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1. MODELOSY DATOS TECNICOS
1.1. MODELOS

ABVA, A5V, A6V, A8V, A10V, A15V, A25V
(TYPE SRSV01)

A50V, A100V, A140V
(TYPE SRBVO1)

NOTA: las instrucciones de este manual son validas para los modelos de robot cortacésped
autonomo. Las figuras, si no se especifica lo contrario, se refieren a la plataforma SRSV01.
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2. SEGURIDAD
2.1. INFORMACION SOBRE LA SEGURIDAD

En el disefio del equipo se ha prestado especial atencion a los aspectos que pueden suponer un riesgo para
la seguridad y la salud de las personas. El objetivo de esta informacion es concienciar a los usuarios de la
necesidad de prevenir cualquier riesgo evitando comportamientos que no se ajusten a las prescripciones
indicadas.

PELIGRO:
Antes de utilizar el robot cortacésped, es necesario conocer toda la informacion de este
documento.

PELIGRO:
Esterobot cortacésped no esta destinado a ser utilizado por nifios o personas con capacidades
fisicas, sensoriales o mentales reducidas o con falta de experiencia y conocimiento.

PELIGRO ELECTRICO:
Antes de realizar cualquier trabajo de ajuste o mantenimiento, desconectar la alimentacion
eléctrica y accionar el dispositivo de seguridad.

PELIGRO ELECTRICO:

No utilizar el robot cortacésped con el cable de alimentacidn del transformador deteriorado.
Un cable deteriorado puede crear contacto con las partes bajo tension. El cable debe ser
sustituido por el Fabricante o por su servicio de asistencia técnica o por una persona con la
cualificacion adecuada para evitar cualquier riesgo.

PELIGRO ELECTRICO:

Utilizar unicamente el cargador de bateria y el alimentador suministrados por el Fabricante.
El uso de un cargador y un alimentador inadecuados puede provocar una descarga eléctrica
y/o un sobrecalentamiento.

ADVERTENCIA:
A En caso de fuga de liquido de la bateria, los componentes afectados deben lavarse con agua/

neutralizador.

Evitar cualquier contacto directo con el liquido de la bateria.

En caso de contacto con los ojos, consultar con un médico.

ADVERTENCIA:

Instale la base de carga a una distancia minima de 1 metro de cualquier superficie, material
u objeto combustible o inflamable. No instale la base de carga en superficies compuestas
por materiales inflamables, como suelos de madera o plastico.

ADVERTENCIA:

Cuando se utilice el robot cortacésped, asegurarse de que no hayan personas, especialmente
nifos, y/o animales domésticos en la zona de funcionamiento. De lo contrario, programar el
robot cortacésped para que funcione durante las horas en que no haya nadie en la zona.

ADVERTENCIA:
La zona de trabajo y, en general, las zonas por las que puede navegar el robot cortacésped
deben estar delimitadas por una valla que no se pueda cruzar.

ADVERTENCIA:

La zona de funcionamiento o los recorridos utilizados por la maquina para su desplazamiento
deberan establecerse de forma que no incluyan espacios publicos a fin de evitar dahos a las
personas, a los bienes o accidentes a los vehiculos.
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ADVERTENCIA:

Por razones de seguridad, la estacion de referencia del satélite no debe moverse nunca
después de haber programado los confines virtuales, las rutas de desplazamiento y las zonas
que evitar. El robot cortacésped puede salir de la zona de trabajo programada. Si se traslada
la estacion de referencia, es necesario reprogramar.

ADVERTENCIA:

No toque el dispositivo de corte cuando ajuste la altura de corte.

ADVERTENCIA:

Por su propia seguridad y para evitar dainos a personas, animales o bienes, el operador debe
conocer primero la zona por la que se guia manualmente el robot cortacésped (por ejemplo
durante la fase de instalacién). Cuando conduzca el robot, camine con cuidado para evitar
caidas.

ADVERTENCIA:
Utilizar unicamente recambios originales.

ADVERTENCIA:
No modificar, manipular, eludir ni eliminar los dispositivos de seguridad instalados.

ATENCION:
Comprobar que no haya juguetes, herramientas, ramas, ropa u otros objetos en el césped
que puedan danar el equipo.

PROHIBICION:
No sentarse encima del robot cortacésped.

PROHIBICION:
No levantar nunca el robot cortacésped para inspeccionar la cuchilla o para transportarlo
cuando esté en marcha. No introducir las manos ni los pies bajo el equipo.

PROHIBICION:
No utilizar el robot cortacésped cuando haya un aspersor en funcionamiento.

PROHIBICION:
No lavar el robot cortacésped con chorros de agua a alta presion ni lo sumerja, parcial o
totalmente, en agua.

PROHIBICION:
No utilizar el robot cortacésped sin que todas las piezas estén perfectamente intactas. En
caso de deterioro, sustituir las piezas afectadas.

PROHIBICION:
Esta absolutamente prohibido elusoy lacargadel robot cortacésped en ambientes explosivos
e inflamables.

OBLIGACION:

Inspeccionar visualmente el robot cortacésped a intervalos regulares para asegurarse de
que las cuchillas y el mecanismo de corte no estén desgastados o dahados. Asegurarse de
que el robot cortacésped esté en buenas condiciones operativas.

OBLIGACION:

Leer todo el manual con atencidn, especialmente toda la informacion relativa a la seguridad
y asegurarse de entenderla completamente. Seguir rigurosamente las instrucciones de
funcionamiento, mantenimiento y reparacion.

2. SEGURIDAD
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OBLIGACION:
Los operadores que realicen trabajos de mantenimiento y reparacion deben conocer

USO OBLIGATORIO DE GUANTES:
Usar las protecciones individuales previstas por el Fabricante, en especial, usar guantes

u perfectamente sus caracteristicas especificas y las normas de seguridad.

2.2,

de proteccion cuando se realicen intervenciones en el mecanismo de corte.

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

OBLIGACION:
Leer atentamente antes del uso y conservar para futuras consultas.

2.2.1. PRACTICAS DE TRABAJO SEGURAS

Formacion
a. Leer atentamente las instrucciones y familiarizarse con los controles y el uso correcto de la maquina.
b.  No permitirnunca que nifios, personas con capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas, o con falta
de experiencia y conocimientos, o personas que no estén familiarizadas con estas instrucciones, manejen
la maquina. Las normativas locales pueden limitar la edad del operador.
c. Eloperador, o el usuario, es responsable de los accidentes o peligros que involucren a terceros o a equipos

de terceros.

Preparacion

a.

Asegurarse de que el sistema automatico de delimitacion perimetral esté correctamente programado
de acuerdo con las especificaciones.

Inspeccionar periddicamente la zona donde se utilice la maquina y retirar piedras, palos, cables y cualquier
otro objeto extrafio que pueda dificultar el funcionamiento.

Realizar periddicamente inspecciones visuales de las cuchillas, los pernos de las cuchillas y el grupo de
corte para comprobar si estan desgastados o dafiados. Sustituir las cuchillas y los pernos desgastados o
danados por parejas para mantener el equilibrio de la maquina.

Deben colocarse carteles de advertencia alrededor de la zona de trabajo de la maquina, si ésta se utiliza en
zonas publicas o abiertas al publico. Los carteles deberan tener el siguiente texto: «jAtencion! jCortacésped
automatico! jMantenerse alejado de la maquina! jVigilar a los nifios».

2.2.2. FUNCIONAMIENTO
Informacion general

a.
b.

~® a0

No utilizar la maquina con protecciones defectuosas ni sin dispositivos de seguridad.
No colocar las manos ni los pies cerca o debajo de las piezas giratorias. Mantenerse siempre lejos de la
abertura de descarga.
No tocar las partes moéviles de la maquina hasta que se hayan detenido por completo.
Llevar siempre zapatos resistentes y pantalones largos durante el funcionamiento de la maquina.
No levantar ni transportar la maquina con el motor en funcionamiento.
Retirar el dispositivo de desactivacion de la unidad:
- Antes de eliminar una obstruccion;
- Antes de inspeccionar, limpiar o intervenir en la maquina;
- Si es golpeado por un objeto extrafo, para comprobar si hay danos en la maquina;
- Si la maquina empieza a vibrar de forma anormal para comprobar posibles danos antes de
ponerla en marcha.
No dejar la maquina en funcionamiento sin vigilancia cuando haya animales domésticos, nifios u otras per-
sonas cerca.

2. SEGURIDAD
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Mantenimiento y conservacion

a. Apretarbientodaslastuercas, pernosytornillos paragarantizar unfuncionamiento seguro delamaquina.
Comprobar con frecuencia si el robot cortacésped esté desgastado o deteriorado.
Por razones de seguridad, las piezas desgastadas o dafiadas deben sustituirse.
Asegurarse de que las cuchillas se sustituyan unicamente por piezas de recambio adecuadas.
Asegurarse de que las baterias se carguen utilizando el cargador correcto recomendado por el fabricante.Un
uso inadecuado puede provocar descargas eléctricas, sobrecalentamientos o pérdidas de liquido corrosivo
de la bateria.
f.  Encaso de fuga de electrolitos, lavar con agua/agente neutralizador y contactar con un médico en caso de

contacto con los ojos, etc.

g. Elmantenimiento de la maquina debe realizarse de acuerdo con las instrucciones del fabricante.

Poo0oT

Riesgos residuales

e Aunque el producto cumple todos los requisitos de seguridad, pueden existir riesgos adicionales debidos a
unainstalacionincorrectay/o a situaciones imprevisibles. Por lo tanto, es necesario mantener libre de objetos,
personas y animales la zona sobre la que opera el producto, e informar de los posibles peligros a todas las
personas que puedan tener acceso, aunque sea ocasionalmente, a la zona de trabajo.

e En caso de tormentas eléctricas con riesgo de rayos y, en general, en prevision de malas condiciones me-
teoroldgicas, se recomienda no utilizar el producto y desconectar todos los dispositivos periféricos de la red
eléctrica. Para utilizar el producto, vuelva a conectar los periféricos a la fuente de alimentacion siguiendo las
instrucciones del manual.

Bateria / cargador de bateria

ATENCION:

A Las baterias de iones de litio pueden explotar o provocar incendios si se desmontan,
se exponen al agua, al fuego o a altas temperaturas, o en caso de cortocircuito.
Manipular la bateria con cuidado, no desmontarla y evitar cualquier esfuerzo eléctrico
0 mecanico indebido. Evitar exponer la bateria a la luz solar directa.

NOTA: Se recomienda utilizar unica y exclusivamente productos originales suministrados por el
fabricante. Los productos no originales o inadecuados pueden causar dafos en el robot cortacésped
0 suponer un peligro para las personas, los animales y las cosas.

a. La bateria solo debe ser instalada y/o retirada del robot cortacésped por parte del distribuidor o de
un centro de asistencia.

b. Guardarlabateria no utilizada en un lugar seguroy alejado de fuentes de calor u objetos que puedan provocar
cortocircuitos (estacas, tornillos, objetos metalicos varios).

c. Utilizarel cargador de baterialejos de superficies o sustancias inflamables y preferiblemente enlugares secos.

d. Transportar la bateria y el cargador en su embalaje original.

NOTA: La bateria del robot cortacésped es un elemento perecedero y la capacidad de carga
disminuye con el tiempo, disminuyendo la autonomia de trabajo del robot cortacésped sin
comprometer su funcionamiento.

Respeto del medio ambiente

NOTA: La proteccién del ambiente debe ser un aspecto relevante y prioritario en el uso de la maquina,
a beneficio de la convivencia civil y del ambiente en el que vivimos.

L

Eliminar el embalaje y las piezas deterioradas de acuerdo con la normativa local del pais de uso.
Eliminar los equipos eléctricos (robot cortacésped, bateria, alimentadores, etc.) segun la Directiva Europea
2012/19/UE y de acuerdo con las normativas nacionales. Para obtener mas informacion sobre la eliminacién,
contactar con el ente competente para la eliminacién de los residuos domésticos o con el distribuidor.

c. Serecomienda la recogida selectiva de productos y envases.

o
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2.3. PARADAY APAGADO DEL ROBOT CORTACESPED DE FORMA SEGURA

OBLIGACION:
Apagar siempre el robot cortacésped de forma segura antes de cualquier operacion de
limpieza, transporte o0 mantenimiento.

Requisitos y obligaciones:
* Llave de seguridad.

Procedimiento:
1. Pulsarelboton "STOP" (A) paradetener el robot cortacésped de forma seguray abrir latapa de proteccion (B).
2. Pulse el botén de apagado (E) durante unos segundos y espere a que se apague el LED del mismo botdn.
3. Soélo después de que el LED (E) se haya apagado, apague la llave de seguridad (C) para desconectar el
robot cortacésped de forma segura.
4. Cerrar la tapa de proteccion (B).
5. Elrobot cortacésped se detiene o se apaga de forma segura.

2.4. DESPLAZAMIENTO
OBLIGACION:

0 El robot cortacésped debe desconectarse de forma segura antes de ser levantado o
transportado.

ATENCION:
Comprobar que no haya juguetes, herramientas, ramas, ropa u otros objetos en el césped
que puedan danar el equipo.

Procedimiento:
1. Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 2.3).
2. Levantar el robot cortacésped por el asa (D) y transportarlo teniendo cuidado de mantener la cuchilla de
corte alejada del cuerpo.

2. SEGURIDAD
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3. INTRODUCCION

3.1. INTRODUCCION GENERAL
3.1.1. FINALIDAD DEL MANUAL

Este manual es parte integrante del equipo y tiene la finalidad de proporcionar la informacién necesaria para su
uso.

Conservar este manual durante toda la vida util del equipo para que esté siempre disponible en caso de
necesidad.

El destinatario del manual es el usuario del equipo, que debe leer atentamente la informacion contenida en él y
aplicarla rigurosamente para velar por la seguridad de las personas y evitar dafos.

La informacion esta redactada en el idioma original del Fabricante (italiano) y traducida a otros idiomas por
razones legales y/o comerciales.

Para destacar los textos con una importancia significativa, se han utilizado los siguientes simbolos.

PELIGRO / ADVERTENCIA / ATENCION:
Los pictogramas contenidos en un triangulo con fondo amarillo y una linea negra indican
peligro / advertencia / atencion.

indican una prohibicidn.

OBLIGACION:
Los pictogramas contenidos en un circulo con fondo azul indican una obligacion.

PROHIBICION:
Los pictogramas contenidos en un circulo tachado con fondo blanco y una linea roja

NOTA: Los textos expresados de esta forma indican informacion técnica de especial importancia
que debe tenerse en cuenta.

3.1.2. INSTRUCCIONES PARA LA LECTURA DESDE SMARTPHONE
Para una mejor lectura del Manual de usuario, se recomienda mantener el smartphone en posicion horizontal
como se muestra en la imagen.

= V)

1.2 Panoramica del prodotto

1.2 Panoramica del prodotto
12.1 Descrizione generale

il me
Terba di giardini in qualunque ora del giomo e della notte.

il robot
in modo da lavorare su

[ 3
pub essere programmato. s )
In fase di avoro, il robot effettua a rasatura dellarea delimi o
perimetrale (2). [ ]
2
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3.2. RESUMEN DEL PRODUCTO

3.2.1. DESCRIPCION GENERAL

El robot cortacésped (A) esta disenado y fabricado para cortar automaticamente la hierba de los jardines a
cualquier hora del dia y de la noche.

En funcion de las diferentes caracteristicas de la zona que se debe cortar, el robot cortacésped puede
programarse para trabajar en varias zonas delimitadas por un limite virtual y conectadas por recorridos de
desplazamiento virtuales.

Durante el funcionamiento, el robot cortacésped efectua el corte del area delimitada por el confin virtual (B)
Cuando el robot cortacésped se acerca al confin virtual (B) o encuentra un obstaculo (C), cambia de trayectoria
segun la estrategia de navegacion elegida.

