gzerinde referans olarak kullanmak igin 1 ila 10 arasinda bir kademeli dlgek (Q) bulunur.
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Prosediir (TIP SRBWO01 - MODEL G 3600). ELEKTRIKLi AYARLAMA
1. Kesim yiUksekligini ayarlamak icin uygulamadaki rehberli proseduri uygulayin.

NOT: Bicak yuksekligi ayar sistemi, otomatik olarak gerceklestirilen bir ilk kalibrasyon ile periyodik
kalibrasyonlarin yapilmasini gerektirir. Bu kalibrasyon, Uygulamadaki 6zel meniden manuel olarak da
gerceklestirilebilir.

UYARI:
A Kesim yiliksekliginin ayarlanmasi sirasinda cihaza dokunmayin.

DIKKAT:

A Bicak yliksekligi ayarlama sisteminin diizgiin calismasini saglamak icin,
bicaklarin ve bicak motoru korumasinin kériiginiin yakinlarinda ¢cim artiklari
veya pislik birikmediginden emin olun.

6. CALISMASI
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6. BAKIM
6.1. PROGRAMLI BAKIM

UYARI: UYARI:
A Sadece orijinal yedek parcalar A Kurulu emniyet cihazlarinda
kullanin. tadilat, kurcalama, devre disi

birakma, iptal etme gibi islemler
yapmayin.

Daha iyi ve daha uzun sure ¢calismasi igin Urtiindn duzenli olarak temizlendiginden ve yipranan parcalarin
degistirildiginden emin olun.

islemleri tabloda belirtilen siklikta yapin.

SIKLIK BILESEN ISLEM TiPi BASVURU
Haftalik Bicak Bigagi temizleyin ve verimini (bkz. Par. 6.2)
veya her 50 saatlik kesim kontrol edin.
sonrasinda Bicak bir darbe sonucu (bkz. Par. 6.3)
bukulmusse veya aginmigsa,
degistirin.
Sarj kontaklan Temizleyin, muhtemel (bkz. Par. 6.2)
oksitlenmeleri giderin.
Aylik Cim bigme robotu | Temizlik yapin. (bkz. Par. 6.2)
veya her 100 saatlik Sarj Ginitesi ve gii¢ | Yipranma ve bozulmalari (Yetkili servis
kesim sonrasinda kablolari kontrol edin, gerekirse merkezine basvurun)
degistirin.
Bicme mevsimi sonunda | Batarya Bataryayi depoya kaldirmadan | (bkz. Par. 6.4)
veya ¢im bicme robotu Once sarj edin.
kullanilmiyorsa ¢ ayda
bir
Yillik veya Bigme mevsimi | Cim bicme robotu | Yetkili servis merkezinde (bkz. Par.6.1)
sonunda kapsamli bakim uygulayin.

Cim bigcme robotunu iyi calisir durumda tutmak icin yilda bir yetkili servis merkezinde kapsamli bakim
yapilmasi gerekir.
Kapsamli bakimda aralarinda asagidakilerin bulundugu bir dizi kontrol yapilir:

e Cim bigcme robotunun i¢ ve dis temizligi.
Cim bigme robotunun durumunun genel kontrolu.
* Yipranan parcalarin degistiriimesi.
Bataryanin durumunun kontrol.
Sikma torklarinin kontrol(.
» Carpma ve kaldirma kinematik sistemleri ile bunlarin koruma kéruklerinin kontrolu, gerektiginde
degistiriimesi.
* Su sizmasina karsi koruma 6zelliklerini strdirmek igin bigak motorunun koruma lastigindeki
koruklerin kontrolu, gerektiginde degistiriimesi.
* Su sizmasina kargi koruma ézelliklerini sirdirmek icin batarya bélmesinin ve gévdelerin kapatma
contalarinin degistiriimesi.

NOT: Yillik kapsamli bakim yapiimamasindan kaynaklanan muhtemel arizalar garanti
kapsaminda degildir.
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6.2. URUNUN TEMIiZLENMESI

UYARI: UYARI:
A Ellerde kesilme tehlikesi. A Goézlere toz kagma tehlikesi.

Gereklilikler ve Zorunluluklar:

* Sunger e Kuru bez

e Notr sabun e Eldiven

* Firca e Gozluk

e Su
ELDIVEN ZORUNLULUGU: GOZLUK ZORUNLULUGU:

@ Ellerde kesilme tehlikesini iU Gozlere toz kagma tehlikesini

onlemek icin koruyucu eldiven onlemek icin koruyucu gozliik
takin. takin.

