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Dékujeme, ze jste si pro péci o travnik vybrali sekacku Mammotion. Tento navod k obsluze vam
pomUze naucit se ovladat robota Mammotion, sekacku na travu s pohonem vsech kol a bez

obvodového dratu, aby sekala travu a udrzovala vas travnik.

Tento navod je chranén autorskym pravem spole¢nosti Mammotion. Bez pisemného svoleni
spoleénosti ho nesmi Zadna entita ani jednotlivec jakymkoli zptsobem ¢i z jakéhokoli divodu
kopirovat, upravovat, reprodukovat, prepisovat ani prendset. Tento ndvod muize byt zménén kdykoli

bez upozornéni.

Pokud neni vyslovné dohodnuto jinak, slouzi tento navod vyhradné jako navod k pouzivani a veskera v

ném uvedena prohlaseni a informace nepredstavuji zadnou formu zaruky.

Protokol revizi
Datum Verze Popis

05/2025 V1.0 Prvni verze

BLAKAR trading s.r.o. prohlasuje, ze stanoveny vyrobek LUBA je ve shodé a splfiuje smérnici
2014/53/EU. PIna verze prohlaseni o shodeé je k dispozici na www.blakar.cz/ prohlaseni-o-
shode/

K Veskeré elektrické a elektronické vyrobky musi byt likvidovany oddélené od komunalniho

mmmm odpadu prostfednictvim urcenych sbérnych mist. Ekologicka likvidace tohoto zafizeni je
zajisténa v ramci kolektivniho systému Asekol (www.asekol.cz). Pouzité baterie nebo
akumulatory nepatfi do netfidéného odpadu, m(iZete je bezplatné odevzddvat na mnoha
mistech, ktera jsou oznacena jako ,mista zpétného odbéru” spolecnosti Asekol

@ (www.asekol.cz).

Znacka ZELENY BOD je ochrannou znédmkou. ZELENY BOD znamen3, Ze za tento obal byl
uhrazen finanéni prispévek organizaci zajistujici zpétny odbér a vyuziti obalového odpadu v
souladu se Smérnici ES 94/62 (www.ekokom.cz).
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1 Bezpecnostni pokyny

1.1 VSeobecné bezpecnostni pokyny

® Pred pouzitim robota si peclivé prectéte navod k obsluze a pochopte ho.

® Pouzivat robota doporucujeme pouze osobam, které jsou ve staté svého bydlisté pravné
povazovany za dospélé.

® Pouzivejte pouze originalni pfislusenstvi, které spolecnost Mammotion doporucuje k pouzivani s
robotem. Jakékoli jiné pouziti ¢i neoriginalni prislusenstvi je nespravné.

® Nikdy nedovolte, aby robot pouzivaly déti, osoby s omezenymi fyzickymi, smyslovymi nebo
dusevnimi schopnostmi €i bez patficnych zkusenosti a znalosti nebo lidé, ktefi nejsou seznameni
s témito pokyny. Vék obsluhy m(iZe byt omezen mistnimi predpisy.

® Je-li robot v provozu, nedovolte, aby byly déti v jeho blizkosti nebo si s nim hraly.

® Nepouzivejte robot v oblastech, ve kterych jsou lidé, ktefi o jeho pfitomnosti nevédi.

® Kdyz robot ovladate manualné pomoci aplikace Mammotion, nebéhejte. Vzdy chodte, divejte se
na svazich pod nohy a neustale se snazte udrzet rovhovahu. Nyni jste za robota pIné odpovédni.

® Dokud se robot zcela nezastavi, nedotykejte se pohybujicich se ¢asti vyrobku jako je zaci kotou¢

nebo kola.
® Nepouzivejte robot, pokud se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejména déti, nebo zvirata.

® Pokud robot provozujete na verejnych mistech, umistéte kolem pracovni oblasti vystrazné znacky
s nasledujicim textem: ,Varovani! Automaticka sekacka na travu! Nepriblizujte se k robotu!
Dohlédnéte na déti!”

® Priovladanirobota noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.

® Nikdy nenastavujte oblasti nebo propojovaci cesty pres verejné cesty, abyste zabranili poskozeni

robota a nehodam s vozidly a lidmi.



® V pfipadé zranéni nebo nehody vyhledejte Iékafskou pomoc.

® Nez budete odstranovat ucpani, provadét udrzbu nebo prohlizet robot, vypnéte ho a vyndejte
klic. Pokud robot neobvykle vibruje, pred jeho dalSim spusténim zkontrolujte, zda neni
poskozeny. Pokud je jakykoli dil vadny, robot nepouzivejte.

® Poskozeny kabel nepfipojujte ani se ho nedotykejte, dokud neni odpojen ze zasuvky. Pokud se
kabel béhem provozu poskodi, odpojte zastrcku ze zasuvky. Opotiebeny nebo poskozeny kabel
zvysSuije riziko urazu elektrickym proudem a musi byt vymeénén za novy.

® K nabijeni robota pouzivejte pouze nabijeci stanici, ktera je soucasti baleni. Nespravné pouziti
muze mit za ndsledek Uraz elektrickym proudem, prehfati nebo uUnik korozivni kapaliny z baterie.
V pipadé uniku elektrolytu vyplachnéte vodou/neutralizacnim Cinidlem; a pokud se korozivni
kapalina dostane do kontaktu s vasima oCima, vyhledejte Iékafskou pomoc.

® Pouzivejte pouze originalni baterie doporucené spole¢nosti Mammotion. Bezpecnost robota
nelze pfi pouziti neoriginalnich baterii zarucCit. Nepouzivejte nenabijeci baterie.

® Aby nedoslo k poskozeni kabel(, coz by mohlo mit za nasledek kontakt se sou¢astmi pod
napétim, udrzujte prodluzovaci kabely mimo dosah pohybujicich se ¢asti vyrobku.

® Obrazky pouzité vtomto dokumentu jsou pouze orientacni. Viz konkrétni vyrobky.

® UdrzZujte nabijeci kontakty na vyrobku i nabijeci zakladné Cisté a suché. Zabrante hlemyzdlm a
slimakdm pfistup k nabijecim kontaktiim vyrobku a nabijeci zdkladny, které mohou nenavratné
poskodit.

1.2 Bezpecénostni pokyny k instalaci

® Neinstalujte nabijeci zakladnu na mista, kde by o ni mohli lidé zakopnout.

® Neinstalujte nabijeci stanici na mista, kde hrozi nebezpeci stojici vody.
® Neinstalujte nabijeci stanici pod betonové nebo kovové strisky.

® Neinstalujte nabijeci stanici vCetné veskerého pfislusenstvi do vzdalenosti 60 cm od jakéhokoli
horlavého materidlu. Zavada nebo prehrati nabijeci stanice a napajeciho zdroje miize
predstavovat nebezpeci pozaru.

® Neumistujte propojovaci cesty tam, kde jsou instalovany zavlazovace (sprinklery).