El robot cortacésped efectua el corte automatico y completo de la zona de césped delimitada.

El producto funciona mediante sefnal satelital y recibe datos de correccion satelital desde la nube STIGA.

El robot cortacésped esta equipado con un médulo de camara con el fin de evitar posibles obstaculos presentes
en el area de trabajo y mejorar el rendimiento de la navegacion.

La tecnologia de funcionamiento del robot cortacésped se basa en la comunicacion de datos entre el Cloud
STIGA y el propio robot. También se necesita un dispositivo mévil (smartphone) para utilizar el producto.
Cualquier otro tipo de uso puede ser peligroso y causar dafios a personas y/o cosas. El uso inadecuado incluye
(pero no se limita a): transportar personas, nifios o animales en la maquina; ser transportado por la maquina;
utilizar la maquina para tirar o empuijar cargas; utilizar la maquina para cortar vegetacion no herbacea.

NOTA: la presencia de una conexion de red celular en el lugar de instalacion es obligatoria para el
funcionamiento del robot cortacésped. Compruebe de antemano que la cobertura de la red celular es
suficiente en stiga.com o a través de la APP. El proveedor de la conexion a la red puede cambiar en
cualquier momento segun los acuerdos comerciales.

NOTA: Para su funcionamiento, el robot cortacésped recibe datos de correccion satelital, que se transmiten
através de la nube STIGA. La sefial de correccion satelital esta disponible en muchos paises. Comprueba
previamente que la sefal de correccion satelital esté presente en el lugar de instalacion en stiga.com o a
través de la aplicacion. En caso de que la sefal de correccion satelital no esté disponible en el lugar de
instalacion, es necesario instalar una estacion de referencia satelital, disponible como accesorio.
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3.2.2. COMPONENTES PRINCIPALES (EL EQUIPAMIENTO DE SERIE PUEDE VARIAR SEGUN EL
MODELO)

(A) Robot cortacésped (F1) Manual de instrucciones

(B) Bateria/s (segun el modelo) (F2) Tornillos de fijacion de la base de carga
(C) Base de carga (F5) Llave de seguridad

(

E) Alimentador de la base de carga

WE

=2 e

3.3. DESEMBALAJE
A continuacion se detallan todos los pasos para un correcto desembalaje:
1. Abrir la caja del robot cortacésped;
2. Extraer los accesorios;
3. Sacar el robot cortacésped;
4. Sacar la base de carga.

ATENCION:
Para evitar lesiones o dafos, prestar atencion durante el desembalaje del robot
cortacésped y evitar el contacto con las cuchillas de corte u otros elementos peligrosos.

~ ATENCION:
' ~ Asegurarse de retirar todo el material de embalaje del robot cortacésped antes de utilizarlo.

3. INTRODUCCION
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3.4. SIMBOLOSY PLACAS

Simbolos de la etiqueta de seguridad:
ATENCION:
Leer las instrucciones de uso antes de poner en marcha el producto.

ATENCION:

Peligro de proyeccion de objetos contra el cuerpo.

Mantenerse a una distancia de seguridad en relacién a la maquina durante su
funcionamiento.

ATENCION:

No introducir las manos ni los pies en el alojamiento del dispositivo de corte.
Retirar el dispositivo de desactivacion antes de realizar cualquier intervencion en la
magquina o antes de levantarla.

ATENCION:
No introducir las manos ni los pies en el alojamiento del dispositivo de corte.
No subirse a la maquina.

PROHIBICION:
No utilizar limpiadores de alta presiéon en la maquina para limpiarla o lavarla.

PROHIBICION:

Asegurarse de que no haya personas (especialmente nifiios, ancianos o personas
discapacitadas) ni animales domésticos en la zona de trabajo cuando la maquina esté en
funcionamiento.

Mantener a los nifios, animales domésticos y otras personas a una distancia de seguridad
suficiente cuando el robot esté funcionando.

3.INTRODUCCION
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Simbolos en las etiquetas del modelo:

fuente de alimentacion especial (Base de carga y Estacion de referencia).

: Aparato con aislamiento de clase lll, alimentado por bateria (Robot cortacésped) o mediante
-DC

Utilice la fuente de alimentacién original con las caracteristicas indicadas en la placa.

===/ Simbolo de fuente de alimentacion de CC.

IPXX Grado de proteccion contra la entrada de sélidos y agua.

ﬁ Residuos de aparatos eléctricos y electronicos, que deben entregarse a las instalaciones
adecuadas para su reciclado y eliminacion.

Nivel de potencia sonora garantizada

ATENCION:
Leer las instrucciones de uso antes de poner en marcha el producto.

No eliminar la bateria como un residuo doméstico normal.
Eliminar la bateria en los centros de recogida autorizados.

@ No tirar la bateria al fuego ni exponerla a fuentes de calor.

% No sumergir la bateria en agua ni exponerla a condiciones de humedad.
N~
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INSTRUCCIONES GENERALES DE LECTURA DEL MANUAL

A continuacion se describen los criterios que se han seguido en la elaboracién de este documento.

Titulo del tema (A).

Requisitos y equipos para llevar a cabo el procedimiento (B).

Descripcion del procedimiento (C).

Imagenes descriptivas del procedimiento (D).

PER ILF

over flottante (A)
il funzionamento del Robot.
“STOP" (B)

) della consolle di comando (D).
coperchio di protezione (C) sia chi

iuso. Se aperto non permette il funzionamento del

Se disinserita il obot non si awia.
I di

Tt

INSTALACION

INFORMACION GENERAL PARA LA INSTALACION

ADVERTENCIA:
No modificar, manipular, eludir ni eliminar los dispositivos de seguridad instalados.

NOTA: Para mas aclaraciones sobre la instalacion del producto, contactar con un distribuidor STIGA.

NOTA: Para su funcionamiento, el robot cortacésped recibe datos de correccion satelital, que se
transmiten a través de la nube STIGA. La sefal de correccion satelital esta disponible en muchos
paises. Comprueba previamente que la sefial de correccidn satelital esté presente en el lugar de
instalacién en stiga.com o a través de la aplicacion. En caso de que la sefial de correccion satelital no
esté disponible en el lugar de instalacion, es necesario instalar una estacion de referencia satelital,

disponible como accesorio (ver Cap. 4.6).

3. INSTALACION
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4.2. COMPONENTES PARA LA INSTALACION (EL EQUIPAMIENTO DE SERIE PUEDE VARIAR
SEGUN EL MODELO)

(A) Base de carga

(B) Alimentador

(D) Tornillos de fijacién de la base de carga
(H) Dispositivo movil (no incluido)

Ver cap. 9 “Accesorios”

&
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4.3. COMPROBACION DE LOS REQUISITOS PARA LA INSTALACION

A continuacion se presenta cémo comprobar los requisitos necesarios y preparar el jardin antes de realizar la
instalacion.

4.3.1. COMPROBACION DEL JARDIN:

¢ Efectuar un estudio de toda la zona para inspeccionar adecuadamente el estado del jardin, los
obstaculos y las zonas que deben excluirse.

* Verificar que el césped que debe cortarse sea uniforme y no tenga baches, piedras u otros obstaculos,
y si fuera necesario, realizar los trabajos de recuperacién correspondientes.

* Nivelar el suelo para que no se formen charcos a causa de la lluvia.

* Cuando se instale por primera vez, la altura inicial del césped debe estar dentro del rango de
funcionamiento del robot cortacésped: 20-60 mm. Si fuera necesario, preparar el jardin con un
cortacésped convencional.

El robot cortacésped funciona a través de la sefial por satélite. La precision de la sefial por satélite puede verse
afectada por:
* Presencia de obstaculos a lo largo del perimetro de la instalacion o dentro de un area de trabajo como,
por ejemplo, arboles con follaje denso, setos, muros delimitadores, vallas metalicas, edificios y superficies
reflectantes como cristaleras o paredes metalicas.
* Condiciones meteoroldgicas adversas como, por ejemplo, niebla densa, nubosidad elevada, intensas
precipitaciones en forma de lluvia o nieve.

En caso de mal funcionamiento, excluya la zona del area de trabajo del robot cortacésped.

4.3.2. COMPROBACIONES PARA LA INSTALACION DE LA BASE DE CARGAY DEL ALIMENTADOR:

PELIGRO ELECTRICO: PELIGRO ELECTRICO:

A Para realizar la conexion eléctrica, A No conecte la fuente de
es necesario que cerca de la zona de alimentacion a una toma de
instalacion se haya dispuesto una corriente si el enchufe o el cable
toma de corriente. Asegurarse de que estan dainados.
la conexion a la red de alimentacién No conecte ni toque un cable
sea conforme a la leyes vigentes del danado antes de desconectarlo de
pais donde se utiliza. la fuente de alimentacion.

Un cable deteriorado puede crear
contacto con las partes bajo
tension.

PELIGRO ELECTRICO:
A El circuito alimentado debe estar
protegido por un interruptor

diferencial (RCD) con una corriente de
activacion no superior a 30 mA.

Procedimiento:
* Proporcionar una zona nivelada para colocar la base de carga (A). La base de carga debe instalarse en
un lugar al que pueda llegar la senal del satélite, preferiblemente en una zona del jardin en la que el cielo
sea totalmente visible y en las proximidades de una toma de corriente.
* Asegurese de que hay espacio suficiente para instalar la base de carga, de modo que haya una zona
libre de obstaculos de al menos 2 metros de ancho y 3 metros de largo delante de ella. El terreno debe ser
perfectamente plano y compacto para evitar la deformacion de la superficie de la base de carga.
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ATENCION:

A El cable de alimentacién (B), la fuente de alimentacion, el alargador y cualquier otro
cable eléctrico que no pertenezca al producto deben permanecer fuera de la zona de
corte para mantenerlos alejados de las piezas moéviles peligrosas y para evitar que
los cables se dafen y puedan entrar en contacto con piezas con tension.
ADVERTENCIA: Instale la base de carga a una distancia minima de 1 metro de

A cualquier superficie, material u objeto combustible o inflamable. No instale la base de

carga en superficies compuestas por materiales inflamables, como suelos de madera
o plastico.

* Elretorno a la base del robot cortacésped se realiza a través de una trayectoria de retorno virtual, que
incluye una zona de maniobra que se extiende 1 m a la derecha'y 1 m a la izquierda de la ruta registrada
(A), y que se extiende 50 cm por detras de la base de carga (B). Deben respetarse las siguientes
distancias minimas entre la zona de maniobras y los distintos elementos del jardin:

- 30 cm de los obstaculos delimitados por perimetros virtuales o zonas de no corte (C);

- 30 cm de obstéaculos fijos no delimitados o de elementos estructurales continuos (D);

1 m de la via publica (E);

1 m de las piscinas (F);

1 m de los senderos (G);

1 m de acantilados o pendientes pronunciadas (H).
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* Sino pueden respetarse las distancias anteriores, la ruta de reentrada virtual y la zona situada detras
de la base de carga deben delimitarse con barreras infranqueables (1), si no existen ya.

* Lazona por la que pasa el cable de alimentacién de la base de carga debe estar fuera de la zona de
corte.

* Alsalir de la base de carga, el robot cortacésped gira normalmente 180° inmediatamente después de
desengancharse de los contactos de carga. En algunos casos especiales, en los que es estrictamente
necesario instalar la base de carga:

- cerca de estructuras verticales que puedan reducir la calidad de la sefal del satélite.

- en zonas de manoobrabilidad reducida, que en cualquier caso deberan estar delimitadas por barreras
infranqueables.

Es posible activar una maniobra de marcha atrés larga (Long Exit) a través de la app, en cuyo caso el
robot cortacésped realiza una maniobra de marcha atras de 2 m de longitud antes de girar 180°, de
modo que se encuentra en una posicidn mejor tanto para realizar la maniobra como para recibir la sefial
del satélite.
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La funcion de retroceso largo (Salida Larga) debe considerarse como una ayuda en determinadas
condiciones especiales de instalacion, y en ningun caso debe utilizarse para instalar la base de carga bajo
marquesinas o en el interior de locales cerrados.

NOTA: En algunos casos, tras la maniobra de marcha atras de 2 metros, el robot cortacésped puede
encontrarse aun en condiciones de recepcion de sefal de satélite no optimas. En este caso, la base de
carga debe instalarse en otro lugar.

* Asegurarse de que la zona elegida para la instalacion de la base de carga (D) esté al menos a 400 cm
de distancia de la base de carga (E) de un posible segundo robot cortacésped.

ATENCION:
La excesiva proximidad entre dos bases de carga puede causar interferencias.

* Preparar la zona de instalacién del alimentador (B) de manera que quede protegido por la radiaciéon
solar y que no pueda sumergirse en el agua bajo ninguna condicion meteoroldgica.

NOTA: Es preferible y recomendable instalar el alimentador (B) en un compartimento cerrado y
protegido de los agentes atmosféricos, en una posicion que no pueda ser alcanzada facilmente por
personas no autorizadas, como los nifios (X > 160 cm).
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4.3.3. CONTROLES PARA LA DEFINICION DE LOS CONFINES VIRTUALES:

1.  Comprobar que la pendiente maxima de la zona de trabajo sea inferior o igual al 45 % o al 50 % y segun el
modelo (Ver Parr. 1.2 DATOS TECNICOS). Para la definicién de los confines virtuales respetar las reglas
indicadas en las imagenes de abajo:

a) silapendiente es <20 %, el confin virtual puede colocarse como en la figura;

b) silapendiente es >20 % y < 45 %(50 %), la instalacién debe incluir la zona inclinada respetando la
distancia indicada en la figura;

c) silapendiente es >20 % y la zona inclinada no forma parte de la parte del jardin que se va a cortar,
debe respetarse la distancia indicada en la figura;

d) silapendiente es >45 % (50 %) debe excluirse la zona inclinada respetando la distancia indicada en
la figura.
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ATENCION:

A El robot puede cortar superficies con pendiente maxima del 45 % o0 50 % segun el
modelo. Si no se siguen las instrucciones, el robot puede resbalar y salir de la zona
de trabajo.

ATENCION:

A Las zonas que presenten pendientes superiores a aquellas admisibles no pueden
ser cortadas. Coloque el confin virtual antes de la pendiente, excluyendo esa zona de
césped del corte

2. Comprobar toda la zona de trabajo: identificar los obstaculos y las zonas que deben excluirse de la zona
de trabajo (F) que deberan programarse como zonas que evitar (G).

~ ~ 7@
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CRITERIOS PARA DELIMITAR LAS ZONAS DE TRABAJO Y LAS RUTAS DE

DESPLAZAMIENTO
4.4.1. DISTANCIAS MIiNIMAS DE LOS CONFINES VIRTUALES Y DISTANCIAS DE DELIMITACION

Procedimiento:

1.

Si hay una acera o calzada (A) al mismo nivel que el césped, el confin virtual puede coincidir con el borde
de la acera. También es posible programar el confin virtual conduciendo el robot cortacésped por el borde
de la acera.

Cuando haya una piscina, un estanque o una excavacion (B), el confin virtual debe planificarse a una
distancia minima de 1 metro. Si la piscina, el estanque o la excavacion estan situados al final de una
pendiente, el confin virtual debe programarse a una distancia de al menos 1,5 metros.

En el caso de los arboles con raices salientes (C), el confin virtual debe programarse de manera que el
robot cortacésped no pase por superficies irregulares.

El confin virtual debe programarse de manera que el robot cortacésped mantenga una distancia de al
menos 30 cm de las zonas con grava o piedra triturada (D).

En caso de zonas en pendiente, respetar lo indicado en el parr. 4.3.3.

En el caso de elementos estructurales continuos (tapias, cercas, setos, etc.) con una altura superior a 50
cm, el limite virtual debera programarse como minimo a 40 cm de distancia de ellos (E).