Prosediir:

1. Cim bigcme robotunu durdurmak icin “STOP (DURDUR)” digmesine (A) basin ve koruma kapagini (B)
acin.

Cim bigcme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz. Par. 2.3).

Temizlik islemlerini kolaylastirmak igin yazer kapagi (D) ¢ikarin.

4. Cim bicme robotunun dis ylzeylerini sabunlu ilik suyla islattiginiz bir singerle temizleyin.

w

DIKKAT:
Asiri su kullanmak zarar gorecekleri sekilde elektrikli bilegenlere su sizmasina
neden olabilir.

gibi islemler yapmayin.

YASAK:
Basincl su jetleri kullanmayin.

DIKKAT:
A Kurulu emniyet cihazlarinda tadilat, kurcalama, devre digi birakma, iptal etme

6. BAKIM
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YASAK:

Elektrikli ve elektronik bilegsenlere geri doniisii olmayan sekilde zarar vermemek
icin, cim bicme robotunu kismen veya tamamen suya daldirmayin.

YASAK:

Elektrikli ve elektronik bilesenlere zarar vermemek icin ¢cim bicme robotunun i¢c
aksamini yikamayin.

YASAK:

Boyali ylizeylere ve plastik aksama zarar vermemek icin ¢oziiciiler veya benzin
kullanmayin.

Tahrik tekerleklerindeki (F) camuru ve pislikleri giderin.

Cim bigcme robotunun én kismini (E) temizleyin (kesim bigcagi bélgesi, 6n ve arka tekerlekler). Cim bicme
robotunun diizgiin ¢alismasini engelleyebilecek tortulari ve/veya artiklari ¢ikarmak icin uygun bir firca
kullanin. Temizlik igslemini nemli singerle tamamlayin.

Desteklere dogru sekilde takildiklarindan emin olarak ytzey kapagi (D) geri monte edin.

Bataryalarin sarj konektéruna (G) temizleyin.

Sarj Unitesi (H) ve kontak konektériindeki (1) biriken artiklar giderin.

6. BAKIM
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6.3. KESIM BICAKLARININ DEGISTIRILMESI

UYARI:
Ellerde kesilme tehlikesi.

Gereklilikler ve Zorunluluklar:
* Emniyet anahtari * Anahtar
e Kesim bicaklari e Eldiven

ELDIVEN ZORUNLULUGU:
Ellerde kesilme tehlikesini 6nlemek icin koruyucu eldiven takin.

Prosediir:

1. Gimbigme robotunu durdurmakicin“STOP (DURDUR)” digmesine (A) basin ve korumakapagini (B) agin.
2. GCim bicme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz. Par. 2.3).

Yuzer haldeki 6rtuct kapaga zarar vermemeye dikkat ederek ¢im bigme robotunu bas asagi ¢evirin.
Tespit vidalarini (E) sékan.

Kesim bicaklarini (D) degistirin.

Tespit vidalarini (E) sikin.

o0k w

G 300, G 600, G 1200 G 3600
(SRSWO1 TiPi) (SRBWO1 TiPi)
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6.4. BATARYANIN KISLIK BAKIMI VE DEPOYA KALDIRMA

Prosediir:
1. “Ayarlar’ sayfasindan erigebilecegini Uygulamadaki rehberli prosedire gore bataryayi sarj edin.
2. Gim bicme robotunu sarj edin (bkz. Par. 6.2).
3. Cimbi¢cme robotunu yatay konumda kuru ve donmaya karsi korunakli bir yerde saklayin, kapatildigindan
emin olun.
4. $arj unitesini elektrik beslemesinden ayirin.

NOT: Rehberli prosedur, batarya sarjinin yapildigini buluta kaydeder ve kisin depoya
kaldinimadan énce sarj isleminin gerceklestirildigi tarihin glincellenip gincellenmeyecegine
karar verilir.

NOT: Uygulamadaki prosedurl kullanarak sarj kaydi yapmak, bataryanin garantisinin gecerli
kalmasi icin gereklidir.

NOT: Bataryanin her 6 ayda bir ve kis mevsiminde depoya kaldirimadan énce sarj edilmesi
gerekir.