® Nepouzivejte vyrobek a nabijeci zakladnu v silném magnetickém poli, ve vysoce hoflavém
prostfedi a v prostiedi s vyskytem tékavych latek a plyn(.
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1.3

BezpecCnostni pokyny pro provoz
UdrZujte ruce a nohy stranou od rotujicich noz(. Kdyz je robot zapnuty, neddvejte ruce ani nohy do
blizkosti robota ani pod néj.
Kdyz je robot zapnuty, nezvedejte ho ani ho nepresunujte.
Pokud se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejména déti nebo zvirata, robota zastavte.
Zajistéte, aby na travniku nebyly predmeéty, jako jsou kameny, vétve, naradi €i hracky. V opacném
pripadé by se mohly noze pfi kontaktu s predmétem poskodit.
Na robota nebo nabijeci stanici nepokladejte pfedméty a nestoupejte /nesedejte na né.
Pokud tlac¢itko STOP nefunguje, robot nepouzivejte.
Zabrante stfetdm robotu s lidmi nebo zvifaty. Pokud néjaka osoba nebo zvife vkroéi do cesty
robotu, okamzité robot zastavte.
Pokud robot neni v provozu, vzdy jej nastavte do polohy VYPNUTO.
Nepouzivejte robot sou¢asné s vysuvnymi postfikovaci zavlazovani. Vyuzijte funkci planu, abyste
zajistili, ze robot a vysuvné postfikovace zavlazovani nebudou v provozu soucasne.
Nenastavujte kanaly do mist, kde jsou instalovany vysuvné postrikovaCe zavlazovani.
Nepouzivejte robot, pokud se v pracovni oblasti vyskytuje stojaci voda, jako napriklad béhem

silného desté nebo béhem tvoreni kaluzi.

1.4 BezpecCnostni pokyny pro udrzbu

Pred provadénim udrzby robota vypnéte. Vyjméte z robota bezpecnostni klic.

Pred Cisténim nebo provadénim udrzby nabijeci stanice odpojte zastrcku od nabijeci stanice.
K Cisténi robota nepouzivejte vysokotlaky Cisti¢ ani rozpoustédla.

Po umyti se ujistéte, Ze je robot umistén na zemi v normalni orientaci, nikoli koly vzh(ru.
Chcete-li oCistit kostru, neotacejte robota koly vzhiru. Pokud jej pro Géely Cisténi obratite,
nezapomente jej poté vratit do spravné orientace. Toto opatfeni je nezbytné, abyste zabranili
proniknuti vody do motoru a potencidlnimu zhorseni bézného provozu.

Nedotykejte se holyma rukama nabijecich kontaktd na vyrobku nebo nabijeci zdkladné.

Na robot nestrikejte ze spodu vodu ani zadné tekuté myci pripravky.
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1.5 Bezpecnost tykajici se baterii

Pokud by byly lithium-iontové baterie rozebrany, zkratovany, vystaveny vodé, ohni nebo vysokym

teplotam, mohou explodovat nebo zpUsobit pozar. Manipulujte s nimi opatrné, nerozebirejte je ani

neotevirejte azabrarfte jakémukoli elektrickému nebo mechanickému poskozeni. Skladujte je mimo

dosah slunecéniho zareni.

PouZivejte pouze nabijeCku baterii a napajeci zdroj dodané vyrobcem. Pouziti nevhodné nabijeCky
a napajeciho zdroje mlze mit za nasledek Uraz elektrickym proudem a/nebo prehrati.
NEPOKOUSEJTE SE BATERIE OPRAVIT ANI UPRAVIT! Pokusy oopravu mohou vést v disledku
vybuchu nebo urazu elektrickym proudem k vaznym zranénim osob. Pokud dochazi k uniku, je unikly
elektrolyt korozivni a toxicky.

Tento spotrebi¢ obsahuje baterie, ktere mohou vymeénovat pouze kvalifikovane osoby.

1.6 Zbytkovarizika

Abyste predesli zranéni, pouzivejte pfi vyméné nozl ochranné rukavice.

V pripadé bazénu na zahradé zajistéte, aby vyrobek sekal travu v dostate¢né vzdalenosti od
hrany bazénu (min. 50 cm). Vyrobek ma vodéodolnost IPX6, neni v§ak UpIné vodotésny.

Vodéodolnost IPX6 je v pracovni pozici vyrobku.
Uzivatel je zodpovédny za nehody/nebezpeci, které vzniknou jinym osobam na jeho pozemku.

Vyrobek smi opravovat a upravovat pouze autorizovany servis nebo odborné zpUlsobild osoba,
ktera byla proskolena v autorizovaném servisu.

Provozni a skladovaci teplota: 0°C - 45°C. Provozi teplota pro nabijeni: 4°C - 40°C

1.7 Zamyslené pouziti

Roboty spole¢nosti Mammotion jsou urceny pro domaci péci o travnik a nejsou urceny pro
komercni pouziti.

1.8 Likvidace

Likvidace tohoto vy robku je v souladu se smérnici o odpadnich elektrickych a elektronickych

zfizenich (OEEZ). Nelikvidujte vyrobek spolu s béZnym odpadem z domdacnosti. Namisto toho ho

zaneste do autorizovaného recyklacniho stfediska nebo sbérného dvoru, abyste zajistili bezpec¢nou

manipulaci a likvidaci elektronickych soucastek Setrnou k zivotnimu prostredi.



2 Uvod

2.1 Jak funguje modul LiDAR

Polohovaci systém robota integruje pokrocilou technologii LiDAR (Light Detection and Ranging, detekce
svétla a méreni vzdalenosti) s kamerou s Al sledovanim, coz zvysSuje jeho schopnost shromazdovat vysoce

presna prostorova data v realném case.

2.1.1 Modul LiDAR

e Modul LiDAR vyzafuje laserové impulzy a méfi ¢as potfebny k jejich navratu po narazu do prekazek.
® Robotvrealném Case vytvari mapu prostfedi a odhaduje svou polohu v ném.
® LiDAR detekuje pfedmeéty, jako jsou stromy, ploty nebo zahradni nabytek, coz robotovi umoziuje

bezpecnou navigaci.

2.1.2 Kamera s Al sledovanim

® /pracovani obrazu pomoci umélé inteligence pomaha detekovat arozpoznat objekty, jako jsou
domaci mazli¢ci, hracky nebo konkrétni travnaté plochy.

e Kamera s Al sledovanim poméha robotu identifikovat obvody travy pro lepsi navigaci.

Modul LiDAR Kamera s Al sledovanim

LOKALIZACE DETEKCE OBJEKTU

o




2.2 Obsahbaleni

Ujistéte se, Ze je v baleni veskeré nize uvedené prislusenstvi. Pokud nékteré dily chybi nebo jsou
poskozené, obratte se na ihned na svého prodejce nebo na nasi poprodejni podporu. Spole¢nost

Mammotion doporucuje uchovat obal pro budouci prepravu nebo skladovani.