En todos los demas casos, el confin virtual puede determinarse a partir del espacio de la maquina,
considerando una distancia minima de 30 cm entre el robot cortacésped y el obstaculo (F).

Cuando los obstaculos estén separados por menos de 150 cm (G), marquelos como un solo obstaculo
respetando las distancias indicadas anteriormente.

ADVERTENCIA:

La zona de trabajo y, en general, las zonas por las que puede navegar el robot
cortacésped deben estar delimitadas por una valla que no se pueda cruzar.
ATENCION:

Si la pendiente es superior al 45 % o al 50 % , segun el modelo, la zona inclinada
debe excluirse de la zona de corte (Ver Parr. 4.3).

> B
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4.4.2. PASOS ESTRECHOS

Procedimiento:

1. En caso de pasos estrechos, la distancia entre dos confines virtuales debe ser Z =2 m (A).

2. Enelcasode un paso en el que la distancia entre los limites virtuales fuera <2m, la parte de la zona
situada mas alla del paso estrecho (A) no podra ser alcanzada por el robot cortacésped de forma
automatica. En este caso, es necesario programar dos zonas de corte virtuales separadas (B) y
conectarlas con una ruta de desplazamiento virtual (C).

3. Sino es posible conectar las dos zonas con una ruta de desplazamiento virtual, la parte de la zona situada
mas alla del paso estrecho (A) se considerara una "Zona cerrada" (véase Parr. 4.4.3).
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4.4.3. AREAS CERRADAS

Las areas a las que el robot cortacésped no puede acceder de forma independiente a través de una ruta de
desplazamiento virtual deben programarse como "Area cerrada" (opcién en App).

Cada Area Cerrada puede tener una superficie maxima en funcién del modelo (véase la tabla de datos técnicos).
Si es necesario cubrir una superficie mayor que la maxima gestionable por una sola Zona Cerrada, subdividala
en varias Zonas Cerradas.
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Para el registro de zonas cerradas, es necesario seguir los mismos criterios que en Parr. 4.4.1.
El robot cortacésped debe introducirse a mano en cada recinto cerrado y arrancarse manualmente.

4.4.4. RUTAS DE DESPLAZAMIENTO

Si hay zonas del jardin que estan separadas entre si por zonas que no se van a cortar o en las que no hay
césped, sino, por ejemplo, superficies duras al mismo nivel que el jardin, es posible conectar las zonas que
se van a cortar mediante rutas de desplazamiento. El robot cortacésped se desplazara de una zona a otra
manteniendo el dispositivo de corte apagado.

La ruta de desplazamiento también puede utilizarse para llegar a la base de carga cuando ésta no esta instalada
dentro de una zona de trabajo.

Procedimiento:

1.

w

Identificar la ruta de desplazamiento mas suave entre los posibles pasajes, que permita la mayor distancia
de cualquier obstaculo y que no atraviese zonas normalmente utilizadas para el estacionamiento, el
transito de vehiculos o los flujos de personas.
La ruta de desplazamiento incluye una zona de maniobra que se extiende 1 m ala derechay 1 mala
izquierda de la ruta registrada (A). Deben respetarse las siguientes distancias minimas entre la zona de
maniobras y los distintos elementos del jardin:

- 30 cm de los obstaculos delimitados por perimetros virtuales o zonas de no corte (B);

- 30 cm de obstaculos fijos no delimitados o de elementos estructurales continuos (C);.

-1 mde la via publica (D);

-1 m de las piscinas (E);

-1 m de los senderos (F);

-1 m de acantilados o pendientes pronunciadas (G).
Las rutas de desplazamiento deben respetar el limite maximo de pendiente del 20%.
En el caso de pasos estrechos en los que no puedan respetarse las distancias anteriores, el paso debera
delimitarse con barreras no transitables, si no existieran ya.

NOTA: Las rutas de desplazamiento registradas dentro de pasos estrechos pueden tener una
recepcion de senal de satélite inadecuada, lo que afecta a la precision de funcionamiento del robot
cortacésped.
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4.5. INSTALACION DE LOS COMPONENTES

I\

PELIGRO ELECTRICO:

Utilizar anicamente el cargador
de bateria y el alimentador
suministrados por el Fabricante.
El uso inadecuado puede
provocar una descarga eléctrica
y/o un sobrecalentamiento.

ADVERTENCIA:

El circuito alimentado debe estar
protegido por un interruptor
diferencial (RCD) con una
corriente de activaciéon no
superior a 30 mA.

I\

PELIGRO ELECTRICO:

Para realizar la conexién eléctrica,
es necesario que cerca de la

zona de instalacion se haya
dispuesto una toma de corriente.
Asegurarse de que la conexién

a la red de alimentacion sea
conforme a la leyes vigentes del
pais donde se utiliza.

PELIGRO ELECTRICO:

Conectar la alimentacion eléctrica
una vez completadas todas las
operaciones de instalacion. Si
fuera necesario, desconectar la
alimentacion eléctrica general
durante la instalacion.

ADVERTENCIA:
Peligro de corte de manos.

ADVERTENCIA:
Peligro de polvo en los ojos.
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USO OBLIGATORIO DE GUANTES: USO OBLIGATORIO DE GAFAS:
@ Usar guantes de proteccion para Usar gafas de proteccion para

evitar peligros de cortes en las evitar peligro de polvo en los ojos.

manos.

4.5.1. INSTALACION BASE DE CARGA

ADVERTENCIA: ADVERTENCIA:
A Peligro de corte de manos. A Peligro de polvo en
los ojos.

PELIGRO ELECTRICO:
Conectar la alimentacidn eléctrica una vez

completadas todas las operaciones de
instalacion. Si fuera necesario, desconectar
la alimentacion eléctrica general durante la
instalacion.

Requisitos y obligaciones:

e Terreno llano * Terreno compacto
* Base de carga * Tornillos de fijacién
e Alimentador * Guantes

* Gafas

USO OBLIGATORIO DE GUANTES: USO OBLIGATORIO DE GAFAS:
@ Usar guantes de proteccion para Usar gafas de proteccion para

evitar peligros de cortes en las evitar peligro de polvo en los ojos.

manos.

La base de carga puede instalarse dentro de la zona de trabajo 0 en una zona conectada a ella a través de una
ruta de desplazamiento.

Asegurese de que hay espacio suficiente para instalar la base de carga de modo que haya una zona libre de
obstaculos de al menos 2 metros de ancho y 3 metros de largo delante de ella.

Procedimiento:
1. Comprobar los requisitos para la instalacién como se indica en el Parr. 4.3.
2. Sifuera necesario, preparar el suelo para que la superficie de la base de carga (A) esté al mismo nivel
que el césped (B), el suelo debe ser perfectamente plano y compacto para evitar la deformacion de la
superficie de la base de carga.
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Fijar la base de carga (L) al suelo con los tornillos de fijacién (M).

Coloqgue el conector de carga en la posicion de trabajo (A) girandolo hacia abajo y encajandolo en su sitio.
Asegurese de que el conector de carga esta en posicion horizontal. Instalar la tapa protectora (C).
Conectar la fuente de alimentacion a la base de carga y atornillar el conector.

Conectar el enchufe del alimentador en la toma eléctrica.

Comprobar que cuando el robot cortacésped no esté en la base de carga, el indicador luminoso de la
base de carga (N) esté encendido (Ver Parr. 5.4).

A

A\

ATENCION:

El cable de alimentacion, la fuente de alimentacidn, el alargador y cualquier
otro cable eléctrico que no pertenezca al producto deben permanecer fuera de
la zona de corte para mantenerlos alejados de las piezas méviles peligrosas y
para evitar que los cables se dafien y puedan entrar en contacto con piezas con
tension.

ADVERTENCIA

Instale la base de carga a una distancia minima de 1 metro de cualquier
superficie, material u objeto combustible o inflamable. No instale la base de
carga en superficies compuestas por materiales inflamables, como suelos de
madera o plastico.
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NOTA: Si es necesario, el cable que alimenta la base de carga puede extenderse con los cables de
extension. Esta permitido utilizar un maximo de dos cables de extensiéon de 5 metros o un cable de
extension de 15 metros (ver cap. 9 “Accesorios”).

~ ATENCION:

A Elrobot cortacésped también necesitarecibir la sehal por satélite mientras se encuentra
dentro de la base de carga. Si se desea instalar una cubierta de proteccién sobre la
base de carga, deben utilizarse unicamente cubiertas originales STIGA. No instalar bajo
ningun concepto cubiertas de material metalico sobre la base de carga.

4.5.2. CARGA ROBOT CORTACESPED DESPUES DE LA INSTALACION

Cargue el robot cortacésped antes de proceder a la programacion de los confines virtuales.

Requisitos y obligaciones:
e Base de carga.

Procedimiento:
1. Cargue el robot cortacésped (Ver Parr. 5.5).

NOTA: En la primera recarga, las baterias deben permanecer en carga durante al menos 2 horas.

4.6. INSTALACION DE LA ESTACION DE REFERENCIA POR SATELITE (SI FUERA

NECESARIA)

Para su funcionamiento, el robot cortacésped recibe datos de correccion satelital, que se transmiten a través de
la nube STIGA. La sefal de correccion satelital esta disponible en muchos paises. Comprueba previamente que
la sefial de correccion satelital esté presente en el lugar de instalacion en stiga.com o a través de la aplicacion.
En caso de que la sefal de correccion satelital no esté disponible en el lugar de instalacién, es necesario instalar
una estacion de referencia satelital, disponible como accesorio (ver Cap. 9. “Accesorios”).

Para comprobar la presencia de la sefal de correccion satelital en el lugar de instalacién del robot cortacésped,
siga el procedimiento guiado a través de la aplicacion.
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En caso de que la sefal de correccion satelital no esté disponible en el lugar de instalacién, es necesario instalar
una estacion de referencia satelital (no incluida).

A\
A

ADVERTENCIA:
Por razones de seguridad, , la estacion de referencia del satélite no debe moverse nunca
después de haber programado los confines virtuales, las rutas de desplazamiento y las zonas
que evitar. El robot cortacésped puede salir de la zona de trabajo programada. Si se traslada
la estacion de referencia, es necesario volver a programarla

ADVERTENCIA:

Por motivos de seguridad, la programacion de los limites virtuales, las rutas de transferencia
y las zonas que deben evitarse se ha realizado mediante una sefal de correccion por satélite,
y si posteriormente se desea utilizar el robot cortacésped mediante una estacion de referencia
por satélite, es necesario volver a programarla. Del mismo modo, si la programacion de los
limites virtuales, las rutas de transferencia y las zonas que evitar se ha realizado utilizando
una estacion de referencia satelital, y posteriormente se desea utilizar el robot cortacésped
mediante una senal de correccidn satelital, es necesario volver a programarla.

4.6.1. COMPONENTES PARA LA INSTALACION

A) Estacién de referencia por satélite

E) Abrazadera de fijacién

H) Puente para la fijacion de la abrazadera a un poste

G) Tornillos para la fijacion de la estacion de referencia por satélite en la abrazadera
F) Alimentador

L) Cable de extension

P ey
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4.6.2. CONTROLES PARA LA INSTALACION DE LA ESTACION DE REFERENCIA POR SATELITE

I\

PELIGRO ELECTRICO:

Utilizar unicamente el cargador
de bateria y el alimentador
suministrados por el Fabricante.
El uso inadecuado puede
provocar una descarga eléctrica
y/o un sobrecalentamiento.

A\

ADVERTENCIA:

El circuito alimentado debe estar
protegido por un interruptor
diferencial (RCD) con una
corriente de activaciéon no
superior a 30 mA.

I\

PELIGRO ELECTRICO:

Para realizar la conexion eléctrica,
es necesario que cerca de la

zona de instalacion se haya
dispuesto una toma de corriente.
Asegurarse de que la conexion
ala red de alimentacion sea
conforme a la leyes vigentes del
pais donde se utiliza.

PELIGRO ELECTRICO:

Conectar la alimentacion eléctrica
una vez completadas todas las
operaciones de instalacion. Si
fuera necesario, desconectar la
alimentacion eléctrica general
durante la instalacion.

ADVERTENCIA:
Peligro de corte de manos.

ADVERTENCIA:
Peligro de polvo en los ojos.

USO OBLIGATORIO DE GUANTES:
Usar guantes de proteccion para
evitar peligros de cortes en las
manos.

) [>

USO OBLIGATORIO DE GAFAS:
Usar gafas de proteccion para
evitar peligro de polvo en los ojos.

A\
O
I\

PELIGRO ELECTRICO:

No conecte la fuente de
alimentacion a una toma de
corriente si el enchufe o el cable
estan danados. No conecte ni
toque un cable danado antes de
desconectarlo de la fuente de
alimentacion.

Un cable deteriorado puede crear
contacto con las partes bajo
tension.

La estacion de referencia por satélite debe colocarse en una zona donde el cielo quede completamente visible.
La estacion de referencia por satélite debe estar colocada por encima de los obstaculos como arboles con
follaje denso, setos, muros delimitadores, vallas metdlicas, edificios y superficies reflectantes como cristaleras o
paredes metalicas. Se requiere la conexion a una toma de corriente.
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NOTA: Se considera que el cielo es totalmente visible cuando esta despejado en un angulo de al
menos 120° en todas las direcciones.

o
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4.6.3. INSTALACION DE LA ESTACION DE REFERENCIA POR SATELITE

I\

PELIGRO ELECTRICO:

Utilizar unicamente el cargador
de bateria y el alimentador
suministrados por el Fabricante.
El uso inadecuado puede
provocar una descarga eléctrica
y/o un sobrecalentamiento.

A\

ADVERTENCIA:

El circuito alimentado debe estar
protegido por un interruptor
diferencial (RCD) con una
corriente de activacion no
superior a 30 mA.

I\

PELIGRO ELECTRICO:

Para realizar la conexion eléctrica,
es necesario que cerca de la

zona de instalacion se haya
dispuesto una toma de corriente.
Asegurarse de que la conexion

a la red de alimentacion sea
conforme a la leyes vigentes del
pais donde se utiliza.

PELIGRO ELECTRICO:

Conectar la alimentacion eléctrica
una vez completadas todas las
operaciones de instalacion. Si
fuera necesario, desconectar la
alimentacion eléctrica general
durante la instalacion.

ADVERTENCIA:
Peligro de corte de manos.

ADVERTENCIA:
Peligro de polvo en los ojos.

USO OBLIGATORIO DE GUANTES:
Usar guantes de proteccion para
evitar peligros de cortes en las
manos.

USO OBLIGATORIO DE GAFAS:
Usar gafas de proteccion para
evitar peligro de polvo en los ojos.

A
O
I\

PELIGRO ELECTRICO:

No conecte la fuente de
alimentacion a una toma de
corriente si el enchufe o el cable
estan danados. No conecte ni
toque un cable dahado antes de
desconectarlo de la fuente de
alimentacion.

Un cable deteriorado puede crear
contacto con las partes bajo
tension.

La instalacion de la estacion de referencia por satélite (A) debe realizarse a través de la abrazadera de fijacion
(E). Para la alimentacién se necesita una fuente de alimentacion (F) y una conexion a una toma de corriente.

Preparar la zona de instalacion del alimentador (F) de manera que quede protegido por la radiacion solar y que

no pueda sumergirse en el agua bajo ninguna condicién meteorolégica.

A\

ADVERTENCIA:

El cable de alimentacion, lafuente de alimentacidn, el alargadory cualquier otro cable eléctrico
que no pertenezca al producto deben permanecer fuera de la zona de corte para mantenerlos
alejados de las piezas moviles peligrosas y para evitar que los cables se dafen y puedan

entrar en contacto con piezas con tension.
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un peligro para los niios, las personas o los animales.