6.5. BATARYANIN DEGi$TiRiLMESi
Batarya yalnizca STIGA TEKNIK SERVIS PERSONELI tarafindan degistirilebilir.
Bataryanin degistiriimesi gerekirse, bir servis merkezine veya saticiniza bagvurun.
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UYARI:
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Cim bicme robotunu durdurun ve emniyetli duruma getirin (bkz. Par. 5.3.2).

Calisma sirasinda ortaya ¢ikabilecek muhtemel sorunlarin listesi asagida verilmigtir.

SORUN

NEDENLER

COzZUMLER

Anormal titresim. Cim
bicme robotu guraltalu

calisiyor.

Kesim bigaklari veya diski hasarll.

Hasarli bilesenleri degistirin (bkz.
Par. 6.3).

Kesim dizeni artiklarla (bantlar,
kordonlar, plastik parcalari, vb.)
kilitlenmis.

Cim bigcme robotunu emniyetli durumda
kapatin (bkz. Par. 2.3). Kesim bigagini
kurtarin.

Gim bicme robotu engeller
(dismus dallar, unutulmus
esyalar, vb.) varken caligtinimis.

Cim bigcme robotunu emniyetli durumda
kapatin (bkz. Par. 2.3). Engelleri kaldirn ve
¢im bigme robotunu yeniden baglatin (bkz.
Par.5.3.9).

Elektrik motoru arizal.

Motoru degistirin, size en yakin yetkili
servis merkezine bagvurun.

Cim ¢ok uzun.

Kesim yuksekligini arttirin (bkz. Par. 5.6).

Normal bir ¢im bicme makinesiyle alanda
hazirlik amagli kesim yapin (bkz. Par. 5.6).

Cim bigme robotu
sarj istasyonunun
icine dogru sekilde
yerlesmiyor.

Cepecevre kablo hatali désenmis.

Sarj istasyonunun baglantisini kontrol edin
(bkz. Par. 4.5.3).

Sarj Unitesinin yakinlarinda zemin
gécmus.

Sarj Unitesini yeniden dogru sekilde
yerlestirin. (bkz. Par. 4.5.3).

Cim bigme robotu
cepecevre engellerin
etrafinda anormal
sekilde davraniyor.

Cepecevre kablo hatali désenmis.

Cepecevre kabloyu (saat ydoninde) dogru
sekilde yeniden ddseyin (bkz. Par.4.5.1).

Cim bigme robotu yanlis
saatlerde caligiyor.

Calisma saatleri yanlis ayarlanmis.

Calisma saatlerini yeniden ayarlayin (bkz.
Par. 4.7.8).

Calisma alani tam olarak
bicilmiyor.

Calisma saatleri yetersiz.

Calisma saatlerini uzatin (bkz. Par. 4.7.8).

Kesim dlizeninde tortular ve/veya
artiklar var.

Cim bigme robotunu emniyetli durumda
kapatin (bkz. Par. 2.3). Kesim dizenini
temizleyin.

Doner kesim bigcaklar tortular
veya artiklar nedeniyle kilitlenmis.

Cim bigme robotunu emniyetli durumda
kapatin (bkz. Par. 2.3). Kesim bigcaklarini
degistirin.

Calisma bélgesinin alani ¢im
bicme robotunun kapasitesine
gOre cok buyuk.

Calisma alanini kiigultin (bkz. Teknik
Bilgiler Par. 1.2).

Bataryalar murlerini tamamliyor.

Bataryalari orijinal yedek parcalarla
degistirin (bkz. Par. 6.5).

Bataryalar tam olarak sarj
edilmiyor.

Kontak noktalarindaki muhtemel
oksitlenmeleri temizleyip, giderin (bkz.
Par. 6.2). Bataryalari sarj edin.

Bahce kisimlari tam
olarak bigilmiyor.

Kesim Noktasi (Cut Point)
programlamasi hatal.

ikincil Kesim Noktalarini (Cut Point) dogru
programlayin (bkz. Par. 4.7.9).

7. SORUNLARIN GiDERILMESI
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SORUN

NEDENLER

COzUMLER

Robot sarj Gnitesinden
disar ¢iktiginda sarj
Unitesinin ikaz lambasi
yanmiyor.

Besleme gerilimi yok veya sarj
Unitesinde bir ariza var.

Guc kaynaginin elektrik prizine dogru
sekilde baglandigindan emin olun. Glg¢
kaynagi baglanti kablosunun saglam
oldugunu kontrol edin.