2.2.1 Instala¢nisada vyrobku LUBA mini AWD

1x LUBA mini AWD LiDAR 1x modul LiDAR 1 bezpenostni klié (pro nahradni

pouziti)
6x n0z (pro nahradni pouZiti) Bx Sroub (pro nahradni pouziti)
2.2.2 Instalacni sada nabijeci stanice
= ="\
1x zakladna nabijeci stanice Kryt proti desti

1x napajeci zdroj nabijeci stanice Tx sada koliku



2.2.3 Sada naradi

Tx Sroubovak (kfiZovy nastavec +

‘< kabelovy kol I kartac Sestihranny nastavec T20)

2.3 Symboly na vyrobku

Na vyrobku naleznete tyto symboly. Pecliveé si je prostudujte.

Symbol Popis

& Varovani.

[ ] Pred pouzitim vyrobku si prectéte navod k obsluze.
c E Vyrobek je v souladu s platnymi smérnicemi EU.

Made in China | Vyrobek se vyrabiv Ciné.

Vyrobek neni povoleno likvidovat jako bézny domaci odpad. Zajistéte, aby byl vyrobek
recyklovan v souladu s mistnimi pravnimi pozadavky.

—
:DDC Pouzijte odnimatelnou napajeci jednotku TS-A081-2703002.
TS-AQ81-2703002

Tuto polozku Ize recyklovat.

Baleni vyrobku uchovavejte v suchu.

Baleni vyrobku by nemélo byt zakryvano.

=

*u
v

-

Prevraceni je zakazano.

Vyrobek je kfehky.

&




Na baleni vyrobku neslapejte.

Spotrebic tridy lll.

VAROVANI - nedotykejte se rotujiciho kotouce.

VAROVANI - pFed pouzitim vyrobku si preététe navod k pouziti.

VAROVANI - pfi provozu dodrzujte bezpe&nou vzdalenost od stroje.

VAROVANI - pFed praci na stroji nebojeho zvedanim odstrarite deaktivaéni zafizeni.

VAROVANI - na stroji nejezdéte. Nikdy nedavejte ruce nebo nohy blizko vyrobku nebo
pod néj.




2.4 Popis vyrobku

2.4.1 LUBA mini AWD LiDAR

1. Tlacitko nouzového zastaveni

3. Bocniindikator LED
5. Destovy senzor
7. Modul LiDAR

9. Naraznik

2. Ovladaci panel
4. Rukojet
6. Kameras Al sledovanim

8. Doplnkové osvétleni



M. Zadnikolo

10. VSesmérové kolo

13. ZacinQz

12. Zaci kotou¢

15. Infracerveny prijimac

14. Vyménitelnd baterie

16. Nabijeci kontakt
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Ovladaci panel

Tlacitko/ikona

Nazev

Popis

fi

Tlacitko Domd
(do nabijeci stanice)

M Tlagitko Seéeni
START Tlaitko Start

® Stisknéte tlacitko ﬁ a poté stisknéte tlacitko START pro

navrat do nabijeci stanice.

® Stisknéte tlacitko -!...4.1 a poté stisknéte tlac¢itko START pro

pokracovaniv praci/odemknuti robota.
iy

® [Dvojitym stisknutim tlaCitka == zcela spustite zaci kotouc

pro Cisténi.

Vypinac

I
Dlouhym stisknutim tlacitka U robota zapnete/vypnete.

Tlacitko nouzového

zastaveni

Pokud dojde k neoGekavanym problémdm, stisknutim tlacitka

robota okamzité zastavite.
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2.4.2 Nabijeci stanice

1. LEDindikator nabijeci stanice 2. Nabijeci kontakt

3. Infracerveny vysilac

-12 -



2.4.3 Kody indikatoru LED

Robot
Indikator Stav Popis
Konstantni Robot f : o
Gervena obot funguje spravne.
oy , ® Probihd upgrade OTA
Pulzujici ¢ervena
® Robot se nabiji
e Bylo aktivovano tlacitko nouzového zastaveni
e Slaba baterie
Pomalu blikajici B . (Kl (Fadng | lova
Servend ° ezpecnostni kli¢ neni Fadné instalovan
® Robotuvizl
Bodni  indikat
ngm indikator ® Robot byl zvednut/naklonén/prevracen
Rychle blikajici e [Doslo k zavadé systému robotu
Cervena e Upgrade systému robotu se nezdafil
® Robot je vypnuty
. ® Robot spi
Nesviti
e Bocniindikator LED je v aplikaci vypnuty
® Robotjevrezimurucniho ovladani, ale nynije neaktivni
Nabijeci stanice
Barva Popis

Blikajici zelena

Robot je zaparkovany v nabijeci zakladné.

Konstantni

. Robot neni v nabijeci stanici.
zelena
Konstantni
. . Porucha nabijeci stanice
cervena
Nesviti Chybi napajeni
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3 Instalace

3.1 Priprava

Pred instalaci si prectéte bezpecnostni pokyny a pochopte je.

Pouzivejte originalni dily a montazni material.

Nacrtnéte si travnik avyznacte prekazky. To usnadni zkoumani, kam umistit nabijeci stanici a
nastaveni virtualnich obvodd.

Pred pouzitim robota posekejte travnik na vysku max. 10 cm.

3.2 Vybér umisténi nabijeci stanice

Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch.
Nabijeci stanici neinstalujte na rohu budovy ve tvaru L'-nebo na uzke cesté mezi dvéma konstrukcemi.
Nabijeci plocha (1x 1 m pred nabijeci stanici) by méla byt bez prekazek nebo jinych predmétl.

Zakladni deska nabijeci stanice nesmi byt ochnuta ani naklonéna.

Nabijeci stanici umistéte tak, aby smérovala k travniku.

-14 -
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Pokud je nabijeci stanice umisténa mimo travnik, vytvorte propojovaci cestupro pfipojeni
k travniku.

=,

WY
N\t
I

POZNAMKA
@ Pokud je nabijeci stanice instalovana na betonovéem povrchu, zajistéte ji pomoci rozpérnych

Sroubd.

-15-




3.3 Instalace

3.3.1 Instalace modulu LiDAR

1. Sejméte kryt.

2. Konektory modulu LiDAR pfipojte tak, aby odpovidaly pfislusnym tfem konektorlm barvou i tvarem.

Kabely vhodné usporadejte, poté zajistéte modul LiDAR na misté a utahnéte Srouby pomoci

Sestihranného sroubovaku.

4. Odlepte nélepku.

. ’-'_’,:,’:._.,I,
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3.3.2 Instalace nabijeci stanice

1. Sestavte nabijeci stanici.

2. Vyberte oteviené misto pro instalaci

8mm (0.3in)

o . vy . . ,x;’:'r 5 /
nabijeci stanice a ujistéte se, ze je plocha TR

pred ni bez prekazek.

3. Nabijeci stanici zajistéte na misté pomoci

4 kolikd a imbusového Klice.