ADVERTENCIA:
Por razones de seguridad, , la estacion de referencia del satélite no debe moverse nunca
después de haber programado los confines virtuales, las rutas de desplazamiento y las
zonas que evitar. El robot cortacésped puede salir de la zona de trabajo programada. Si se
traslada la estacion de referencia, es necesario volver a programarla

ADVERTENCIA:
Elcable de alimentacioneléctricay el alimentador deben colocarse de forma que no constituyan

ISy
PN
\n/A\a/

Requisitos y obligaciones:

e Estacion de referencia satélite (A)

e Alimentador (F).

* Cable de extension (L).

* Abrazadera de fijacion (E).

* Tornillos para la fijacién de la estacion de referencia por satélite en la abrazadera (G).

* Puente para la fijacion de la abrazadera a un poste (H) o tornillos para el montaje en la pared (no incluidos).

Procedimiento:

1. Verificar los requisitos de instalacion en el parr. 4.6.2.

2. Fijarla abrazadera (E) a una pared (N) con los tornillos de fijacion (no incluidos), asegurandose de que esté
nivelada. Si se monta en un poste (M), utilizar el puente incluido (H) para fijar la abrazadera (E).

3. Fijar la estacion de referencia por satélite (A) a la abrazadera (E) con el conector (C) hacia abajo mediante
los tornillos (G). Asegurese de que la estacion esté en posicion totalmente horizontal. Conecte la estacion de
referencia por satélite al alimentador (F) o al cable alargador a través del conector (C) y atornillar la tuerca.

4. Asegure el cable de alimentacion para que no se dafe ni suponga un peligro.

5. Conecte el enchufe del alimentador (F) en la toma eléctrica.

NOTA: La parte superior de la estacion de referencia por satélite debe estar lo mas cerca posible de la
parte superior de la pared o del poste.
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NOTA: Si fuera necesario, el cable que alimenta la estacion de referencia por satélite puede extenderse
con los cables de extension disponibles como accesorios. Esta permitido utilizar un maximo de dos cables
de extensién de 5 metros o un cable de 15 metros (ver cap. 9 “Accesorios”).

NOTA: Para evitar interferencias, la estacién de referencia por satélite debe estar instalada a al menos
400 cm de distancia de otras estaciones de referencia por satélite que puedan encontrarse en las
proximidades.

T T o oy
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ATENCION:

La superficie o el poste en el que se fije la estacion de referencia por satélite debe
ser estable y no debe moverse, oscilar o girar, por ejemplo, en caso de viento fuerte o
intemperie. El movimiento de la estacion de referencia por satélite influye en la precision
de funcionamiento del robot cortacésped.

ATENCION:

Tenga cuidado al instalar la estacion de referencia por satélite. Existe el riesgo de caer
desde grandes alturas o de que los objetos caigan al vacio.

ATENCION:

Si se traslada la estacion de referencia por satélite, la programacion de los confines
virtuales, las rutas de desplazamiento y las zonas que evitar debe realizarse de nuevo
a través de la APP.

ATENCION:
Asegurese de que la estacion de referencia por satélite esté instalada en posicion
totalmente horizontal.

> BB P

4.7. PROGRAMACION DE CONFINES VIRTUALES, RUTAS DE DESPLAZAMIENTO Y ZO-
NAS QUE EVITAR

La programacién de los confines virtuales, las rutas de desplazamiento y las zonas que evitar se realiza
mediante los respectivos asistentes de la APP "STIGA.GQO". El procedimiento requiere que usted guie el robot

cortacésped manualmente caminando a su lado segun los criterios generales indicados en el Cap. 4.4.

Requisitos y obligaciones:
¢ Dispositivo movil Android o iOS conectado a internet (no incluido).
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Procedimiento:
1. Descargue la APP "STIGA GO" desde la Google Play Store para dispositivos Android o desde la App
Store para dispositivos iOS.
2. Siga el procedimiento guiado en APP (para mas informacion, consulte el parr. APP).

> P>
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ADVERTENCIA:

La zona de funcionamiento o los recorridos utilizados por la maquina para su
desplazamiento deberan establecerse de forma que no incluyan espacios publicos a
fin de evitar dahos a las personas, a los bienes o0 accidentes a los vehiculos.
ADVERTENCIA:

Por su propia seguridad y para evitar dafios a personas, animales o bienes, el operador
debe conocer primero la zona por la que se guia manualmente el robot cortacésped.
Cuando conduzca el robot, camine con cuidado para evitar caidas.
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4.8. FUNZIONALIDADY CONFIGURACIONES DEL PRODUCTO

El funcionamiento automatico del robot cortacésped requiere una serie de configuraciones que se pueden
realizar a través de un dispositivo movil (smartphone) iOS o Android con la aplicacién "STIGA GO" instalada.
La aplicacion para iOS puede descargarse en la iOS App Store. La aplicaciéon para Android puede descargarse
desde Google Play Store.

NOTA: Las funciones con las que cuenta el robot cortacésped dependen del modelo. Es posible que algunas
de las funciones descritas en este manual no esténincluidas en sumodelo y requieran la compra de paquetes
adicionales para su uso. Compruebe en stiga.com o a través de la aplicacion las funciones con las que cuenta
su modelo de robot cortacésped

<'v Install Stiga.GO App

# Available on the
S App Store
GETIT ON
> Google Play
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4.8.1. PRELOGIN

Al acceder por primera vez a la aplicacion se puede:
* Acceder a las paginas de informacién sobre los distribuidores y productos de STIGA.
* Realizar el primer registro.
* Iniciar sesion para usuarios ya registrados.

4.8.2. REGISTRO (SIGN UP)

La seccion "Registro" permite el registro del usuario y habilita el acceso a todas las funciones de la aplicacion.
El usuario puede conectarse a través de la propia cuenta de Google, Facebook y Apple, o crear una nueva
cuenta rellenando los campos requeridos.

El proceso de registro requiere la verificacion por correo electronico.

4.8.3. ASOCIACION DEL DISPOSITIVO (PAIRING)

Laseccion "Asociaciéndel Dispositivo" permite asociar por Bluetooth® el propio dispositivo movil al robot cortacésped,
a la estacion de referencia por satélite (si la hay) y configurar la base de carga.

Pararealizar el emparejamiento, es necesario que elrobot cortacésped, labase de recargay la estacion de referencia
por satélite (si la hay) estén encendidos y se encuentren a una distancia inferior a 8 metros del dispositivo movil.
Paraasociarunnuevorobotcortacésped STIGA, pulse el boton“Afadir dispositivo” (+) y siga el procedimiento guiado.
Una vez completada la asociacién, se muestra la pagina principal del producto, desde la que es posible acceder
a los distintos menus disponibles.

NOTA: si la asociacion de la base de carga se ha efectuado correctamente, la luz indicadora de la base de
carga se iluminara con una luz fija cuando el robot cortacésped esté fuera de la base de carga. Si no se ha
realizado la asociacion, la luz indicadora parpadeara cuando el robot cortacésped se encuentre fuera de la
base de recarga. .

NOTA: después de la asociacion de todos los dispositivos, hay que realizar la "calibracion de la base de
carga" antes de utilizar el producto (Ver Parr. 4.8.7).

NOTA: si el robot cortacésped no es detectado por el dispositivo movil, compruebe que no esté ya
conectado mediante Bluetooth® a otro dispositivo movil

4.8.4. CONECTIVIDAD REMOTAY ACTIVACION DE LA TARJETA SIM

El robot cortacésped esta equipado con un médulo de conectividad celular con tarjeta SIM que permite la
conexién a la nube de STIGA y el control remoto del robot cortacésped. Una vez completada la asociacion del
dispositivo con la cuenta de usuario, debe activarse la tarjeta SIM.

Procedimiento:
Siga el procedimiento guiado de la APP.

4.8.5. GARAJEY PAGINA DEL PRODUCTO (DEVICE PAGE)

La seccion "Garaje" muestra todos los productos Stiga asociados al perfil del usuario.
Los productos asociados se muestran desplazandose a la izquierda y a la derecha entre las diferentes pantallas.
Para cada uno de los productos mostrados, es posible acceder a una serie de opciones que le permiten:
e cambiar el nombre o eliminar el dispositivo de la cuenta de usuario;
e acceso a la informacion del producto y a los manuales;
* comprobar el estado de la conectividad a la red mévil y el estado de la sefial GNSS del robot cortacésped
y de la estacion de referencia (si la hay);
e realizar las actualizaciones del firmware.
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Desde la seccion "Garaje" puede acceder a la "Pagina de producto" de cada producto asociado.
La pagina de productos del robot cortacésped esta dividida en tres secciones:

* Robot.

* Configuraciones.

e Mijardin.

La seccion “Robot” permite:
» Comprobar el estado del robot cortacésped (nivel de bateria, estado de funcionamiento, modo de corte
ajustado).
* Arrancary parar el robot cortacésped.
* Forzar el regreso del robot cortacésped a su base de carga.
* Poner en marcha el robot cortacésped para trabajar en una zona a la que no se puede llegar de forma
autonoma.

La seccion “Configuraciones” permite:
 Seleccionar la modalidad de corte “Corte Simple” o “Programado”.
* Programar o modificar el programa de trabajo.
* Programar o modificar de la altura de corte.
e (Calibrar el posicionamiento del robot cortacésped en la base de carga.
¢ Iniciar el procedimiento de hibernacion para el almacenamiento de invierno.
* Activar y seleccionar la sensibilidad del sensor de lluvia.
* Activar funciones adicionales.

La seccion “Mi jardin” permite:
* Registre los confines virtuales, las rutas de desplazamiento y las zonas que deben evitarse mediante
los procedimientos guiados en la aplicacion.
* Visualizar el mapa del jardin con los elementos registrados y la posicion en tiempo real del robot
cortacésped.
e Ajuste la direccién de corte deseada.
* Ponga en marcha el robot cortacésped para trabajar en una zona especifica del jardin.

4.8.6. CONFIGURACION DE LA BASE DE CARGA

Antes de utilizar el robot cortacésped, es necesario configurar la base de carga, (Ver Parr. 4.8.3).

4.8.7. CALIBRACION DE LA BASE DE CARGA

La operacion para calibrar la posicion de regreso a la base es obligatoria y requerida en la app inmediatamente
después de completar la configuracion de la base de carga.
La calibracion permite al robot cortacésped determinar la alineacion correcta con los contactos de carga, utilizando
la lectura de la sefial de radio emitida por la antena situada debajo de la base de carga.
Procedimiento:
1. Disponer el robot cortacésped sobre la base de carga y acoplarlo a los contactos de carga.
2. Si es necesario, levante el robot cortacésped ligeramente por el manija trasera y alinéelo con la base de
carga para que quede perfectamente alineado con ella.
3. Compruebe en el teclado del robot cortacésped que el icono luminoso "ALARMA" esté apagado, si no es
asi, restablezca las alarmas antes de continuar (Ver Parr.5.3.7).
4. Cerrar latapa.
Inicie la calibracién segun el procedimiento guiado de la aplicacion.
6. Espere hasta que aparezca el mensaje de confirmacion de la calibracion.

o

NOTA:si el procedimiento no se completa en los 5 minutos siguientes a la conexion del robot cortacésped
a los contactos de carga, la calibracién se cancela. Es necesario desconectar el robot de los contactos
de carga y repetir el procedimiento desde el punto 1.
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4.8.8. INICIALIZACION DEL ROBOT CORTACESPED

La inicializacion del robot cortacésped es obligatoria y requerida en la aplicacion:
e En el primer arranque del producto.
* Cuando el robot cortacésped se enciende o se reinicia.
e Cuando el robot cortacésped se desplaza manualmente.

Procedimiento en el primer arranque del producto:
1. Inicie la inicializacion segun lo solicitado por la aplicacion y espere a que se complete el procedimiento. El
robot cortacésped avanza en tres pasos de aproximadamente 1 m.
Procedimiento al arrancar o desplazar el robot cortacésped manualmente:
1. Coloque el robot cortacésped dentro de un area programada, de manera que pueda avanzar al menos 3 m
y permanecer dentro del confin virtual sin encontrar obstaculos.
2. Inicie la inicializacion segun lo solicitado por la aplicacién y espere a que se complete el procedimiento. El
robot cortacésped avanza en tres pasos de aproximadamente 1 m.

4.8.9. PROGRAMACION DE CONFINES VIRTUALES, RUTAS DE DESPLAZAMIENTO Y ZONAS QUE
EVITAR

Antes de proceder a la programacion, asegurese de haber completado los siguientes pasos: asociacion
de dispositivo (Parr. 4.8.3), configuracion de la base de carga (Parr. 4.8.6), asociacion de la base de carga
(Parr. 4.8.7), inicializacién del robot cortacésped (Parr. 4.8.8).

La programacién de los limites virtuales de las diferentes Zonas y Areas Cerradas, Rutas de Desplazamiento
y Zonas que evitar se realiza a través de los respectivos asistentes de la App STIGA.GO. Los procedimientos
requieren que usted guie el robot cortacésped manualmente caminando a su lado.
El robot puede conducirse en dos modos:

* Mediante el joystick virtual de la aplicacion.

¢ Mediante el accesorio Trolley cod: 1127-0021-01.

A continuacion se detallan los pasos mas relevantes:

1. Siga el procedimiento de puesta en marcha del robot en APP, elija entre las opciones joystick y Trolley.

2. Guie el robot cortacésped con el joystick virtual hasta el punto en el que quiere empezar la programacion.

3. Inicie la grabacion de los confines o de las rutas virtuales pulsando el boton correspondiente.

4. Conduzca el robot cortacésped con el joystick virtual o Trolley alrededor del perimetro o ruta que programar.
el punto inicial y el punto final del perimetro virtual deben coincidir. También es posible registrar el perimetro
o las rutas virtuales mediante el método punto a punto. En este caso, el robot registra el perimetro o ruta
como una secuencia de lineas rectas entre los puntos seleccionados por el usuario.

ADVERTENCIA:
Respete las distancias minimas de los obstaculos y las instrucciones del Parr. 4.4

5. Confirme el registro.

NOTA: El numero maximo de zonas de corte virtuales y zonas de evasion que se pueden registrar
depende del modelo de robot cortacésped.

NOTA: una vez finalizada la programacion de los confines virtuales, el robot cortacésped recorrera
todo el perimetro virtual para comprobar si la programacién se ha realizado correctamente.

NOTA: para gestionar de forma diferente las distintas areas del jardin, se pueden programar varias
zonas virtuales
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NOTA: los confines virtuales deben ser programados antes de programar las rutas de desplazamiento
y las zonas que evitar.

NOTA: no mueva el robot cortacésped a mano, cualquier movimiento manual del robot cortacésped
requiere repetir el procedimiento de inicializacion.

NQOTA: si la base de recarga se ha instalado en el borde de la zona que se va a cortar, durante la
programacion de los confines virtuales es necesario guiar al robot haciéndolo pasar sobre la base.

NOTA: para el correcto funcionamiento del robot cortacésped, evitar cruces y/o superposiciones en el
perimetro virtual.

AN
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4.8.10. PROGRAMACION DE LA RUTA DE REGRESO A LA BASE DE CARGA

Para que el robot cortacésped pueda entrar en la base de recarga, la ruta de regreso debe programarse segun
las siguientes caracteristicas:

* Laruta de regreso debe tener una longitud minima de 3 m.

e Eltramo que termina en la base de carga debe tener una longitud minima de 3 m, ser recto y estar
alineado con el centro de la base de carga (puede coincidir con toda la ruta de regreso).

* El punto de partida de la ruta de regreso debe estar dentro del confin virtual a una distancia de al menos
1 metro del perimetro, para que el robot cortacésped pueda llegar a él de forma independiente.

 El punto final coincide con la posicion de carga del robot cortacésped.