Sarj Unitesinin ikaz
lambasi yavas yanip
soénuyor.

Cepecevre kablo bagh degil veya
kesilmis.

Kurulumu kontrol edin ve kopuklugu
onarin (bkz. Par. 4.5.2).

Sarj Unitesinin ikaz
lambasi hizli yanip
sonuyor.

Cepecevre kablo ¢ok kisa veya
sarj Unitesinde bir ariza var.

Cepecevre kablonun uzunlugunun

Par. 4.5.1'de belirtilenden fazla
oldugundan emin olun. Gerekirse, direnci
takin (bkz. Par. 4.5.4). Sorun devam
ederse, bir servis merkeziyle iletisime

gegin.

Sarj Unitesinin ikaz
lambasi iki veya U¢ kez
hizli yanip sonuayor.

Sarj Unitesinin gsarj kontaklarinda
kisa devre algilandi.

Sarj Unitesinin elektrik sebekesiyle

olan baglantisini kesin, varsa kisa
devreleri giderin ve Unite ile robotun sar;j
kontaklarini temizleyin. Sarj Gnitesini
yeniden elektrik beslemesine baglayin.
Sorun devam ederse, bir servis
merkeziyle iletisime gegin.

Sarj Unitesinin ikaz
lambasi iki veya ¢ kez
hizli yanip sénayor.

Sarj Unitesinin sarj kontaklarinda
kisa devre algilandi.

Sarj Unitesinin elektrik sebekesiyle

olan baglantisini kesin, varsa kisa
devreleri giderin ve Unite ile robotun sar;j
kontaklarini temizleyin. Sarj Gnitesini
yeniden elektrik beslemesine baglayin.
Sorun devam ederse, bir servis
merkeziyle iletisime gecin.

Tus takiminda Warning

(Uyar) simgesi yaniyor.

Bir Sorun/Ariza durumunu bildirir.

Daha fazla bilgi almak icin uygulamaya
bakin veya servis merkeziyle iletisime

gegcin.
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TASIMA, DEPOYA KALDIRMA VE BERTARAF
TASIMA

Prosediir:

o=

8.2.

NOT: Uzun mesafelerde tasima yapmak icin orijinal ambalajinin kullaniimasi tavsiye edilir.

Cimbi¢cme robotunu durdurmakicin“STOP (DURDUR)”digmesine (A) basin ve korumakapagini (B) acin.
Gim bigme robotunu emniyetli durumda kapatin (bkz. Par. 2.3).
Cim bicme robotunu Par. 6.2 “URUNUN TEMIZLENMESI” bashiginda belirtildigi gibi temizleyin.

Cim bigme robotunu ézel kulpundan (D) tutarak kaldirin ve kesim bicagini bedeninizden uzak tutmaya
dikkat ederek tasiyin.

Cim bigcme robotunu orijinal ambalajina geri yerlestirin.

4 )

- J

—

®

DEPOYA KALDIRMA

Cim bigme robotu, temizlik ve bataryada kis sarji uygulamasi yapildiktan sonra, kuru ve donmaya kargi
korunakl bir yerde, yatay konumda saklanmalidir (bkz. Bél. 6). Atil bekleyecegi sure boyunca sarj tnitesinin
elektrik sebekesiyle olan baglantisini kesin.

8.3. BERTARAF
DIKKAT:
Cim bicme robotundan bataryayi cikarmak icin yetkili servis merkezine
basvurun.

Prosediir:

1.

2.
3.

Uriiniin ambalajini mevcut toplama konteynerlerinde stirdiiriilebilir sekilde veya toplama yetkisine sahip
Ozel merkezlerde bertaraf edin.

Cim bicme robotunu yerel yasa ve yénetmeliklerin gereklerine uygun sekilde bertaraf edin.
Cimbicme robotu AEEE (Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman) olarak siniflandirildigindan, geridéntsim
e bertarafi konusunda 6zel kuruluslara bagvurun.

Eskiyen veya tiikenen bataryalari mevcut toplama konteynerlerinde strddrilebilir sekilde veya toplama
yetkisine sahip 6zel merkezlerde bertaraf edin.
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AKSESUARLAR

9.

Parca No.

Aciklama

Ozellikler

1127-0009-01

Kesim bigaklari

12 ad.