4. Kabel (ten del$i) nabijeci stanice

pripojte k napajecimu zdroji nabijeci

stanice.

5. Napajeci zdroj nabijeci stanice zapojte

do zasuvky.
.. L. o e EE
6. Robot nezapinejte, ale umistéte robota '
manualné na nabijeci stanici a zacnéte /
e ol

nabijet. Robot se sam aktivuje.

®

DULEZITE
PRO AKTIVACI ROBOTA JEJ MANUALNE UMISTETE DO NABIJECI STANICE.

-17 -




4 0Obsluha

POZNAMKA
@ Obrazky jsou pouze orientaéni.

4.1 Priprava

® Pred pouzitim si prectéte bezpecnostni pokyny a porozuméjte jim.
e Nabijeci stanice je spravné nainstalovana.
e Ujistéte se, Zze je robot jiz napojen k nabijeci stanici.

® Ujistéte se, Ze mate stabilni sit a udrzujte telefon s pfipojenim Bluetooth zapnuty.

4.2 Stazeniaplikace Mammotion

Robot je navrzen pro praci s aplikaci Mammotion. Bezplatnou aplikaci Mammotion si nejprve stahnéte.
NiZze mUzete naskenovat QR kdd a ziskat ji zdarma z obchodd s aplikacemi pro Android nebo Apple, nebo

v téchto obchodech aplikaci Mammotion vyhledat.

Po instalaci aplikace se zaregistrujte a prihlaste. Béhem pouzivani vas aplikace mdze v pfipadé potieby
pozadat opfistup kpfipojeni Bluetooth, poloze amistni siti. Kzajisténi optimalniho pouzivani
doporucujeme vyse uvedeny pristup povolit. Vice informaci naleznete v nasi smlouvé o ochrané osobnich
Udajl. Prejdéte do aplikace Mammotion > Profil> O aplikaci Mammotion > Smlouva o ochrané osobnich

Udajl. Pokud se chcete prihlasit pomoci U¢tu tieti strany, pokradujte na pfihlagovaci strance klepnutim na

-~ ’
tlagitko & nebo ' Aplikace Mammotion nyni podporuje pfihlaSovani pomoci U¢td Google a Apple.

-18 -




4.3 Pridani vasi sekacky

POZNAMKA

@ ® Ujistéte se, Ze je vzdalenost mezi telefonem a robotem mensinez 3 m.

e Pokud pouzivate mobilni data 4G, mUzete nastaveni sité Wi-Fi pfeskocit. Pro optimalni vykon

je vhodne take navazat pripojeni k siti Wi-Fi.

4.3.1 Pridani zafizeni

1. Kliknutim na + pridejte svého robota.

2. \Vyberte moznost Pfidat.

3. Prfinastavovani zafizeni postupujte podle pokyn( na obrazovce.

4. Pro uspésné pripojenizafizeni a nastaveni sité postupujte podle pokyn( na obrazovce.

5. Proaktivaciintegrované SIM karty postupujte podle pokyn( na obrazovce.

)
o
Add

- )
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4.4 Aktivace karty SIM

Pokud jste kartu SIM béhem procesu vazani zafizeni neaktivovali, mizete tak ucinit klepnutim na stavovy
radek na domovske strance:

1. Na domovske strance klepnéte na stavovy radek.

2. Klepnéte na tlacitko Stav 4G.

3. Klepnéte na moznost Aktivovat a pocCkejte na uspeésné dokonceni aktivace.

Lo — Y =)

4 =~
ros() [0

&

Activate

U

- A 5 J

45 Aktualizace firmware

Pro optimalni zaZitek se ujistéte, Ze je vas robot aktualizovan na nejnovéjsi verzi firmware.

> Postup aktualizace firmware 4
Device (o,\
1. Prejdéte k nabidce Nastaveni > Device information =
Informace o zarizeni > Verze robota a @

aktualizujte firmware.

2. Zajistéte, aby byl robot pfipojen ke stabilni
siti.

Béhem aktualizace se vyhnéte ukonCovani aplikace,

provadeénijinych operaci nebo vypnuti robota. \

-20-



4.6 Vytvoreni mapy
4.6.1 Mapovani pracovni oblasti
Pfed mapovanim

Pred mapovanim je dllezité si uvédomit klicové aspekty.
® /travniku odstrante necistoty, hromady listi, hracky, draty, kameny a jiné prekazky. Ujistéte se, Zze na

travniku nejsou Zzadné déti ani zvirata.

."ﬁ\){
R
W
Y e

./ )W

%

e Vykon modulu LiDAR mdze byt zhorSen silnym destém, mlhou nebo hustym prachem. NepouZivejte
robota v extrémnich povétrnostnich podminkach.

e Ztravniku odstrarite vsechny reflexni povrchy (napf. zrcadla asklo), protoZze mohou rusit signaly

modulu LiDAR.

-21-



Mapovani vaseho travniku

1. Ujistéte se, Ze je robot zapnuty aZe mate v telefonu zapnuté pfipojeni Bluetooth. Vas telefon se

automaticky pfipoji k robotu pomoci pfipojeni Bluetooth.

( — )
2. Zacnéte klepnutim na moznost Vytvorit mapu.
Creal;-_\a map
M
p—
v N

3. Budete vyzvani ke kalibraci nabijeci stanice.
4, Ujistéte se, Ze je robot dokovan v nabijeci c

stanici.
5. Zacnéte klepnutim na moznost Start. Robot se Bt

P N\ @ J
automaticky odpoji od doku a otaci se U
0 360 stupnid, aby dosahl presnéjsiho zjistovani i i '—* o
= Ne=¢e

polohy. N
6. Po dokoncenizpracovani navedte robota do

spravného pocatecniho bodu obvodu a spustte

mapovani.

® Pohybrobota dopfedu nebo dozadu lze ; jk

. S . * ="
ovladat pomoci virtualniho joysticku - :

nahoru nebo dold.
® Pohybem virtualniho joysticku « » doleva
nebo doprava otocite robota doleva nebo

doprava.
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Method 1 Method 2

7. Pokracujte vybérem moznosti Ruéni mapovani

nebO AUtomatiCké mapova’ni. m Manual Mapping @ Auto Mapping

Rué&ni mapovani

1. Pred spusténim robot provede 360stupnové

skenovani, aby zkontroloval, zda je prostredi

vhodné pro provoz LiDARu.

2. Proces skenovani zahgjite klepnutim na

moznost Start.

3. Vedte robota po obvodu. Abyste udrzeli

stabilni pfipojeni Bluetooth, udrzujte telefon

B f @

ve vzdalenosti 1,5 metru od robota. /i -
<Y it
a) Pokud se obvod/hranice setka s pekazkou, jako L wTTTE

je sténa, plot, pikop nebo nerovna cesta, udrzujte
pii vedeni robota vzdalenost nejméné 15 cm od
obvodu/hranice.