NOTA: antes de la programacion de la ruta de desplazamiento a la base de carga deben ser programados
antes de programados los confines virtuales.

NOTA: respete las distancias minimas de los obstaculos y las instrucciones del Parr. 4.4

En algunos casos es posible activar una maniobra de marcha atras larga (Long Exit) a través de la app, en cuyo
caso el robot cortacésped realiza una maniobra de marcha atrés de 2 m antes de girar 180°. Ver Parr. 4.3.2 para
mas detalles.

Procedimiento:

1.

> w

Asegurese de que se ha programado el confin virtual de la zona desde la que se inicia la ruta de desplaza-
miento, si es necesario realice la inicializacion.

En el menu "Mi jardin®, elija la zona programada desde la que debe iniciarse la ruta de regreso a la base de
carga, seleccione la creacion de una nueva conexion y elija "Base de carga".

Guie el robot cortacésped con el joystick hasta el punto en el que quiere empezar la programacion.

Inicie el registro de la ruta de regreso a la base de carga pulsando el botdn correspondiente.

Guie el robot cortacésped manualmente con el joystick a lo largo de la ruta que programar hasta que el robot
se conecte con los contactos de carga.

Confirme el registro.

4. INSTALACION



/TIGA

NOTA: no mueva el robot cortacésped a mano, cualquier movimiento manual del robot cortacésped
requiere repetir el procedimiento de inicializacion.

NOTA: la base de carga también puede instalarse fuera del area de trabajo. En este caso, el robot
utilizara toda la ruta de regreso para volver a la base de carga y para alcanzar el area de trabajo durante
el funcionamiento.

NOTA: una vez finalizada la programacion de la ruta de regreso a la base, el robot cortacésped recorre
todo el perimetro virtual para comprobar si la programacién se ha realizado correctamente.

X X o

4.8.11. MAPA DEL JARDIN

Desde la seccion "Mi jardin" se puede acceder al mapa del jardin y visualizar:
* Los confines virtuales.
e Las zonas que evitar.
e Las rutas de desplazamiento.
* La posicion en tiempo real del robot cortacésped.
* La posicion de la base de carga y la ruta correspondiente de regreso.

4.8.12. CORTE PUNTUAL / PROGRAMADO (SPOT CUT / SCHEDULED)

El selector "Corte puntual/Programado del menu configuraciones permite activar o desactivar el programa de
trabajo programado.
La aplicacion sugiere el numero de horas semanales que deben programarse en funcion del tamafio del jardin.
 Sise configura en "Programado”, el robot cortacésped opera segun el programa de trabajo previsto.
» Sise configura en "Corte puntual”, el robot cortacésped funciona realizando un ciclo de trabajo puntual.

NOTA: cuando el robot cortacésped termina un ciclo de cobertura de todo el jardin, vuelve a la base de
carga y permanece alli hasta el siguiente horario de arranque programado.

NOTA:cuando el robot cortacéspedfinaliza un ciclo de cobertura de una sola zona, continia directamente
a la siguiente zona de corte.
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4.8.13. PROGRAMACION DE LAS SESIONES DE CORTE (MOWING SESSIONS)

La seccion “Sesiones de corte” permite programar el horario y los dias de trabajo del robot cortacésped. La
aplicacion sugiere el numero de horas semanales que deben programarse en funcion del tamafio del jardin.

Procedimiento:
1. En el menu "Configuraciones", seleccione "Sesiones de corte" y elija el dia de la semana en el que desea

fijar las sesiones de trabajo.
2. Elusuario tiene la posibilidad de aplicar el mismo horario de trabajo a varios dias de la semana.
3. Eltiempo de trabajo se mostrara dentro del dia en el que esté programado. Pulsando sobre cada horario de

trabajo es posible copiarlo o borrarlo.

4.8.14. GESTION DEL PAQUETE DE DATOS

Consultar las condiciones de uso del paquete de datos en stiga.com

4.8.15. INTEGRACION CON ASISTENTES DE VOZ (SEGUN MODELO) (AMAZON ALEXA)

La integracion con un asistente de voz permite interactuar con el robot cortacésped segun las opciones
disponibles en la app, por ejemplo es posible:

* Iniciar una sesion de trabajo.

e Detener el robot cortacésped durante el corte de hierba y reanudar el trabajo.

* Forzar el regreso del robot cortacésped a su base de carga.

* Pedir informacién sobre la proxima hora de inicio programada.

* Pedir informacion sobre el estado del robot cortacésped.

NOTA: la integracion del robot cortacésped con un asistente de voz no se realiza a través de la app
Stiga.GO, sino que debe configurarse a través de la propia app del asistente de voz.

4.8.16. BLOQUEO DEL TECLADO (APP LOCK)

Para evitar que nifios o personas no autorizadas utilicen el robot cortacésped, es posible bloquear el
funcionamiento del teclado. De esta forma, el robot cortacésped solo se puede controlar desde la aplicacion.

Procedimiento:
1. Activar o desactivar la funcion de Bloqueo del teclado/App Lock desde el menu "configuraciones” de la

aplicacion.

NOTA: cuando la funcion esta activa, el bloqueo del teclado permanece activo incluso cuando se
apaga el robot cortacésped.

4.8.17. CONFIGURACION DE LA MODALIDAD DE NAVEGACION DESEADA

La funcion permite configurar la modalidad de navegacion con la que el robot cortacésped se desplaza por el
jardin durante el corte de la hierba.

Es posible seleccionar diferentes direcciones de corte (A), 0 modalidades combinadas de estas (B). También es
posible ajustar con precision la direccidn de corte seleccionada para alinearla con cualquier estructura o forma
del jardin. El ajuste puede realizarse en un rango de -90° a +90°, con una precision de 0,1°.

La modificacién de la modalidad de navegacion realizada por el usuario en una zona donde el corte se ha
iniciado pero no completado, se hace efectiva una vez que el corte de la zona en cuestion se ha finalizado.
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Procedimiento:
1. Elegir la modalidad de navegacién deseada del menu "configuraciones" de la aplicacion.
2. Sies necesario, ajuste la direccion de corte con los botones "+"y "-" hasta conseguir el ajuste deseado.

4.8.18. CORTE DEL BORDE (BORDER CUT)

La seccion "Corte del borde", si esté activada, permite cortar el borde del jardin y de las zonas de no corte. El
corte del borde la efectua el robot cortacésped tras haber finalizado el corte de la zona programada.

Procedimiento:
1. Activar la funcion "corte del borde" del menu "configuraciones" de la aplicacion. Es posible activar la
funcidén por separado para cada zona virtual programada o zona de no corte programada.

4.8.19. SENSOR DE LLUVIA

La funcion “Sensor de lluvia” permite activar o desactivar el sensor de lluvia del robot cortacésped. El sensor de
lluvia puede ajustarse a tres niveles de sensibilidad diferentes. Una mayor sensibilidad corresponde a una mayor
permanencia en la base en caso de lluvia.

Baja sensibilidad: 4 horas, Media sostenibilidad: 8 horas, Alta sensibilidad: 12 horas.

Procedimiento:
1. Activar la funcién del menu “configuraciones" de la aplicacion.

4.8.20. ACTUALIZACION DEL SOFTWARE (FIRMWARE UPDATE)

Las actualizaciones del firmware del producto, si estan disponibles, se notifican en la pagina de visualizacién del
producto en “Garaje”.

Las actualizaciones disponibles se realizan en secuencia en el orden: robot cortacésped, estacion de referencia,
base de carga.

Durante la actualizacion, debe mantener el teléfono cerca del dispositivo que esta actualizando. La actualizacion
de cada dispositivo tarda entre 10 y 20 minutos.

El usuario también puede acceder al menu de la pagina de visualizacion del producto en 'Garaje' para
comprobar si hay actualizaciones y forzar una actualizacion del firmware.

Dependiendo de la version de firmware instalada en el producto, también es posible actualizar a distancia a
través de una conexién de red celular (Firmware-Over-The-Air). Siga el procedimiento guiado de la APP.

4.8.21. PERFIL / ELECCION DEL CONCESIONARIO PREFERIDO / MENSAJERIA
Desde la seccién "Perfil" se puede editar los detalles de la cuenta y cambiar la contrasefia.
La seccion “Dealer” permite elegir el centro de asistencia de referencia.

La seccion "Mensajes" permite ver mensajes/informacion.
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4.8.22. ANTIRROBO (SEGUN EL MODELO)

Esta funcién le permite recibir una notificacién de aviso cuando el robot cortacésped se encuentra lejos del area
de trabajo. Si la funcion esta activa, el robot cortacésped controla continuamente su distancia desde el perimetro
virtual. Cuando el robot cortacésped se aleja del perimetro virtual mas de 100 metros:

 El robot envia una notificacién al dispositivo movil del usuario a través de la aplicacion Stiga.GO.

e Enla aplicacion es posible visualizar la posicion efectiva del robot y seguir los movimientos.

¢ No es posible poner en marcha el robot cortacésped en el trabajo mientras esté fuera de su perimetro

virtual.

NOTA: la funcion Antirrobo permanece activa el bloqueo del teclado permanece activo incluso cuando
se apaga el robot cortacésped. En este caso, la notificacién de robo y la posicion del robot cortacésped
se envian cuando el robot se enciende

Procedimiento:
1. Activar la funcion del menu "configuraciones" de la aplicacion. Asegurarse de que as notificaciones para la
App y Stiga. GO se hayan activado en el dispositivo movil.
2. Active la notificacion "Antirrobo" en la barra lateral de la aplicacién Stiga.GO.

4.8.23. MODIFICACION O CANCELACION DEL PERIMETRO VIRTUAL DE LAS RUTAS DE
DESPLAZAMIENTOY ZONAS QUE EVITAR

El perimetro virtual de las distintas zonas puede modificarse de dos maneras:
* Cancelacién del elemento: el elemento se cancela por completo y se requiere un nuevo registro.
* es posible modificar sélo una parte del elemento sin borrarlo por completo.

Si fuera necesario modificar las rutas de desplazamiento o las zonas que deben evitarse, éstas deberan borrarse
y volver a registrarse.

Procedimiento:
1. Para eliminar un elemento del mapa, seleccionelo en el menu "configuraciones" de la aplicacion y pulse el
botén "eliminar".
2. Para cambiar el perimetro virtual, seleccione la zona virtual deseada en el menu "Configuraciones" de la
aplicacion y pulse el botén "Modificar". A continuacion, siga el procedimiento guiado de la aplicacion.

4.8.24. ESTABLECER LA PRIORIDAD DE CORTE DE LAS ZONAS DEL JARDIN
Las distintas zonas virtuales del jardin se cortan en el orden en que se registran.

Es posible cambiar la prioridad de corte de zonas individuales para variar el orden en que se cortan.

Procedimiento:
1. Seleccione la zona de corte virtual deseada en el menu "Configuraciones" de la aplicacion y arrastrela
hasta la posicion deseada en la lista de zonas.

NOTA: Para cada zona del jardin, también se indica el porcentaje de finalizacion del corte, identificando
asi las zonas que ya se han segado completamente y la progresion de la zona que se esta cortando
actualmente.

4.8.25. ZONA DE NO CORTE TEMPORAL (SEGUN MODELO)

La funcién "Zona de no corte temporal" permite excluir temporalmente una parte del jardin de la zona de corte. El
area seleccionable debe ser una porcién del perimetro entre dos puntos A y B seleccionados por el usuario, y el
segmento recto que los une. El &rea seleccionada no puede intersectar rutas de desplazamiento.

El robot cortacésped no entrara en la zona excluida hasta que haya transcurrido el tiempo establecido, pero
seguira trabajando en las demas partes del jardin.
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Procedimiento:
1. Seleccionar la funcion del menu "Configuraciones" de la aplicacion.
2. Siga el procedimiento guiado de la aplicacion para seleccionar la parte del jardin que desea excluiry
establecer la duracion deseada.

NOTA: El numero maximo de zonas que evitar que se pueden registrar depende del modelo de robot
cortacésped.

4.8.26. MANTENGASE ALEJADO (STAY AWAY) (SEGUN EL MODELO)

La funcién "Manténgase alejado (Stay Away" permite excluir temporalmente una parte del jardin de la zona de
corte. El area seleccionable es un circulo de radio elegido por el usuario y tiene como centro la posicién GPS del
dispositivo mévil, o un punto seleccionado en el mapa virtual. El area seleccionada no puede intersectar rutas de
desplazamiento.

El robot cortacésped no entrara en la zona excluida hasta que haya transcurrido el tiempo establecido, pero
seguira trabajando en las demas partes del jardin.

Procedimiento:
1. Seleccionar la funcion del menu "Configuraciones” de la aplicacion.
2. Siga el procedimiento guiado de la aplicacion para seleccionar la parte del jardin que desea excluir y
establecer la duracién deseada.

NOTA: si se utiliza la posicién GPS del dispositivo moévil para fijar el centro del circulo, la posicién de
este punto, y por lo tanto de la zona de no corte, depende de la precision de la sefial GPS recibida del
dispositivo movil, que suele ser de +/- 5 metros.

NOTA: El numero maximo de zonas que evitar que se pueden registrar depende del modelo de
robot cortacésped.

4.8.27. NOTIFICACION DE OBSTACULOS (SEGUN MODELO)

La funcion "Notificacién de obstaculos" le permite recibir una notificacion push si el robot cortacésped detecta
obstaculos durante el corte.
Si la funcion esta activada y el robot cortacésped golpea un obstaculo por un determinado numero de veces,
la posicion de ese obstaculo se memoriza. Cuando el robot cortacésped regresa a la base de carga, envia una
notificacion push al dispositivo moévil del usuario con todos los obstaculos detectados durante la sesién de corte.
El usuario puede:
* |gnorar la presencia de tales obstaculos y dejar que el robot cortacésped choque contra ellos.
¢ Retirar fisicamente los obstaculos de la zona de trabajo.
¢ Delimitar automaticamente los obstaculos mediante una zona de no corte virtual de forma circular. En
este caso, el usuario selecciona de la lista de obstaculos detectados los obstaculos que deben delimitarse
virtualmente, eligiendo el radio del circulo de la zona de no corte que debe crearse.
* Delimitar los obstaculos mediante una zona virtual de no corte grabada manualmente. Esta opcién se
recomienda en caso de obstaculos grandes o de forma no circular.

Procedimiento:
1. Activar la funcién del menu "Configuraciones" de la aplicacion.
2. Encaso de obstaculos, se enviara una notificacion push al dispositivo mévil.
3. Abra la notificacion push y vea los obstaculos detectados.
4. Sidesea delimitar estos obstaculos con una zona de no corte virtual, siga el procedimiento guiado de la
aplicacion.

NOTA: El numero maximo de zonas que evitar que se pueden registrar depende del modelo de robot
cortacésped.
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4.8.28. MODO DE CORTE PARA GRANDES AREAS ABIERTAS (WIDE AREA MODE) (SEGUN EL
MODELO)

La funcién "grandes superficies abiertas" permite optimizar el resultado del corte en superficies grandes, de
forma regular y sin complicaciones, como los campos deportivos.

Si la funcion estd activada, la velocidad de movimiento del robot cortacésped aumenta y la planificacién de la
trayectoria de corte se optimiza para este tipo de aplicacién.

Procedimiento:

1.

Activar la funcién del menu "Configuraciones" de la aplicacion.

4.8.29. MODULO CAMARA
Mediante el médulo de camara, el robot cortacésped es capaz de reconocer los obstaculos presentes
dentro del area de trabajo y reconocer el borde del area de corte, con el fin de mejorar el rendimiento de la
navegacion y reducir la probabilidad de que el robot cortacésped choque contra los obstaculos.
Procedimiento:

1.
2.

Activar el modulo de camara desde el menu “Configuraciones” de la aplicacion.
Siga el procedimiento guiado de la aplicacién para ajustar los parametros de funcionamiento del médulo

de la cdmara y activar las funciones accesorias.