1127-0011-01

Sarj Unitesi kapagi - TYPE
platformu igin: SRSWO01

Yagisa veya gunes isinlarina karsi ek koruma
saglamak i¢in

1127-0024-01

Sarj Unitesi kapagi - TYPE
platformu icin: SRBWO1

Yagisa veya gunes isinlarina kargi ek koruma
saglamak icin.

1127-0010-01

Gug kaynag icin uzatma
kablosu

Guc kaynagi ile sarj Unitesi arasindaki
baglantiyl uzatmak igin kablo - L=5m

1127-0020-01

Gug kaynag icin uzatma
kablosu

Guc kaynagi ile sarj Unitesi arasindaki
baglantlyl uzatmak igin kablo - L= 15m

1127-0012-01

Kuguk kurulum kit

Cepecevre kablo @ 2,7 mm - L= 150 m + 200
tespit kazigi + kablo icin 5 konektdr + sarj
Unitesi kablosu icin 5 konektor

1127-0013-01

Orta kurulum Kkiti

Cepecevre kablo @ 2,7 mm - L= 300 m + 400
tespit kazigi + kablo icin 5 konektor + sarj
Unitesi kablosu icin 5 konektér

1127-0000-01

Kablo bobini 150 m

Cepecevre kablo @ 2,7 mm - L= 150 m

1127-0001-01

Kablo bobini 300 m

Cepecevre kablo @ 2,7 mm - L= 300 m

1127-0002-01

Kablo bobini 500 m

Cepecevre kablo @ 3,4 mm - L= 500 m

1127-0003-01

Kablo bobini 1000 m

Cepecevre kablo @ 3,4 mm - L= 1000 m

1127-0006-01

Tespit kaziklar (100 ad.)

Cepecevre kabloyu sabitlemek igin kaziklar -
100 ad.

1127-0008-01

Sarj Unitesi sabitleme vidalari

8 ad.

1127-0004-01

Kablo icin konektorler

Cepecevre kabloyu onarmak icin ek yerleri - 5
ad.

1127-0005-01

Sarj Unitesi kablosunun
konektorleri

Cepecevre kabloyu sarj Unitesine baglamak
icin konektorler - 5 ad.

122063053/0

Kucguk cevreler icin direng

Cepecevre kablonun uzunlugunun 40 m'nin
altinda oldugu kurulumlar icin direng

1127-0023-01

Yuksek kavramali tekerlek kiti -
TYPE platformu icin: SRSWO01

Kaygan veya engebeli arazide daha fazla

cekis
gucu elde etmek igin.

1127-0026-01

Bigcak surtinme 6nleme diski Kiti
- TYPE platformu i¢in: SRBWO1

Cimlerin kesme diskine uyguladigi strtinmeyi
azaltarak verimliligi artinr

9. AKSESUARLAR
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10. GARANTI
10.1. GARANTI KAPSAMI

Garanti sartlari yalnizca tuketicilere, diger bir deyisle profesyonel olmayan operatérlere yoneliktir.
Garanti siresi boyunca Saticiniz veya bir uzman Merkez tarafindan kesinlestirilen her tirli malzeme ve
imalat kalitesi kusuru garanti kapsamindadir.

Garanti uygulamasi, kusurlu oldugu kabul edilen bilesenin onarimi veya degistiriimesiyle sinirlidir.
Guvenlik cihazlarinin bakim, servis ve kontrol gérmesi icin makinenin yilda bir kez yetkili teknik servise
gotaralmesi gerekir.

Garanti uygulamasi makinede dizenli bakim yapilmasina tabidir.

Asagidakilerden kaynakli hasarlar garanti kapsami digindadir:

« Uriinle birlikte gelen belgelere (Kullanim Kilavuzu) asina olunmamasi.

* Profesyonel amagli kullanim.

* Dikkatsizlik, ihmalkarlk.

* Dis etkenler (yildinm, darbeler, makinenin icinde yabanci cisimlerin bulunmasi) veya kazalar.

* Makinenin Uretici tarafindan izin verilmeyen veya uygunsuz sekilde kullaniimasi ve monte edilmesi.
e Bakim yapilmamasi.

e Makinede tadilat yapilmasi.

 Orijinal olmayan yedek parcalarin (uyarlanabilen pargalarin) kullaniimasi.

* imalatci tarafindan temin edilmeyen veya onaylanmayan aksesuarlarin (6r. kesim diizeni)
kullaniimasi.