15 ¢m (6 in)
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b) Pokud obvod/hranice splfuje rovnou a
vyrovnanou drahu, doporucujeme vést robota po
draze pro efektivnéjsi seceni napf. betonovy lem
zamkové dlazby

Klepnutim na moznost Zrusit vymazete vSechna

neulozena data a v pfipadé potreby provedete

premapovani béhem procesu mapovani.

5. Klepnutim na moznost UloZit ovladejte robota

zpét

mapovani.

do pocatecniho bodu a dokoncete

Automatické mapovani

R
d

Tips

= =,

Discard & Save

®

POZNAMKA

Pred zahajenim automatického mapovani odstrarite vSechny prekazky.

Telefon udrzujte aktivni a nepfepinejte na jine aplikace.

Béhem procesu mapovani sledujte robota.

Mezi robotem a telefonem zajistéte neprerusované spojeni Bluetooth.

Automatické mapovani nepouzivejte v prostredi se schody, srazy, rybniky, bazénem nebo

podobnymi prekazkami.
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Funkce automatického mapovani pouziva k detekci
fyzického obvodu travniku kameru robota sAl
sledovanim. Kdyz kamera identifikuje volny obvod,
aktivuje se funkce Automatické mapovani, ktera
robotovi umozni autonomné mapovat obvod
travniku.

Tuto funkci spustite klepnutim na moznost

Automatické mapovani.

Pokud robot nefunguje spravné, klepnéte na tlacitko
Stop apoté jej rucné ovladejte, abyste mohli

pokraCovat v mapovani.

/
L s

POZNAMKA

nebo zakazané zény (no-go zény).

e Pfi mapovani systém odhadne oblast. Ujistéte se, Ze oblast neni vétsi nez horni limit
@ (vice informaci viz ¢ast Technické idaje), jinak se mapovani pracovni oblasti nezdafi.

e Pokud je jiz vytvorfena nova oblast, nejprve vyvedte robota z jiz ulozené pracovnioblasti

-25-




4.6.2 Mapovani zakazané zony (no-go zény)

Zakazané zoény jsou vytvoreny pro bazény, kvétinové zahony, stromy, koreny, prikopy a dalsi prekazky

na travniku. Robot uvnitr téchto uréenych oblasti nebude sekat.

( A

1. Nastrance Mapa klepnéte na moznost Vytvorit > @D

Zakazana zéna (no-go zéna)

" )
=
2. Vedte robota po obvodu/hranici zakazané zény a poté
klepnutim na moznost > spustte mapovani.
- — é‘nﬁ y,

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

3. Ovladejte robota po obvodu zakazané zony

azpét do pocatecniho bodu, ¢imz mapovani
zakazané zony dokoncite.

Tips

4, Nastaveni dokoncite klepnutim na moznost

Ulozit.

Discard B3 Save
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4.6.3 Mapovani propojovaci cesty

Propojovaci cesta je uréen k propojeni rliznych oblasti nebo k propojeni oblasti a nabijeci stanice.

1. Nastrance Mapa klepnéte na moznost Vytvorit > i'\
Propojovaci cesta P A U @
\ J
4 )
2
2. Navedte robota do pracovni oblasti. Klepnutim |
na moznost ® spustite mapovani.

3. Rucné vyvedte robota z pracovni oblasti do jiné

pracovni oblasti nebo k nabijeci stanici. S

POZNAMKA .

@ e Propjovaci cestaby méla byt

SirSinez1m. |
e Propojovaci cestaby neméla - O

vykazovat vyrazné nerovnosti.

Tips
4. Nastaveni dokoncite klepnutim na moznost I -
Discard
UloZit. 5 'l
Discard Save

- 4
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4.6.4 Uprava mapy

Pi'ejmenovani oblasti

Aplikace Mammotion umozZiuje vytvorit vice oblasti. Pro snadnou spravu mizete oblast pfejmenovat.

1. Klepnéte na moznost Upravit >eeea oteviete

vyskakovaci okno.

4

™\

dm

2. Klepnutim na moznost Pfejmenovat nastavte

nazev oblasti.

Map Editing \

Areal w @ Rename
m m

O y

Odstraneéni oblasti/zakazané zény/
propojovaci cesty

Chcete-li odstranit oblast, zakdzanou zénu nebo
propojovaci cestu, klepnéte na moznost Upravit
> 1], Odstranénim oblasti také odstranite véechny

polozky v ni.

Vice pracovnich oblasti s prekryvanim

Pokud mate nékolik travnikd, které se prekryvaji,
bude sdilena ¢ast prifrazena k pracovni oblasti,
ktera byla vytvorena jako prvni. Pro dvé pracovni
oblasti s prekryvajicimi se ¢astmi neni nutna

zadna propojovaci cesta.
-28-
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4.7 Seceni
4.7.1 Priprava

e Pokud dojde k neo¢ekavanym problémdm, stisknéte tlacitko STOP a robota zajistéte. Tlacitko STOP
ma ze vSech prikazl nejvyssi prioritu.

® Pokud je snimac zdvihu aktivovan, robot se zastavi. Chcete-li ho odemknout, stisknéte tlaCitko Trava
a poté tla¢itko START.

e Pracovnioblast sekejte nejvyse jednou denné, protoze to mize byt Skodlivé pro vas travnik.

e Pred seCenim se ujistéte, Ze je robot na nabijeci stanici nebo v pracovni oblasti. Pokud ne, ru¢né

presunte nebo navedte robota do nabijeci stanice nebo pracovni oblasti.

) 9

= o, i . ¥ i T
K R A |
e L L
@) ==\ @)}""5 L= f Loy
= =/ L= B S S
L o

=
f]

e Zajistéte vytvoreni propojovaci cesty mezi pracovnimi oblastmi nebo mezi pracovni oblasti a

nabijeci stanici. Bez néj se robot nebude moci automaticky vratit k nabijeni, kdyz je baterie

R Y T

——w\

wes | | - . o
ey
L s p ] \
| i \
| | (@) == A

vybita.
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4.7.2 Zahajeni sekani

Pokud nechcete nastavovat parametry, staCi na

domovské strance klepnout na moznost

>

a rychle zahgjit sekani.

Pokud pred praci davate prednost prizpUsobeni

nastaveni:

1.

Klepnutim na obrazek robota vstoupite na
stranku Mapy.

Klepnutim na tlacitko Sekat > pfejdete na
stranku ukolu.

Vyberte oblast, kterou chcete sekat.

Klepnutim na moznost @ nakonfigurujete
parametry.

Klepnutim na moznost Ulezit nastaveni
pouzijete.

Klepnutim na moznost Start zahajite sekani
nebo klepnutim na moznost Ulozit vytvofite

rozvrh ukold.

-30-
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Nastaveni tkoll

Frekvence

Zde mUzete nastavit pracovni frekvenci.

< Nyni - robot zahaji praci okamzité po konfiguraci.