5.

NOTA: Para proteger la privacidad, las imagenes y los videos capturados por la camara durante el
funcionamiento son procesados en tiempo real por el robot cortacésped y no se almacenan en la
memoria interna del robot cortacésped.

FUNCIONAMIENTO

Requisitos y obligaciones:

5.1.

* Instalacion de la base de recarga * Programacion de confines virtuales, rutas de
(Ver Parr. 4.5) desplazamiento y zonas que evitar (Ver Parr. 5.6)
* |Instalacion de la estacion de referencia
satelital, si es necesario (Ver Parr. 4.6)
* Altura inicial del césped en el rango de
funcionamiento del robot cortacésped:
20-60 mm
* Bateria cargada (Ver Parr. 5.5) * Altura de corte correctamente ajustada
(Ver Parr. 5.6)

CONTROL DE SEGURIDAD PARA LA PUESTA EN MARCHA DEL ROBOT CORTACESPED

Requisitos y obligaciones:

e Llave de seguridad.

Procedimiento:

1.

Comprobar que la tapa flotante (A) esté bien montada. Sila tapa no estuviera colocada, el robot cortacésped
no funciona.

Verificarque lallave de seguridad (E) esté activada, de lo contrario, el robot cortacésped no se pone enmarcha.
Comprobar que el boton de parada “STOP” (B) no esté activo. Si se pulsa, el robot cortacésped se detiene
y se abre la tapa de proteccion (C) de la consola de control (D).

Comprobar que el robot cortacésped esté correctamente colocado en el suelo. En caso de inclinacién exce-
siva (= 45 % 0 50 %) o elevacion, los sensores de inclinacion (inclindmetro) detienen el robot cortacésped.
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5.2. FUNCIONAMIENTO MANUAL DEL ROBOT CORTACESPED

El robot cortacésped puede funcionar sin realizar la programacion descrita en el Parr. 4.8.13. En esta modalidad,
el robot cortacésped realiza un ciclo de trabajo, vuelve a la base de carga y permanece alli hasta el siguiente
arranque manual.

Para utilizar la maquina en este modo es necesario, sin embargo, llevar a cabo la programacion de los confines
virtuales, las rutas de desplazamiento y las zonas que evitar (ver Parr. 4.7).

Procedimiento:

1. Colocar el robot cortacésped dentro sobre la base de carga o, en cualquier caso, dentro del perimetro de
la instalacion.

Encender el robot cortacésped (Ver Parr. 5.3.3).
Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).
Presione el botén “SELECCION MODALIDAD” (F), hasta que solo parpadée el icono (L).

Pulsar el pulsador “CONFIRMACION” (G) El icono (L) se ilumina con luz fija para confirmar la operacion.
Cerrar la tapa (B).

El robot cortacésped comenzara a trabajar.

Nook~owd

NOTA: esta modalidad puede no garantizar una cobertura adecuada del jardin, tanto en términos de tiempo
necesario como de uniformidad del resultado del corte, especialmente siel jardin tiene unaformairregular. Para
lograr la maxima eficiencia del robot cortacésped se recomienda realizar la programacion (Ver Parr.4.8.13).

NOTA: Sidespués de pulsar el botén "CONFIRMACION" (G), se pulsa el botén "SELECCION MODALIDAD"
(F), losiconos de las funciones seleccionadas comenzaran a parpadear de nuevo, solicitando la confirmacién

de la funcién recién seleccionada. Pulsar el pulsador “CONFIRMACION” (G) Los iconos volveran a tener
una luz fija.

ATENCION:

A Si se abre la tapa (B), ya sea durante el trabajo o con el robot en la base, los iconos relativos
a las funciones seleccionadas parpadearan, indicando que hay que confirmar la operacion
antes de volver a cerrar la tapa. Si se cierra la tapa sin pulsar el botén "CONFIRMACION"
(G), el robot no realizara ninguna operacion hasta una nueva orden del usuario.
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5.3. DESCRIPCION DE LOS CONTROLES DEL ROBOT CORTACESPED

Lista de controles, indicadores y su funcion:
* Boton "STOP" (A): sirve para la parada de seguridad del robot cortacésped.
e "LLAVE DE SEGURIDAD" (D): sirve para apagar el robot cortacésped de forma segura.
¢ Botdn "ON/OFF" (E): sirve para encender y apagar el robot cortacésped y para el restablecimiento de
las alarmas.
* Botén “SELECCION MODALIDAD?” (F): sirve para seleccionar el modo de funcionamiento del robot
cortacésped y para forzar el retorno a la base de carga.
* Botén “CONFIRMACION” (G): sirve para confirma el modo de funcionamiento programado.
* Icono luminoso “PROGRAMMA PEROGRAMADO(l): sirve para visualizar el ajuste del programa
previsto.
* Elicono luminoso "CICLO DE TRABAJO UNICO" (L): se utiliza para mostrar el ajuste de un ciclo de
trabajo unico.
* Icono luminoso “RETORNO A LA BASE” (H): sirve para visualizar la programacioén de la vuelta forzada
a la base de recarga del robot cortacésped.
e Elbotén "BLUETOOTH®" (M): solo lo utiliza el centro de asistencia para actividades de diagndstico.
e |cono luminoso "ALARMA" (N): sirve para visualizar estados de alarma.
* Icono luminoso "BATERIA" (O): sirve para ver la carga de la bateria.
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5.3.1. PARADA SEGURA - BOTON DE PARADA

El botdn "STOP" (A) es un mando que detiene el robot cortacésped de forma segura, sea cual sea su estado de
funcionamiento.

Procedimiento:
1. Pulsar el botén "STOP" (A) cuando el robot cortacésped esté en movimiento o parado.
2. Al pulsar el botén "STOP" (A), el robot cortacésped se detiene y la tapa (B) se abre para que se pueda ac-
ceder a los demas mandos del robot.

5.3.2. APAGADO SEGURO - LLAVE DE SEGURIDAD

Desactivando la llave de seguridad (D), se puede desconectar el robot cortacésped de forma segura.

OBLIGACION:
Retirar siempre la llave de seguridad antes de cualquier operacion de limpieza,
transporte y mantenimiento

Procedimiento:
1. Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).
2. Pulse el boton de apagado (E) durante unos segundos y espere a que se apague el LED del mismo boton.
3. Sodlo después de que el LED (E) se haya apagado, apague la llave de seguridad (D) para desconectar el
robot cortacésped de forma segura. Guarde la llave de seguridad en un lugar seguro.
4. Después de haber realizado las operaciones de mantenimiento, introducir la llave de seguridad para poder
encender el robot cortacésped.

~

-~
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5.3.3. ENCENDIDOY APAGADO - BOTON ON/OFF
El botén "ON/OFF" (E) permite encender y apagar de forma manual el robot cortacésped.

Procedimiento:
1. Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).
2. Pulsar el boton "ON/OFF" (E) durante 5 segundos para encender o apagar el robot cortacésped.

NOTA: Para encender el robot cortacésped, debe activarse la llave de seguridad (D).

NOTA: En caso de alarmas activas, una doble presion del boton "ON/OFF" restablece las alarmas.

L]
S
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5.3.4. SELECCION PROGRAMA PROGRAMADO/CICLO DETRABAJO UNICO/RETORNO FORZADO
A LA BASE DE CARGA - BOTON DE SELECCION MODALIDAD

El botén "SELECCION MODALIDAD" permite activar o desactivar la programacién de trabajo establecida a
través de la App y seleccionar el retorno forzado a la base de carga. El robot cortacésped se comporta segun las

posibles selecciones descritas a continuacion.

SELECCIONES DEL TECLADOY FUNCIONAMIENTO DEL ROBOT

PROGRAMA PROGRAMADO

El robot cortacésped funciona segun la programacion
establecida a través de la app.

RETORNO A LA BASE + PROGRAMA PROGRAMADO il

A

mi=

El robot cortacésped vuelve a la base de carga.
El robot cortacésped reanuda su trabajo a partir de la siguiente
hora de inicio establecida.

CICLO DE TRABAJO UNICO + PROGRAMA PROGRAMADO

- -‘.
El robot cortacésped realiza un Unico ciclo de trabajo forzado y ﬁ Eé il
vuelve a la base de carga cuando termina.
El robot cortacésped reanuda su trabajo a partir de la siguiente

hora de inicio establecida.

CICLO DE TRABAJO UNICO

U U -f
El robot cortacésped realiza un unico ciclo de trabajo forzado y ﬁ ré il
vuelve a la base de carga.

El robot cortacésped permanece en la base hasta la
intervencion manual del usuario.

RETORNO A LA BASE + CICLO DE TRABAJO UNICO

El robot cortacésped vuelve a la base de carga.
El robot cortacésped permanece en la base hasta la
intervencion manual del usuario.
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1. Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).

2. Pulse el botdn "SELECCION MODALIDAD" (F) hasta que parpadeen los iconos de las funciones que desea
activar. Los iconos de las funciones seleccionadas parpadean.

3. Pulsar el pulsador “CONFIRMACION” (G) Los iconos de las funciones seleccionadas se iluminan con luz
fija para confirmar la operacion.

4. Cerrarlatapa (B).

5. Elrobot cortacésped empezara a trabajar segun el modo programado.

NOTA: Si después de pulsar el botén "CONFIRMACION" (G), se pulsa el botén "SELECCION
MODALIDAD" (F), los iconos de las funciones seleccionadas comenzaran a parpadear de nuevo,
solicitando la confirmacion de la funcion recién seleccionada. Pulsar el pulsador “CONFIRMACION”
(G) Los iconos volveran a tener una luz fija.

ATENCION:

A Si se abre la tapa (B), ya sea durante el trabajo o con el robot en la base, los iconos relativos
a las funciones seleccionadas parpadearan, indicando que hay que confirmar la operacion
antes de volver a cerrar la tapa. Si se cierra la tapa sin pulsar el botén "CONFIRMACION"
(G), el robot no realizara ninguna operacion hasta una nueva orden del usuario.

NOTA: Si la bateria del robot esta baja, el icono de la bateria parpadeara en rojo para indicar que no
se puede realizar la accion.

NOTA: El robot cortacésped solo se pone en marcha después de cerrar la tapa (B).

NOTA: El robot cortacésped llegara a la base de carga con el dispositivo de corte apagado.
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5.3.5. VISUALIZACION DEL ESTADO DEL BLUETOOTH® - BOTON BLUETOOTH®

El robot cortacésped gestiona automaticamente la conexion Bluetooth® con los dispositivos moviles externos.
La conexion Bluetooth® esta disponible en cualquier momento mientras el robot cortacésped esté encendido.
Solo se puede conectar un unico dispositivo mavil al robot cortacésped cada vez mediante Bluetooth®. El robot
cortacésped se desconecta automaticamente del dispositivo al cerrar la aplicacién. El botén "BLUETOOTH®"
(M) sélo lo utiliza el centro de asistencia para actividades de diagndstico.

NOTA: Para asociar el dispositivo con el robot cortacésped a través de Bluetooth®, ver el parr. 4.7.3
“Pairing”.

®

L]
& o

® ©

5.3.6. VISUALIZACION DE ESTADOS DE ALARMA - ICONO DE ALARMA
El'icono luminoso "ALARMA" (N) indica un error de funcionamiento.

Procedimiento:

1. Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).

2. Comprobar el estado de alarma a través del icono luminoso rojo (N), que quedarse encendida fijamente o
intermitente.

3. Unavez resuelta la averia, pulse el boton "ON/OFF" (E) dos veces en rapida secuencia para restablecer
la alarma. El icono luminoso (N) se apaga y el robot cortacésped puede reiniciarse. Si el icono (N) no
se apaga, apague el robot cortacésped con el boton “ON/OFF” (E), espere unos segundos y vuelva
a encender el robot cortacésped con el botén "ON/OFF" (E). Si el problema persiste, contactar con un
centro de asistencia.

NOTA: Los detalles de las anomalias pueden visualizarse en la aplicacion.

NOTA: Algunos tipos de errores se pueden restablecer de forma remota a través de la aplicacion

NOTA: Algunostipos de errorno se puedenrestablecer de formaremota, sino que debenrestablecerse
obligatoriamente utilizando el teclado del robot cortacésped, de conformidad con la normativa
europea de seguridad EN-50636
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5.3.7. VISUALIZACION DE LA CARGA DE LA BATERIA - ICONO DE LA BATERIA

El icono luminoso "BATERIA" (O) se utiliza para mostrar el estado de carga de la bateria.

Procedimiento:
1. Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).
2. Comprobar el estado de carga de la bateria a través del icono luminoso (O):
-lcono azul: la bateria esta cargada (nivel de carga >40 %).
- lcono rojo: la bateria se esta descargando (nivel de carga 15- 40 %).
- lcono rojo intermitente: la bateria esta descargada (nivel de bateria < 15 %).
3. Sielrobot cortacésped se esta cargando, el icono luminoso (O) parpadea de color azul.

NQOTA: si, al pulsar un comando, el icono de la bateria (O) parpadea rapidamente con una luz roja, la
operacién no podra realizarse y sera necesario cargar la bateria manualmente (Ver Parr. 5.5).

5.3.8. PUESTA EN MARCHA DEL ROBOT CORTACESPED

Para poner en marcha el robot cortacésped, siga el procedimiento descrito en el Parr. 5.3.4 “SELECCION
PROGRAMA PROGRAMADO / CICLO DE TRABAJO UNICO / RETORNO FORZADO A LA BASE DE CARGA -
BOTON DE SELECCION MODALIDAD”
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5.4. FUNCIONAMIENTO DE LA BASE DE CARGA

La base de carga esta equipada con un piloto luminoso (N) que se ilumina de la siguiente manera:
* Piloto apagado: la base de carga no esta alimentada o el robot esta en la base;
* Piloto intermitente lento: la base de carga no esta configurada correctamente;
¢ Piloto intermitente rapido: hay un fallo en base de carga;

¢ Piloto con parpadeo doble o triple: la base de carga ha detectado un cortocircuito en los contactos de
carga. (Ver Cap. 7).

5.5. CARGA DE LA BATERIA
El procedimiento de "CARGA DE LA BATERIA" permite cargar el robot cortacésped manualmente.

Requisitos y obligaciones:
¢ Base de carga conectada a la red eléctrica.

Procedimiento:
1. Colocar el robot cortacésped en la base de carga (R).
Deslizar el robot cortacésped sobre la base de carga hasta que el conector de carga (S) quede encajado.

Pulsar el boton "STOP" (A) para abrir la tapa (B) y acceder a la consola de control (C).
Encender el robot cortacésped con el boton "ON/OFF" (E).

Tras unos segundos, elicono luminoso "BATERIA" (O) parpadeaenazul, el robot cortacésped se esta cargando.
Cerrar la tapa (B).

Dejar el robot cortacésped cargando como minimo durante el tiempo indicado en el Parr. 4.5.2.

Nook~wd

NOTA: La carga de la bateria antes del almacenamiento invernal debe realizarse segun lo indicado en el
Parr.6.4.

ADVERTENCIA: No levante el robot cortacésped cuando esté enchufado en la base de recarga. Si se
levanta el robot cortacésped mientras estd enchufado en la base de recarga, existe el riesgo de dafiar el

robot y la base. Deslice el robot cortacésped sobre la base para desconectarlo de los contactos de carga
antes de levantarlo.
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5.6. REGULACION DE ALTURA DE CORTE

El procedimiento "REGULACION DE LA ALTURA DE CORTE" describe como ajustar la altura de las cuchillas.
e Lalongitud X de la hierba cortada por el robot cortacésped no debe superar los 10 mm.
¢ Elrango de funcionamiento del robot cortacésped es de 20-60 mm (altura de corte).
¢ Por lo tanto, la altura inicial de la hierbaY debe ser de maximo 70 mm.