Garanti ayrica asagida belirtilen durumlar kapsamaz:

e Bakim islemleri (kullanim kilavuzunda ag¢iklanmaktadir).

* Kesim duzenleri ve tekerlekler gibi sarf malzemelerinin normal aginmasi.

¢ Normal yipranma.

* Kullanilmasina bagl olarak makinede meydana gelen estetik bozulmalar.

* Kesim duzenlerinin destekleri.

e Kullanicr kilavuzuna uygun olmayan bir kurulumdan kaynakli hasarlar.

e Cepecevre kablonda korozyon veya hasar olmasi.

* Yuksek basingli yikama makinelerinin kullanilmasi veya 6rnegin saganak yagistan sonra olusan su
gOletleri gibi suya daldirimasindan kaynakl su sizintilarinin neden oldugu hasarlar.

¢ Bataryanin hatali saklanmasindan veya uygunsuz kullaniimasindan kaynakli hasarlar.

* Orijinal olmayan bataryalarin kullanilmasindan kaynakli hasarlar.

 Ornegin makine durduruldugunda bahcede yapilan tim bakim calismalarinda kullanicinin tesisine
yolculuk, makinenin Saticlya tasinmasi, alet kiralama veya disaridan sirketi arama gibi, garanti
kapsamindaki onarimla ilgili her tarlt ilave maliyet.

Kullanici, kendi ulusal yasalarinin korumasi altindadir. Kullanicinin kendi ulusal yasalarinda ngérulen
haklari, bu garantiyi hi¢bir sekilde sinirlandirmaz.

11. TiICARiIi MARKALAR VE LIiSANSLAR

Bluetooth® marka adi ve logosu, Bluetooth SIG, inc. firmasina ait tescilli markalardir ve bu markalarin
STIGA tarafindan her kullanimi lisans kapsamindadir.

10. GARANTI
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12. CE UYGUNLUK BEYANI

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: SRSWO01
c) Numero di Serie:

d) Motore: a batteria

3. E conforme alle specifiche delle direttive:
e MD: 2006/42/EC
e EMCD: 2014/30/EU
e RoHS II: 2011/65/EU - 2015/863/EU
e RED:2014/53/EU

22A=sRMO000001 + 99L**RM0O999999

4. Riferimento alle norme armonizzate e/0 a norme tecniche:

EN 60335-1:2012 / AC:2014 / A11:2014 / A13:2017 /
A1:2019/A2:2019/ A14:2019

EN 50636-2-107:2015 / A1:2018 / A2:2020 / A3:2021
ETSI EN 300 328 V2.2.2

ETSI EN 301 489-1 (V1.9.2)

ETSIEN 301 489-1V2.2.3

ETSI EN 301 489-17 V3.2.4

ETSI EN 301 489-19 V2.1.1

ETSI EN 301 489-52 V1.1.2

ETSI EN 301 908-1 V15.1.1

ETSI EN 301 908-13 V13.1.1

ETSIEN 303413 V1.1.1

i) Ampiezza di taglio:

n) Persona autorizzata a costituire il Fascicolo
Tecnico:

o) Castelfranco Veneto, 10/02/2024

EN 61000-3-2:2014

EN IEC 61000-3-2:2019 / A1:2021

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
EN IEC 55014-2:2021

EN 62233:2008

EN 62311:2008

18 cm

ST.S.p.A.
Via del Lavoro, 6
31033 Castelfranco Veneto (TV) - Italia

CEO Stiga Group
Sean Robinson

Swse iyl
C€

171514280/2
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DICHIARAZIONE CE DI CONFORMITA (lIstruzioni 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) — Italy
2. Dichiara sotto la propria responsabilita, che la macchina:
Robot rasaerba

a) Tipo/Modello Base: SRBWO1
c) Numero di Serie: 23A*eRMO000001 + 99LesRM0999999
d) Motore: a batteria

3. E conforme alle specifiche delle direttive:
e MD: 2006/42/EC
e EMCD: 2014/30/EU
* RoHS II: 2011/65/EU - 2015/863/EU
e 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

ETSIEN 300 328 V2.2.2
ETSI EN 301 489-1 (V1.9.2)

TSI EN 901 49517 Va4 EN IEG 55014-2:2021
) e EN 62233:2008
ETSI EN 301 489-19V2.1.1 EN 62311:2008

ETSIEN 301 489-52 V1.1.2

ETSI EN 301 908-1 V15.1.1

ETSI EN 301 908-13 V13.1.1
ETSIEN 303413 V1.1.1

i) Ampiezza di taglio: 26 cm

n) Persona autorizzata a costituire il Fascicolo

Tecnico: ST.S.pA.