<~ Tydné - robot bude opakovat ukol kazdy tyden na zakladé vaSich preferenci.

< Periodicita - uvedte dny pracovniho klidu. Pokud napfiklad zadate 3 dny, robot bude podle vasich

nastaveni pracovat jednou za 4 dny.
VySka seceni
Vysku seéeni mlZete nastavit pomoci aplikace.
Rychlost Ukolu
Zde mUzete nastavit pracovni rychlost robota.
Uhel drahy sekani (°)

e Optimalni

Jako smér 0 stupid zvolte nejucinnéjsicestu doporu¢enou algoritmem.

{, J | _ e T LN -
;; X “I"“. ;‘: [" T e “'
. ( :""‘. // / )

e

Pred nastavenim Po nastaveni

( B'“; (/ — ?ﬁ

e Nahodné
Smeér sekani se zméni s kazdym zahajenim noveé ulohy robota.
e PrizpUsobit

Rozsah Ghlu nastaveni je 0 az 180°.
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Rezim drahy sekani

e Pouzeobvod

Robot posekatravu pouze po obvodu.

e Jednoducha mfizka(zig zag)

Robot bude sekat v rovnych a jednoduchych

radach.

e Sachovnicova mfizka
Robot bude pracovat v rovnych fadach jak

vodorovné, tak svisle.

e Adaptivni jednoducha mrizka
Pracovni oblast bude pro vétsi efektivitu
rozdélena do zén a secené probiha po délce

oblasti.
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Seceniobvodu

Pokud je tato moZnost povolena, bude robot pracovat po obvodu. Pokud je tato moznost zakazana, robot se

vyhne praci na obvodu.

ReZim detekce prekazek

< Vypnuto N 5

Robot se pokusi dostat na vSechna mista i

vybrany ch oblasti. Narazi H na pfekazku, jemné

do miaraza pak projede kolem; zajistitak CistsSi N

pruh kolem zdi a prekazek.

DA%

, A% P
<~ Standardni

Robot se proaktivné vyhne prekazkam, aby _ T >

zabranil kolizim; snizi tak $kody a zlepsi e T 5

efektivitu.
< Citlivy -
Robot se proaktivné vyhne  prekazkam
a oblastem bez travy; snizi tak nebezpeci padu i >
nebo opusténi travniku. Mize vSak vynechat » T o

néktera sucha mista ata by mohla blokovat

cestu zpét.
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Seceni zakazané zony (no-go zény)

Pri povoleni robot poseka zakazanou zdénu po

obvodu dvou kruhd.

Poradi drahy

e Nejprve mrizka

Robot za¢ne od vnitfni mFizky.

e Nejprve obvod
Robot zaéne sekat od obvodu.

Zahdjit praci od urcitého procenta

Robot zaCne pracovat od nastaveného procenta.
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4.8 Rozvrh uloh

Pomoci funkce Rozvrh mizete nastavit pravidelnou Glohu a robot automaticky provede svou praci podle

vaseho nastaveni.

4.8.1 Nastavenirozvrhu

1. Klepnutim na Pfidat na domovské strance nebo

klepnutim na Ulohy na strance Mapa vstoupite 4 — N\
na stranku Uloha. :
2. Vyberte oblast, kterou chcete sekat.
3. Klepnutim na moznost @ nakonfigurujete
parametry.

4, Klepnutim na moznost Ulozit nastaveni

=+
[=9

pouzijete.

&

5. Klepnutim na moznost Start zahajite praci nebo \_ )

klepnutim na moznost UloZit vytvorite rozvrh

uloh.

POZNAMKA
@ e Pridanirozvrhu uloh je docasné zakazano, kdyz robot pracuje.

® Po vytvoreni pracovni oblasti Ize nastavit plan.

e Podrobnosti o parametrech naleznete v ¢asti Nastaveni ukold.

4.8.2 Uprava rozvrhu

Na strance Mapa klepnéte na moznost Ulohy pro pfistup k seznamu rozvrhl. Klepnutim na moznost "'
na nastavenem rozvrhu otevrete rozbalovaci nabidku.

e Povolit - prepnutim tla¢itka “*~ na vypnuto v pfipadé potreby plan deaktivujete.

e Piejmenovat - klepnutim zménite nazev planu.

e Upravit - klepnutim zménite rozvrh.
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e Spustit nyni - klepnutim tento rozvrh okamzité spustite.

e Kopirovat - klepnutim vytvorite novy plan se stejnymi nastavenimi pfi zachovani plvodniho planu
a poté vyberte plan, ktery chcete upravit.

e (Qdstranit - klepnutim odstranite plan.

Pokud se objevi vykricnik , Znamena to, Ze plan uloh nelze kvdli chybam provést. Klepnutim na

vykricnik zobrazite dalSi podrobnosti.

M— )

Tasks Enable )\

Task1 Rename

M Edit
@ Run now
Copy

Delete

& 4

4.9 Manualni seceni

Pokud davate prednost manualnimu seceni travniku, je pro vas k dispozici funkce ru¢niho seceni. Aby
byla zajisténa vase bezpecnost, pouzivejte opatrné funkci Manualni seceni a dodrzujte nasledujici:

e Tuto funkci neni povoleno pouzivat nezletilym osobam;

e Abyste zabranili nehodam, vzdy dohliZejte na své déti, domdaci mazlicky a dllezité véci;

e Abyste predesli zranéni, budte pfi pouzivani funkce rucni sekacky mimoradné opatrni.

e Pri manualnim seceni jste plné zodpovédni za provoz sekacky Vy.

4.9.1 Aktivace manualniho seceni

1. Klepnutim na obrazek robota vstoupite na stranku Mapa.
2. Na strance Mapa vyberte moznost Manualni/Ruéni.

3. Klepnéte na moznost Manualni/rucni seceni a pretazenim tlacitka doprava spustte zaci
kotouc.

4. Pohybujte robotem dopredu/dozadu nebo otacejte doleva/doprava, abyste mohli zacit
manualné sekat.
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Mow Manual Tasks Map

_ @ g S - {\’}j y

POZNAMKA
@ e 7acikotoué se po 5 sekundach neginnosti automaticky zastavi.

e Pretazenim doprava podle pokynU aplikace spustite Zaci kotou¢ po kazdé zastavce.

4.10 Aktivace rezimu FPV

Rezim FPV (rezim zobrazeni z pohledu prvni osoby) poskytuje pohlcujici zpdsob, jak ovladat a sledovat
robota. Aktivaci tohoto rezimu bude palubni kamera robota streamovat Zivé video, coZz vam umozni vidét
pfimo z pohledu robota a Iépe ho ovladdat a navigovat jej.

Rezim FPV miZe navic pfeménit vaseho robota na mobilni bezpeénostni kameru, kterd poskytuje video
sledovani v realném ¢ase a umoznuje vam na dalku sledovat rdzna mista z pohledu robota.