Cuando se instala por primera vez o al principio de la temporada de corte, si fuera necesario, preparar el jardin
con un cortacésped convencional para conseguir una adecuada altura inicial del césped

NOTA: si se desea cortar la hierba mas de 10 mm, ajustar la altura de corte para que la parte de hierba

cortada sea de 10 mm. Bajar mas la altura de corte solo cuando el césped del jardin se haya cortado de forma
uniforme.

X

Procedimiento:
1. Para ajustar la altura de corte siga el procedimiento guiado en APP.

ATENCION:

Para garantizar el correcto funcionamiento del sistema de regulaciéon de la altura de
la cuchilla, asegurarse de que no se acumulen residuos de hierba o suciedad en las
proximidades de las cuchillas y del fuelle de proteccién del motor cuchilla.

~ ADVERTENCIA:
No toque el dispositivo de corte cuando ajuste la altura de corte.

NOTA: El sistema de ajuste de la altura de las cuchillas requiere una calibracién inicial y
calibraciones periodicas que se realizan automaticamente. La calibracion también puede realizarse
manualmente desde el menu especifico de la aplicacion.
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5.6.1. AJUSTE AUTOMATICO DE LA ALTURA DE CORTE (S| ESTUVIERA DISPONIBLE)

A través de la regulacion automatica de la altura de corte, la altura de las cuchillas aumenta y disminuye
automaticamente en funcion al esfuerzo medido por el motor de la cuchilla. En caso de esfuerzo excesivo, el
robot cortacésped eleva automaticamente la altura de corte. En los siguientes ciclos de corte, la altura de corte
se baja gradualmente para alcanzar el valor configurado.

Procedimiento:
1. Activar la funcion a través de la seccion "configuraciones" de la aplicacion.

5.7. FUNCIONAMIENTO DE LA ESTACION DE REFERENCIA POR SATELITE - PILOTO
LUMINOSO DE ESTADO (SI ESTA INSTALADO)
La Estacion de Referencia Satélite esta equipada con un piloto luminoso (R) en la parte de abajo que se
ilumina de la siguiente manera:
e Luz apagada: la Estacion de Referencia esta apagada, o la luz se ha desactivado a través de la APP.
e Luzverde intermitente: escaneo de satélites en curso, espere unos minutos a que la Estacion esté lista.
En esta fase no es posible registrar un perimetro virtual ni poner en funcionamiento el robot cortacésped.
Si el piloto sigue parpadeando durante mucho tiempo (méas de 30 min.), la Estacion no esta instalada
correctamente. Volver a instalar la Estacién siguiendo las instrucciones descritas en el parr. 4.6.2.
e  Piloto verde fijo: la Estacion de Referencia esta lista para su uso. Es posible registrar un perimetro virtual
y poner en marcha el robot cortacésped para que trabaje.
e Piloto amarillo intermitente: la Estacion de Referencia no esta conectada a la red celular. No es
posible registrar un perimetro virtual ni obviar el robot cortacésped en funcionamiento. Asegurese de haber
completado la fase de asociacion del producto a través de la APP (véase parr. 4.8). Si el problema persiste,
reinicie la Estacion de Referencia (desconéctela de la red eléctrica y vuelva a conectarla transcurridos 30
segundos).
Si el problema persiste, contactar con un Centro de Asistencia.
e Piloto rojo intermitente: hay un fallo en Estacion de Referencia. Contactar con un Centro de Asistencia.
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5.8. MODULO CAMARA

Mediante el mddulo de camara, el robot cortacésped es capaz de reconocer los obstaculos presentes
dentro del area de trabajo y reconocer el borde del area de corte, con el fin de mejorar el rendimiento de la
navegacion y reducir la probabilidad de que el robot cortacésped choque contra los obstaculos.

Es posible ajustar los parametros de funcionamiento del médulo de la camara y activar funciones adicionales
através de la aplicacion (ver Parr. 4.8.29).

NOTA: El rendimiento del reconocimiento de obstaculos y del borde del area de trabajo depende de
muchos factores: forma y tamafio del objeto, condiciones de iluminacion, limpieza y desgaste de la
lente, tipo de césped, condiciones atmosféricas, etc.

NOTA: Si la altura del césped es excesiva, el mddulo de la camara puede interpretar la vegetacion
como un obstaculo. Si el robot cortacésped sigue deteniéndose o cambiando de direccion debido a la
hierba alta, es necesario reducir la altura de la hierba utilizando un cortacésped tradicional.

NOTA: Mantenga siempre limpia la lente del moédulo de la camara para permitir un funcionamiento
preciso del sistema de vision.

ADVERTENCIA:

A Es posible que el médulo de la camara no pueda detectar objetos si estos estan
completamente envueltos o cubiertos por vegetacion, por ejemplo, en caso de hierba
alta y espesa.

ADVERTENCIA:
No mire directamente al iluminador LED del médulo de la camara para evitar dainos
en la vista.
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6. MANTENIMIENTO

6.1. MANTENIMIENTO PROGRAMADO
ADVERTENCIA: ADVERTENCIA:
A Utilizar inicamente recambios A No modificar, manipular, eludir
originales. ni eliminar los dispositivos de
seguridad instalados.

Para un mejor funcionamiento y una mayor vida util, asegurarse de limpiar el producto regularmente y sustituir

las piezas desgastadas.

Realizar las operaciones con la frecuencia indicada en la tabla.

cada 50 horas de corte

FRECUENCIA COMPONENTE TIPO DE INTERVENCION REFERENCIA
Semanal Cuchilla Limpiar y controlar la eficiencia (Ver Parr. 6.2)
0 de la cuchilla

Si la cuchilla esta doblada a
causa de un choque o si esta
desgastada, sustituirla

(Ver Parr. 6.3)

Contactos de carga

Limpiar y eliminar las posibles
oxidaciones

(Ver Parr. 6.2)

Modulo camara

Limpiar la lente

(Ver Parr.6.2)

corte o cada seis meses
si no se utiliza el robot

previa al almacenamiento

Mensual Robot cortacésped | Efectuar la limpieza (Ver Parr. 6.2)

Y Base de carga Controlar desgaste o deterioroy | (Dirigirse a un

cada 100 horas de corte |y cables de si es necesario cambiarlos centro de asistencia
alimentacion autorizado)

Al final de latemporada de | Bateria Realizar la carga de la bateria (Ver Parr. 6.4)

cortacésped
Anual o al final de la Robot cortacésped | Realizar la revisién en un centro | (Ver Péarr.6.1)
temporada de corte de asistencia autorizado

Es necesario realizar una revisién de mantenimiento anual en un centro de asistencia autorizado para mantener
el robot cortacésped en buenas condiciones de funcionamiento.
La revisidn incluye una serie de verificaciones, entre ellas:
¢ limpieza interna y externa del robot cortacésped;
e comprobacién general del estado del robot cortacésped,;
e sustitucion de las piezas desgastadas;
e comprobacion del estado de la bateria;
e comprobacioén de los pares de apriete;
e comprobacion y eventual sustitucion del sistema cinematico de choque y elevacion y de sus fuelles de

proteccion;

e comprobacién y eventual sustitucién del fuelle de goma de proteccion del motor de las cuchillas para
mantener las especificaciones de proteccidn contra las infiltraciones de agua;
e sustitucion de las juntas de cierre de las carcasas y del compartimento de la bateria para mantener las
especificaciones de proteccion contra las infiltraciones de agua.

NOTA: las averias debidas a la falta de revision anual no seran cubiertas por la garantia.

6. MANTENIMIENTO




/TIGA

6.2. LIMPIEZA DEL PRODUCTO

ADVERTENCIA: ADVERTENCIA:
A Peligro de corte de manos. A Peligro de polvo en los ojos.

Requisitos y obligaciones:

e Esponja e Pafo seco

e Jabon neutro * Guantes

e Cepillo * Gafas

e Agua
USO OBLIGATORIO DE GUANTES: USO OBLIGATORIO DE GAFAS:

@ Usar guantes de proteccion para iU Usar gafas de proteccion para

evitar peligros de cortes en las evitar peligro de polvo en los ojos.
manos.

Procedimiento:

Pulsar el boton "STOP" (A) para detener el robot cortacésped y abrir la tapa de proteccion (B).

Desconectar la base de carga de la red eléctrica.

Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 2.3).

Retire la cubierta flotante (D) para facilitar las operaciones de limpieza, tirando hacia arriba de las 4 esquinas

de la cubierta hasta que se desenganchen los soportes (J).

5. Limpiar todas las superficies externas del robot cortacésped con una esponja humedecida en agua tibia y
jabon neutro.

6. Limpie la lente del mdédulo de la camara con un pafo suave, teniendo cuidado de no rayar la superficie de

cristal.

o=

ATENCION:
El uso excesivo de agua puede causar infiltraciones dafhando los componentes
eléctricos.

ATENCION:
No modificar, manipular, eludir ni eliminar los dispositivos de seguridad instalados.
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PROHIBICION:
No utilizar chorros de agua a presion.

PROHIBICION:
Para no danar los componentes eléctricos y electronicos de manera irreversible, no
sumergir el robot cortacésped, ni parcial ni totalmente, en agua.

PROHIBICION:
No lavar las partes internas del robot para no dainar los componentes eléctricos y
electrénicos.

PROHIBICION:
No utilizar disolventes ni gasolina para no danar las superficies barnizadas ni los
componentes de plastico.

PROHIBICION:

Para limpiar la lente del médulo de la camara, no utilice en ningun caso cepillos,
rascadores, esponjas abrasivas ni disolventes quimicos, ya que podrian rayar o
danar la superficie de cristal.

7. Limpiar el barro y la suciedad de las ruedas motrices (F).

8. Limpiarla parte inferior (E) del robot cortacésped (zona de la cuchilla de corte, ruedas delanteras y traseras).
Utilizar un cepillo adecuado para eliminar las incrustaciones y/o los residuos que pudieran impedir el buen
funcionamiento del robot cortacésped. Completar la limpieza con una esponja humedecida.

9. Compruebe que los fuelles de goma estén correctamente enganchados. Volver a montar la cubierta flotante
(D) asegurandose de que quede correctamente enganchada a los soportes. Cuando se vuelve a colocar la
cubierta, se oye un "clic" que confirma que se ha enganchado correctamente en los soportes (J).

NOTA: Verificar que la cubierta flotante esté bien enganchada presionando las cuatro esquinas de
la cubierta (D). Siuno de los soportes no esta bien fijado, el robot cortacésped puede presentar
anomalias durante el funcionamiento.

10. Limpiar el conector de carga de la bateria (G).
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11. Limpiar los residuos acumulados en la base de carga (H) y en el conector de contacto (1).

6.3. SUSTITUCION DE LAS CUCHILLAS DE CORTE

~ ADVERTENCIA:
Peligro de corte de manos.

Requisitos y obligaciones:
* Llave de seguridad * Destornillador de cruz
* Cuchillas de corte * Guantes

USO OBLIGATORIO DE GUANTES:
Usar guantes de proteccion para evitar peligros de cortes en las manos.

Procedimiento:

1. Pulsar el boton "STOP" (A) para detener el robot cortacésped y abrir la tapa de proteccion (B).
2. Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 2.3).
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Poner el robot cortacésped boca abajo con cuidado de no dafar la cubierta flotante.
Desatornillar los tornillos de fijacién (E).

Reemplazar las cuchillas de corte (D) y los tornillos de fijacion (E).

Apretar los tornillos de fijacion (E).

A5V, A5VA, ABY,  A50V,A 100V, A 140V
A8V, A 10V, (TYPE SRBV01)
A 15V, A 25V
(TYPE SRSVO01)
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MANTENIMIENTO INVERNAL Y ALMACENAMIENTO DE LA BATERIA

Procedimiento:

1.

no

6.5.

Cargue labateriay active el procedimiento de hibernacion siguiendo el procedimiento guiado de la aplicacién,
accesible desde la pagina "Configuraciones".

Limpiar el robot cortacésped (Ver Parr. 6.2).

Guarde el robot cortacésped en posicién horizontal, en un lugar seco y protegido de las heladas, aseguran-
dose de que esté apagado y de que la llave de seguridad (L) esté extraida del robot cortacésped.
Desconecte la base de carga y la estacion de referencia por satélite (si la hay) de la red eléctrica.

NOTA: El procedimiento guiado de hibernacion registra en la nube la correcta recarga de la bateria y
se considera terminada cuando se actualiza la fecha de carga previa al almacenamiento invernal.

NOTA: Para que la garantia de la bateria sea vélida es necesario registrar la carga mediante el
procedimiento en la aplicacion.

NOTA: La bateria debe recargarse cada 6 meses y, en cualquier caso, antes de guardarse para todo
el invierno.

NOTA: Sidesea retirar la base de carga y/o la estacion de referencia satélite del lugar de instalacién
durante el invierno, debe asegurarse de que su posicién sigue siendo exactamente la misma al volver
a montarlas. Si se ha instalado una estacion de referencia satelital y esta se desplaza, es necesario
volver a programar los limites virtuales, las rutas de traslado y las zonas que se deben evitar a través
de la aplicacion.

SUSTITUCION DE LA BATERIA

La duracion de la bateria depende de la duracion de la estacién de corte y del nimero de horas de uso diario
del robot cortacésped. Una estacién de corte prolongada o muchas horas de uso requieren un cambio mas
frecuente de la bateria.

La sustitucion de la bateria es responsabilidad exclusiva del PERSONAL DE ASISTENCIA TECNICA DE STIGA.
Si hubiera que sustituir la bateria, es necesario ponerse en contacto con un centro de asistencia o con su
distribuidor.

NOTA: La bateria del robot cortacésped es un elemento perecedero y la capacidad de carga
disminuye con el tiempo, disminuyendo la autonomia de trabajo del robot cortacésped sin
comprometer su funcionamiento.
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7. SOLUCION DE PROBLEMAS

A

ADVERTENCIA:
Detener el robot cortacésped y ponerlo en condiciones seguras (Ver Parr. 2.3).

A continuacidn se enumeran las posibles anomalias que podian producirse durante el funcionamiento.

NOTA: En la aplicacion Stiga.GO encontrara mas consejos y procedimientos para la resolucion de

problemas

PROBLEMA

CAUSAS

SOLUCIONES

El robot cortacésped
hace ruido.

Disco o cuchillas de corte danados

Sustituir los componentes dafiados
(Ver Parr. 6.3).

Dispositivo de corte bloqueado
por residuos (cintas, cuerdas,
fragmentos de plastico, etc.).

Apagar el robot cortacésped de forma segura
(Ver Parr. 2.3). Desbloquear la cuchilla de
corte.

Vibraciones andmalas.

El arranque del robot cortacésped
se produce en presencia de
obstaculos no previstos (ramas
caidas, objetos olvidados, etc.).

Apagar el robot cortacésped de forma segura
(Ver Parr. 2.3). Retirar los obstaculos y volver
a poner en marcha el robot cortacésped (Ver
Parr.5.3.9).

Motor eléctrico averiado.

Sustituir el motor, ponerse en contacto con el
centro de asistencia autorizado mas cercano.

Césped demasiado alto.

Aumentar la altura de corte (Ver Parr. 5.6).

Efectuar un corte preliminar del area con una
cortadora de césped normal (Ver Parr. 5.6).

El robot cortacésped
no se coloca
correctamente dentro
de la estacion de
recarga.

Hundimiento del terreno cerca de la
base de carga.

Restablecer la correcta posicion de la base de
carga. (Ver Parr.4.5.1).

Problemas con la antena de la base
de carga.

Si el problema persiste, contactar con un
centro de asistencia.

La base de carga no se ha
calibrado correctamente o existen
interferencias electromagnéticas en
las proximidades de la base.