Via del Lavoro, 6
31033 Castelfranco Veneto (TV) - ltalia

CEO Stiga Group

Sean Robinson

S kol

o) Castelfranco Veneto, 10/02/2024

Ce

12. CE UYGUNLUK BEYANI

171514286/0
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TR (Crijinal Talimatlarin Terclimesi)

AT Uygunluk Beyani

(2006/42/CE Makine Direktifi, Ek I, boliim
A)

1. Sirket

2. $ahsi sorumlulugu altinda asagidaki
makinenin: Robot ¢im bicme makinesi

a) Tip / Standart model

c) Sicil numarasi

d) Motor : batarya

3. Asagidaki direktiflerin 6zelliklerine uygun
oldugunu beyan etmektedir:

4. Harmonize standartlara atif ve/veya
teknik standartlara

i) Kesim genisligi
n) Teknik Dosyayi olusturmaya yetkili kisi:
o) Yer ve Tarih

12. CE UYGUNLUK BEYANI
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13. GUC KAYNAGI

MW Kullanim Kilavuzu OWA-60E-30STG

0. Modeller: OWA-60E-30STG
Sertifikali modelin adi: OWA-60E-30

Vi IP67 @ boekea] CB EH[ Ce

( for power body )
IEC61588-1,-2-16

1. Ozellikler:
- Evrensel 100-240VAC AC girisi
- Anahtarlamali gli¢ kaynagi
- |IP67 (yalnizca batarya govdesi icin)
- Sinif I glg Uniteleri, islevsel topraklama olmadan
- Azami ortam sicakligi 50°C (Tmra) diizeyindedir.

Giivenlik IEC/EN61558-1,-2-16
IEC/EN60335-1

2. Asagida belirtildigi gibi elektriksel degerlendirme:

Giris (ac) Cikis (dc)
Model Vac A Hz Vdc A
OWA-60E-30STG 100-240 1,2 50/60 +29,2 2A

3. Blok sema
PWM fosc : 25~67KHz
EMI FILTRESI GUC KAYNAGI DOGRULTUCULAR o +V
1P o— & ANAHTARLAMA & . v
DOGRULTUCULAR FILTRE O
- DEVRE
O.TP. OLP. KONTROL H s gﬁ ALGILAMA
PWM
H ¥ %z OVP.

13. GUC KAYNAGI
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4. ONEMLi GUVENLIK TALIMATLARI

4.1 Sadece kapali ve sabitleme tapasi takili veya ¢ikarilmis haldeki, hava sartlarina
dayanikli bir elektrik prizine takin.

4.2 Hava sartlarina dayanikli elektrik prizleriyle yalnizca priz kapali (figin tapasi takil
degil ve elektrik prizinin kapagi kapali) oldugunda kullanin.

4.3 Elektrik prizi kolay erisgilebilir olmahdir.

4.4 Cihaz duvara veya tavana monte edildiginde, sabitlemek icin M3x8 vidalarin
kullanilmasi onerilir. Asagida gosterildigi gibi sabit konum:

Vida

illﬂﬂiﬁm
ig

4.5 Bu cihaz, nihai uiriin konusunda giivenliklerinden sorumlu bir kisi tarafindan
cihazin kullanimi konusunda talimatlandiriimadiklari veya gozetim altinda
bulundurulmadiklari siirece, bedensel, duyusal veya zihinsel yetenekleri sinirli veya
deneyim ve bilgiden yoksun kisilerce (¢ocuklar dahil) kullaniimak {izere
tasarlanmamistir.

ocour 7=

/\H

Vida

4.6 Cihazla oynamalarini 6nlemek igin gocuklar gozetim altinda bulundurulmahdirlar.

4.7 Giig kablosu degistirilemez. Kablo hasar gormiisse, cihaz atiimalidir.

4.8 == : Cevrenin korunmasi. Uriiniin iizerine uygulanan bu sembol, bu cihazin
bertarafinin Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman (AEEE) Direktifine tabi olan bir
cihaz oldugunu gosterir. Bu cihaz higbir sekilde ev atigi olarak iglem gormemelidir
ve kendi atik kategorisine 6zgii bir sekilde bertaraf edilmelidir. Bélgenizde ve
distributorlerde geri dontigiim ve geri kazanim sistemleri (atik bertarafi) mevcut
olabilir. Omriinii tamamlamig cihazinizi bir geri déniigiim merkezine gotiirerek
¢evrenin korunmasina katkida bulunacak ve sagliginiza zarar gelmesini
onleyeceksiniz.