» Postup aktivace rezimu FPV

rrrrrr

e KdyzZ robot pracuje, klepnéte na pracovni strance na

ikonu FPV. @)

Working

11 Pause

g J
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e Na strance Manalni seceni klepnéte na ikonu
FPV.

e Na strance Mapa klepnéte na ikonu FPV.

)

4.11 Zobrazeni stavu

Klepnutim na stavovy fadek zobrazite stav zarizeni.

M — 0 [ —

&

:::::

\_ /. J
Ikona Nazev Popis
* Bluetooth Oznacuje signal pfipojeni Bluetooth.
/"-? Pripojeni k siti Wi-Fi Oznacuje silu signalu pripojene sité Wi-Fi.
il Pfipojeni 4G 0znacuje silu mobilniho signalu.
Dm”% Urover baterie Oznacuje zbyvajici uroven nabiti baterie.
) pos Stav polohovani Oznacuje stav polohovani.
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e Stav polohovani zobrazuje silu zjistovani polohy modulu LiDAR.
<~ Dobry - dobry stav polohovani.

<~ Zadny - Zadny stav zjistovani polohy.

4.12 Nastaveni

Klepnéte na moznost Oa prejdete na stranku Nastaveni.

P

Device

>0

Settings

4.12.1 Nastaveni zarizeni

e [nformace o zafizeni

< Nazev zafizeni - zménte nazev robota.

<~ Sprava sdileni - klepnutim zobrazite historii sdileni a sdilite zafizeni s rodinou.

<~ Verzerobota - kontrola verze firmwaru robota.

< Historie verzi firmwaru - zobrazuje protokol aktualizaci a zmén provedenych ve firmwaru zafizeni.

< Nastaveni sité - nastaveni sité robota.

<> Nahrat protokoly - klepnutim odeslete své problémy a protokoly spole¢nosti Mammotion k zacileni.
MUzZete pfipojit maximalné 5 obrazku a 1video.

<~ Obnoveni tovarniho nastaveni - klepnutim provedete obnoveni tovarniho nastaveni. VSechny

protokoly a hesla Wi-Fi budou smazany.
<> Udrzba - zobrazuje informace o celkovém po&tu najetych kilometr(, dobé seéeni, cyklu baterie

a dobé aktivace.
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Odebrat robota—- klepnutim zrusite pfipojeni aktualniho robota. Robot mdze byt propojen pouze
s jednim Gétem a nemUze byt provozovan, dokud neni pfipojen k Gétu. Pokud chcete prevést
vlastnictvi robota, je tfeba pred pokracovanim odebrat robota z uctu.

Nastaveni sité - nastaveni sité robota.

Zaznam ulohy - zobrazuje historické ulohy, které byly dokonceny a nedokonceny.

Nahréat protokoly - klepnutim odeSlete své problémy a protokoly spole¢nosti Mammotion k zacileni.

MUZete pfipojit maximalné 5 obrazki a 1video.

4.12.2 Nastaveni robota

Zadné sekani v destivych dnech - kdy? tuto funkci povolite, robot nebude sekat, pokud bude prset.
Rezim bezpeény pro volné Zijici ZivoCichy - prizplsobeny tak, aby v noci minimalizoval riziko pro volné
Zijici zivocCichy.

Boc¢ni LED - klepnutim zapnete/vypnete bo¢ni kontrolku robota.

Automatické osvétleni - pokud je zapnuto, dopliikové svétlo robota se automaticky aktivuje pfi
slabych okolnich svételnych podminkach.

Obdobi bez prace - klepnutim nastavite obdobi bez prace.

Odstranit mapu - klepnutim odstranite stavajici mapu.

Pfemistit nabijeci stanici - klepnutim pfemistite nabijeci stanici. DalSi informace viz ¢ast Premistit
nabijeci stanici.

Nastaveni hlasu - klepnutim pfepinate mezi muzskym a Zzenskym hlasem.
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Rezim bezpeény pro volné Zijici zvifata

Rychlost no¢ni bezpe€nosti

Je-li funkce povolena, je maximalni rychlost robota

v automatickém rezimu v noci omezena na méné

nez 0,3 m/s.

Zadné ulohy v noci

Je-li funkce povolena, robot nebude v noci provadét

Zzadné ulohy. Aktivni ulohy se také pozastavi a robot

se vrati do nabijeci stanice. ‘

Premistit nabijeci stanici

@ POZNAMKA
Funkci Pfemistit nabijeci stanici pouzijte béhem nabijeni robota.

Obecné plati, ze nabijeci stanice by méla byt pfemisténa, pokud:

Nabijeci stanice je pfesunuta.
Nabijeci stanice je vyménéna.
Dokovaci draha ma vyrazny sklon.

Proces dobijeni trvale selhava.
Nainstalujte nabijeci stanici na spravné misto.

Umistéte robota na nabijeci stanici a ujistéte se, ze je stav polohovani v
poradku.

Vyberte moznost © Nastaveni> Premistit nabijeci stanici.
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4.12.3 Dobijeni - navrat do nabijeci stanice

®

POZNAMKA
Pri pouziti funkce dobijeni - navrat do nabijeci stanice, musi byt robot v pracovni oblasti.

Postup provedeni dobijeni

» Klepnéte na L2 na strance s mapou v aplikaci Mammotion, nebo

» Stisknéte tlacitko ﬁ na robotovi a poté stisknutim tlacitka navedte robota k nabijeci stanici.

4.13 Servisni stranka

( O \
Service
©
Support

\ l}e..vice S?;'ice He /

Napovéda - klepnutim ziskéate pristup k naSemu
zakaznickému servisu.

Obchod - klepnutim pfejdete do ndkupniho centra spole¢nosti
Mammotion.

Akademie - klepnutim ziskate pristup k pokyn{m pro
uzivatele.

Vyukova videa - klepnutim ziskate pristup k vyukovym videim.
Navod k obsluze - klepnutim oteviete navod k obsluze.

Zimni tdrzba - klepnutim zobrazite podrobnosti o zimni
udrzbé.

Casto kladené dotazy - zobrazuje béné otazky a odpovédi.

0 nas - klepnutim zobrazite dalSi informace o spole¢nosti

Mammotion.
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414 Profil

e Sprava a sdileni zafizeni - klepnutim sdilejte sva
zarizeni.

e Najit mé zafizeni - klepnutim sledujte své
zarizeni.

e Alexa - klepnutim propojite sv{j ucet Alexa.

® (Google Home - klepnutim propojite sv§j ucet
aplikace Google Home.

e Privodce - pfepnutim na zapnuto/vypnuto
zobrazite/skryjete privodce.

® Jazyk - prepnuti jazyka.

e Nahrat protokoly - odeslete své problemy
a protokoly spole¢nosti Mammotion k zacileni.

e (O spole¢nosti Mammotion - klepnutim zobrazite
verzi aplikace, uzivatelskou smlouvu a smlouvu

o ochrané osobnich udaja.