Tras haber eliminado la fuente de las
interferencias, calibrar la base de carga
mediante la aplicacion. (Ver Parr. 4.8.7).

El robot cortacésped
trabaja en horarios
incorrectos.

Horario de trabajo configurado
erroneamente.

Volver a configurar el horario de trabajo
(Ver Parr.4.7).
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El &rea de trabajo no se
corta completamente.

Horas de trabajo insuficientes.

Extender el horario de trabajo (Ver
Parr. 4.8.13).

Dispositivo de corte con
incrustaciones y/o residuos.

Apagar el robot cortacésped de forma
segura (Ver Parr. 2.3). Limpiar el dispositivo
de corte.

Cuchillas de corte pivotantes
bloqueadas por incrustaciones o
residuos.

Apagar el robot cortacésped de forma
segura (Ver Parr. 2.3). Sustituir las cuchillas
de corte.

Area de la zona de trabajo excesiva
respecto a la capacidad del robot
cortacésped.

Reducir el area de trabajo (Ver Datos
Técnicos Parr. 1.2).

Las baterias estan a punto de
agotar su ciclo de vida.

Sustituir las baterias con recambios
originales (Ver Parr. 6.5).

Las baterias no se cargan
completamente.

Limpiar y eliminar cualquier oxidacion de los
puntos de contacto (Ver Parr. 6.2). Cargar
las baterias.

El piloto de la base de
carga no se enciende
cuando el robot esta
fuera de la base de carga.

No hay tension de alimentacion o
hay un fallo en la base de carga.

Verificar la correcta conexion a la toma
de corriente del alimentador. Comprobar
la integridad del cable de conexién del
alimentador.

El piloto de la base
de carga parpadea
lentamente.

La base de carga no esta
configurada correctamente.

Configurar la base de carga mediante la
aplicacion. (Ver Parr. 4.8.6).

El piloto de la base
de carga parpadea
rapidamente.

Hay un fallo en la base de carga.

Desconectar la base de carga de la red
eléctrica y volver a conectarla después de
unos

minutos. Si el problema persiste, contactar
con un centro de asistencia.

El piloto de la base de
carga parpadea con
doble o triple parpadeo
rapido.

La base de carga ha detectado un
cortocircuito en los contactos de
carga.

Desconectar la base de carga de la red
eléctrica, eliminar posibles cortocircuitos y
limpiar los contactos de carga de la base y
del robot. Volver a conectar la base de carga
de la red eléctrica. Si el problema persiste,
contactar con un centro de asistencia.

Elicono Warning
(advertencia) se enciende
en el teclado.

Indica un estado de anomalia/fallo.

Consultar la aplicacion para obtener mas
informacion o ponerse en contacto con un
centro de asistencia.

El robot cortacésped se
detiene temporalmente
en la zona de trabajo.

Senal GPS débil.

Si el problema persiste, contactar con un
distribuidor autorizado.

7.SOLUCION DE PROBLEMAS
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8.

8.1.

TRANSPORTE, ALMACENAMIENTO Y ELIMINACION
TRANSPORTE

Procedimiento:

Hownh =

8.2.

NOTA: Se sugiere utilizar el embalaje original para el transporte de largas distancias.

Pulsar el boton "STOP" (A) para detener el robot cortacésped y abrir la tapa de proteccion (B).

Apagar el robot cortacésped de forma segura (Ver Parr. 2.3).

Limpiar el robot cortacésped como se indica en el parr. 6.2 “LIMPIEZA DEL PRODUCTO”.

Levantar el robot cortacésped por el asa (D) y transportarlo teniendo cuidado de mantener la cuchilla de
corte alejada del cuerpo.

Volver a colocar el robot cortacésped en el embalaje original.

°

ALMACENAMIENTO

El robot cortacésped debe almacenarse en posicion horizontal con la llave de seguridad extraida, en un lugar
seco y protegido de las heladas, después de haber realizado la limpieza y la recarga invernal de la bateria
(véase el capitulo 6). Durante largos periodos de inactividad, desconecte la base de carga y la estacion de
referencia por satélite (si la hay) de la red eléctrica.

8.3.

ELIMINACION

ATENCION:
A Para retirar la bateria del robot cortacésped, contactar con un centro de asistencia
autorizado.

Procedimiento:

1.

2.
3.

Desechar el envase del producto de forma sostenible en los contenedores de recogida designados o en los
centros de recogida autorizados.

Eliminar el robot cortacésped de acuerdo con los requisitos de la normativa local.

Ponerse en contacto con las instalaciones de reciclaje y eliminacion adecuadas, ya que el robot cortacésped
es un residuo clasificado como RAEE (Residuos de Aparatos Eléctricos y Electronicos).

Desechar las baterias viejas o gastadas de forma sostenible en los contenedores de recogida especificos
0 en los centros de recogida autorizados.

8. TRANSPORTE, ALMACENAMIENTO Y ELIMINACION
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N. Articulo

Descripcion

Datos técnicos

1127-0009-01

Cuchillas de corte

12 uds.

1127-0028-01

Tapa de la base de carga - para
la plataforma TYPE: SRSV01

Para una proteccién adicional contra la lluvia y
la radiacion solar

1127-0010-01

Cable de extensién para el
alimentador

Cable para la extensién de la conexién entre
la fuente de alimentacion y la base de carga.
También se puede utilizar para la estacién de
referencia por satélite - L=5m

1127-0029-01

Tapa de la base de carga - para
la plataforma TYPE: SRBVO1

Para una proteccién adicional contra la lluvia y
la radiacion solar.

1127-0020-01

Cable de extension para el
alimentador

Cable para la extensién de la conexién entre
la fuente de alimentacion y la base de carga.
También se puede utilizar para la estacién de
referencia por satélite - L= 15 m

1127-0008-01

Tornillos de fijacién para la base
de carga

8 uds.

1127-0023-01

Kit de ruedas de alto agarre -
para plataforma TYPE: SRSVO01

Para una mayor traccion en terrenos
resbaladizos o irregulares.

1127-0027-01

Kit de ruedas de alto agarre -
para plataforma TYPE: SRBV01

Para una mayor traccion en terrenos
resbaladizos o irregulares.

1127-0021-01

Trolley (Robot instalacion KIT)

Para reducir el tiempo de instalacion en el
caso de jardines grandes.

1127-0026-01

Kit de disco de friccion de
cuchilla - para plataforma TYPE:
SRBVO01

Reduce la friccidon que ejerce la hierba sobre
el disco de corte, mejorando la eficacia

1127-0009-01

Kit estacion de referencia por
satélite

Permite instalar el robot cortacésped en
lugares donde no hay sefial de correccion por
satélite a través de la nube Stiga

9. ACCESORIOS
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10. GARANTIA
10.1. COBERTURA DE LA GARANTIA

Las condiciones de la garantia estan dirigidas unicamente a los usuarios, es decir, a operadores no
profesionales.

La garantia cubre todos los defectos de calidad de los materiales y fabricacion identificados por el Distribuidor o
Centro especializado durante el periodo de garantia.

La aplicacion de la garantia se limita a la reparacion o sustitucion del componente defectuoso.

Se recomienda llevar la maquina una vez al afo a un taller de asistencia autorizada para el mantenimiento, la
asistencia y el control de los dispositivos de seguridad.

La aplicacion de la garantia esta subordinada a un mantenimiento periodico de la maquina.

La garantia no cubre los dafios debidos a:

¢ Falta de familiaridad con la documentacion adjuntada (Manuales de Instrucciones).

* Uso profesional.

* Descuido, negligencia.

» Causa externa (descarga eléctrica, impacto, presencia de cuerpos extrafos en el interior de la maquina)
0 accidente.

* Uso y montaje incorrectos o no permitidos por el fabricante

¢ Falta de mantenimiento.

¢ Modificacion de la maquina.

 Utilizacion de piezas de recambio no originales (piezas adaptables).

* Utilizacion de accesorios no distribuidos o no aprobados por el fabricante (p. ej., dispositivos de corte).

La garantia no cubre:

e |as operaciones de mantenimiento (descritas en el manual de instrucciones)

* El desgaste normal de los materiales de consumo como dispositivos de corte y ruedas.

* Desgaste normal.

e Deterioro estético de la maquina debido al uso.

e Los soportes de los dispositivos de corte.

¢ Dafos causados por una instalacion no conforme con el manual de usuario.

» Dafos derivados de una programacion incorrecta de los confines virtuales, las rutas de desplazamiento
y las zonas que deben evitarse.

* Dafos causados por infiltraciones de agua debidas al uso de un dispositivo de lavado de alta presion o
por inmersion en agua, por ejemplo, cuando se forman charcos de agua por lluvia intensa.

¢ Dafios causados por el almacenamiento incorrecto o el uso inadecuado de la bateria.

» Dafos causados por el uso de baterias no originales.

* Cualquier gasto adicional que pueda estar asociado a la reparacién en garantia, como el traslado de

la maquina a la ubicacion del usuario, el transporte de la maquina al Vendedor, el alquiler de equipos o la
llamada a sociedades externas para todos los trabajos de mantenimiento del jardin mientras la maquina
esté parada.

El usuario estéa protegido por las propias leyes nacionales. Los derechos del usuario previstos por las propias
leyes nacionales no se limitan, de ninguna manera, a esta garantia.

11. MARCAS REGISTRADASY LICENCIAS

La marca denominativa y el logotipo Bluetooth® son marcas registradas propiedad de Bluetooth SIG, inc.y
cualquier uso de dichas marcas por parte de STIGA se realiza bajo licencia.

10. GARANTIA
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13. ALIMENTADOR

MW

MEAN WELL

Manual de instrucciones OWA-60E-30STG

0. Modelos: OWA-60E-30STG
Nombre del modelo de certificado: OWA-60E-30

sor] CB HiL C €

IEC61558-1,-2-16

Vi IP67 @

( for power body )

1. Caracteristicas:
- Entrada CA universal 100-240VAC
- Alimentacion de conmutacion
IP67 (solo el cuerpo de la bateria)
- Unidades de potencia de clase II, sin puesta a tierra funcional
- La temperatura ambiente maxima es de 50 °C (Tmra).

Seguridad IEC/EN61558-1,-2-16

IEC/EN60335-1

2. Evaluacion eléctrica como se indica a continuacion:

Entrada (ac) Salida (dc)
Modelo Vac A Hz Vdc A
OWA-60E-30STG 100-240 1,2 50/60 +29,2 2A
3. Diagrama de bloques
PWM fosc : 25~67KHz
FILTRO EMI ALIMENTACION RECTIFICADORES Ry
1P o— & CONMUTACION & o W
RECTIFICADORES FILTRO i
== CIRCUITO
CONTROL Hffﬁ ] DETECCION 1
PWM
H 5# O.V.P.

13. ALIMENTADOR
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4. INSTRUCCIONES IMPORTANTES DE SEGURIDAD

4.1 Instalar unicamente en una toma de corriente cubierta y resistente a la intemperie,
con el tapon de fijacion insertado o extraido.

4.2 No utilizar con enchufes eléctricos que sélo son resistentes a la intemperie
cuando el enchufe esta cubierto (tapén del enchufe no insertado y tapa de la toma
eléctrica cerrada).

4.3 Latoma de corriente debe ser facilmente accesible.

4.4 Cuando el aparato se instala en la pared o en el techo, se recomienda utilizar
tornillos M3x8 para fijarlo. Posicion fija como se muestra a continuacion:

Tornillo
f o
A
p— | | ‘ Al
2 8
RN\ #
\ L

A
Tornillo

4.5 Este aparato no esta destinado a ser utilizado por personas (incluidos nifios) con
capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas, o falta de experiencia y
conocimientos, a menos que hayan sido supervisadas o instruidas en su uso por
una persona responsable de su seguridad.

4.6 Los ninos deben ser vigilados para asegurarse de que no jueguen con el aparato.

4.7 El cable de alimentacion no se puede sustituir. Si el cable esta deteriorado, el
aparato debe desecharse.

4.8 == : Proteccion del medio ambiente. Este simbolo aplicado al producto indica que
se trata de un dispositivo cuya eliminacion esta sujeta a la Directiva sobre
Residuos de Aparatos Eléctricos y Electronicos (RAEE). Este aparato no debe
tratarse en ningiin caso como basura doméstica y debe eliminarse de forma
especifica para esta categoria de residuos. Existen sistemas de reciclado y
recuperacion en su zona (eliminacion de residuos) y a través de distribuidores.
Llevando el dispositivo al final de su vida util a un centro de reciclaje, contribuira a
la proteccion del medio ambiente y evitara dafos a su salud.

13. ALIMENTADOR
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MW

MEAN WELL

Manual de instrucciones OWA-120E-30STG

0. Modelos: OWA-120E-30STG
Nombre del modelo de certificado: OWA-120E-30

v Ip67 @ poecea] CB [ C€

L ——
IEC61558-1,-2-16

1. Caracteristicas:
- Entrada CA universal 200~240VAC
- Alimentacién de conmutacion
IP67 (sélo el cuerpo de la bateria)
Unidades de potencia de clase I, sin puesta a tierra funcional
La temperatura ambiente maxima es de 40°C (Tmra).

Seguridad IEC/EN61558-1,-2-16

IEC/EN60335-1

2. Evaluacion eléctrica como se indica a continuacion:

Entrada (ac) Salida (dc)
Modelo Vac A Hz Vdc A
OWA-120E-30STG 200-240 0,8 50/60 +29,2 4A
3. Diagrama de bloques
PFC fosc : 50~120KHz
PWM fosc : 60~130KHz
P F"'TR;’ EMI CIRCUITO ALIMENTACION RECT'F'(;ADORES o4V
RECTIFICADORES PCF CONMUTACION FILTRO RY;
O.L.P.
L CIRCUITO
CONTROL H?# | DETECCION [
PWMY PFC
N Sy ove

13. ALIMENTADOR
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4. INSTRUCCIONES IMPORTANTES DE SEGURIDAD

4.1 Instalar unicamente en una toma de corriente cubierta y resistente a la intemperie,
con el tapén de fijacién insertado o extraido.

4.2 No utilizar con enchufes eléctricos que sé6lo son resistentes a la intemperie
cuando el enchufe esta cubierto (tapén del enchufe no insertado y tapa de la toma
eléctrica cerrada).

4.3 Latoma de corriente debe ser facilmente accesible.

4.4 Cuando el dispositivo se instala en la pared o en el techo, se recomienda utilizar
tornillos M3x8 para fijarlo. Posicion fija como se muestra a continuacion:

Tornillo
~

-

-

N
ﬁﬂ

V=

— =

Tornillo

4.5 Este aparato no esta destinado a ser utilizado por personas (incluidos nifios) con
capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas, o falta de experiencia y
conocimientos, a menos que hayan sido supervisadas o instruidas en su uso por
una persona responsable de su seguridad.

4.6 Los nifos deben ser vigilados para asegurarse de que no jueguen con el aparato.

4.7 El cable de alimentacion no se puede sustituir. Si el cable esta deteriorado, el
aparato debe desecharse.

4.8 == : Proteccion del medio ambiente. Este simbolo aplicado al producto indica que
se trata de un dispositivo cuya eliminacion esta sujeta a la Directiva sobre
Residuos de Aparatos Eléctricos y Electronicos (RAEE). Este aparato no debe
tratarse en ningun caso como basura doméstica y debe eliminarse de forma
especifica para esta categoria de residuos. Existen sistemas de reciclado y
recuperacion en su zona (eliminacién de residuos) y a través de distribuidores.
Llevando el dispositivo al final de su vida util a un centro de reciclaje, contribuira a
la proteccion del medio ambiente y evitara danos a su salud.

13. ALIMENTADOR
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STIGA S.p.A.
Via del lavoro, 6

31033 Castelfranco Veneto (TV)
Italy

STIGA S.p.A.
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