13. GUC KAYNAGI
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M W Kullanim Kilavuzu OWA-120E-30STG

0. Modeller: OWA-120E-30STG
Sertifikali modelin adi: OWA-120E-30

Vi IP67 @ boekea) CB H[ C€

( for power body ) |
IEC61558-1,2-16

1. Ozellikler:
- Evrensel 200~240VAC AC girisi
+ Anahtarlamali gu¢ kaynagi
+ IP67 (yalnizca batarya gévdesi igin)
- Sinif I gli¢ Uniteleri, islevsel topraklama olmadan
+ Azami ortam sicakligi 40°C (Tmra) diizeyindedir.

Givenlik IEC/EN61558-1,-2-16
IEC/EN60335-1

2. Asagida belirtildigi gibi elektriksel degerlendirme:

Giris (ac) Cikis (dc)
Model Vac A Hz Vdc A
OWA-120E-30STG 200-240 0,8 50/60 +29,2 4A

3. Blok sema
PFC fosc : 50~120KHz
PWM fosc : 60~130KHz
P EMI Fi;TRESi DEVRE GUG KAYNAGI DOGRUL;UCULAR -y
DOGRULTUCULAR PCF ANAHTARLAMA FILTRE o-V
OLP.
= v DEVRE
KONTROL H/gﬁ T ALGILAMA [
PWM VE PFC
§ >{ ﬁg O.V.P.

TR 13. GUC KAYNAGI 65
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4.1

4.2

4.3
4.4

4.5

4.6
4.7

4.8

4. ONEMLI GUVENLIK TALIMATLARI

Sadece kapali ve sabitleme tapasi takili veya ¢ikariimis haldeki, hava sartlarina
dayanikh bir elektrik prizine takin.

Hava sartlarina dayanikli elektrik prizleriyle yalnizca priz kapal (figin tapasi takili
degil ve elektrik prizinin kapagi kapali) oldugunda kullanin.

Elektrik prizi kolay erisilebilir olmahdir.

Cihaz duvara veya tavana monte edildiginde, sabitlemek i¢in M3x8 vidalarin
kullanilmasi 6nerilir. Asagida gosterildigi gibi sabit konum:

Vida
P

P

T
1L
g |ll
8

| — |

3
z

i s

N
ﬁL\H

Vida4

Bu cihaz, nihai iiriin konusunda giivenliklerinden sorumlu bir kisi tarafindan
cihazin kullanimi konusunda talimatlandiriimadiklari veya goézetim altinda
bulundurulmadiklar siirece, bedensel, duyusal veya zihinsel yetenekleri sinirli veya
deneyim ve bilgiden yoksun kisilerce (gocuklar dahil) kullaniimak lizere
tasarlanmamistir.

Cihazla oynamalarini 6nlemek igin ¢ocuklar gézetim altinda bulundurulmalidirlar.

Gii¢ kablosu degistirilemez. Kablo hasar gérmiigse, cihaz atiimalidir.

== : Cevrenin korunmasi. Uriiniin lizerine uygulanan bu sembol, bu cihazin
bertarafinin Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman (AEEE) Direktifine tabi olan bir
cihaz oldugunu gosterir. Bu cihaz higbir sekilde ev atigi olarak islem géormemelidir
ve kendi atik kategorisine 6zgii bir sekilde bertaraf edilmelidir. Bélgenizde ve
distribiitorlerde geri donilisiim ve geri kazanim sistemleri (atik bertarafi) mevcut
olabilir. Omriinii tamamlamis cihazinizi bir geri déniisiim merkezine gétiirerek
cevrenin korunmasina katkida bulunacak ve sagliginiza zarar gelmesini
onleyeceksiniz.

13. GUC KAYNAGI







/TIGA

STIGA S.p.A.

Via del lavoro, 6

31033 Castelfranco Veneto (TV)
Italy

STIGA S.p.A.

171501849/P4