4.14.1 Sdilejte své zafizeni

o

My Device

Connect to Other Platforms

Guide

\ Dev'rc.e Service Me

[I]/

Sdileni zafizeni umoznuje prijemci ovladat a pristupovat k informacim o zafizeni, ale nemUze je dale sdilet

ani pouzivat funkci proti kradezi.

1. Prejdéte na stranku Ja a klepnéte na
moznost Sprava a sdileni zafizeni.

2. \Vyberte své vlastni zafizeni, které chcete
sdilet.

3. Klepnéte na moznost Sdilet slidmi a

pokracujte.

My Device

Connect to Other Platforms

Guide

—_— ca

Device Management and Sharing (-\:

=7

( — \
LY
Device Management ]

Luba-xx0000

' gmm >

&

y- —

Share with People

&

\
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4, Vyberte moznost Sdilet pomoci u€tu nebo
Sdilet pomoci QR kddu a sdilejte své zarfizeni.
e Sdilet pomoci uctu
a. Klepnéte na moznost Sdilet pomoci
T8

b. Zadejte Cislo uctu, ktery chcete

sdilet, a klepnéte na moznost Sdilet.

c. Vaplikaci Mammotion  pfijemce
klepnéte ve vyskakovacim okné na
moznost Souhlasim.

e Sdilet pomoci QR kédu ' - ‘

a. Klepnéte na moznost Sdilet pomoci
OR kédu a zobrazi se kod.

b. Pomoci aplikace Mammotion

pfijemce naskenujte QR koéd ave

Sh URd(\
vyskakovacim okné klepnéte na {D

moznost Souhlasim.
4.14.2 Zastaveni sdileni zarizeni

Pro vlastnika

— N\ — \( —

=t iy
= Device Management  —;

Luba-xx0000

1. Prejdéte na stranku Ja a klepnéte na moznost My Device + o »

Device Management and Sharing [
r\!‘h Sharing Management

Connect to Other Platforms

Sprava a sdileni zafizeni.

2. \Vyberte zafizeni, ktere jste sdileli.

3. Pokracujte klepnutim na moznost Sprava

sdileni. 8 2 2)0 J

-44 -



Vyberte pfislusnou historii sdileni a klepnéte
na moznost Odstranit.
Potvrdit zrusite

Klepnutim na moznost

pfijemci pfistup k zafizeni.

Pro pfijemce

Prejdéte na stranku Ja a klepnéte na moznost
Spréava a sdileni zafizeni.

Vyberte zafizeni, které s vami bylo sdileno.

Klepnéte na moznost Odstranit.

Klepnutim na moznost Potvrdit zafizeni

prestanete pouzivat. Tato akce nebude mit vliv

na data vlastnika.
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4.14.3 Naijit mé zafizeni
/Ts

My Device

Find My Device @

V pripadé, Ze vas robot, ktery byl propojen s aplikaci “‘{rﬂ

Mammotion, chybi, pfejdéte na stranku Ja > Najit mé

Guide

zarfizeni a sledujte své zafrizeni.

Klepnutim na zafizeni pfejdete na dalsi stranku, kde

o v . . . . 14 — \ /ﬁ
muzete povolit/zakazat oznameni o poloze a -

zaznamnik polohy.

® (Oznamenio poloze - pokud je robot vice nez

50 metr( od pracovni oblasti, obdrZite po o =

Location Notifications n

Device

povoleni funkce oznameni push.

Location Recorder

g >

® Zaznamnik polohy - zaznamenavejte po

povoleni funkce historii polohy robota.

4.14.4 Propojeni vaseho uctu Alexa

POZNAMKA
e Pred zahgjenim prace pomoci hlasoveho ovladani je nutné prfedem vytvofit alespon jednu
@ ulohu.

e V pripadech, kdy jsou se stejnym uétem Mammotion propojeny vice nez 2 sady robotd, bude
hlasovy pfikaz ve vychozim nastaveni cilen na naposledy propojeneho robota.

® Robot nyni podporuje hlasoveé prikazy v angli¢tingé, némciné a francouzsting.
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4 e )

1. Prejdéte na stranku Profil aklepnéte na £3
moznost Alexa.
My Device
2. Pokracujte vybérem moznosti LUBA 2 (robot
Mammotion). Connect to Other Platforms
Alexa A
3. Klepnutim na moznost Propojit asistenta Alexa @
pfejdéte na stranku autorizace. e
4. Nakonec operaci dokoncete klepnutim na
moznost Propojit. \_ Device s § J

Jakmile je propojeni Uspésné, mizete robota ovladat hlasovymi prikazy. Zde je nékolik prikladd pro
spusténi, pozastaveni, zastaveni, dobiti a kontrolu stavu:

Zahajeni prace

- Alexo, pozadej robota Mammotion, aby zacal pracovat

- Alexo, pozadejte robota Mammotion, aby spustil Ulohu xx (xx znamena nazev ulohy, kterou jste nastavili)
Pozastaveni prace

- Alexo, pozadej robota Mammotion, aby se zastavil

- Alexo, pozadej robota Mammotion, aby pockal

Pokragovani v praci

- Alexo, pozadej robota Mammotion, aby pokracoval

Zastaveni prace

- Alexo, pozadej robota Mammotion, aby pfestal pracovat

Navrat do nabijeci stanice

- Alexo, pozadej robota Mammotion, aby se dobil

- Alexo, pozadej robota Mammotion, at jde domU

Kontrola stavu

- Alexo, zeptej se Mammotion robota na stav
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4.14.5 Propojeni vaseho uctu aplikace Google Home

POZNAMKA
@ ® Pred zahajenim prace pomoci hlasového ovladani je nutné pfedem vytvofit alespon jednu

ulohu.

® Robot nyni podporuje hlasoveé prikazy v angli¢tiné, némciné a francouzstiné.

—=n

1. Prejdéte na stranku Profil a klepnéte na moznost Hy Pevice

Google Home.
Connect to Other Platforms

2. Klepnutim na moznost Propojit Google Home

Google Home A

pfejdéte na stranku opravneéni. Guide

3. Prodokonceninastaveni postupujte podle pokyn(.

\ Device Service Me /

Po uspésném propojeni miZete robota ovladat pomoci hlasovych pfikazd; zkuste nasledujici prikazy:
Zahdjeni prace
- Ahoj Google, za¢ni sekat Zastaveni prace

. , , - Ahoj Google, pfestarn sekat
- Ahoj Google, spust nyni robota LUBA

. . - Ahoj Google, zastav robota LUBA
- Ahoj Google, nech robota LUBA béZet

. L - Ahoj Google, nech robota LUBA zastavit
- Ahoj Google, rozbéhni robota LUBA

. - Ahoj Google, zastav robota LUBA
Pozastaveni prace

. 49 i Dobijeni robota LUBA
- Ahoj Google, pozastav seceni

. 4 - Ahoj Google, zadokuj robota LUBA
- Ahoj Google, pozastav ted robota LUBA

. , ) - Ahoj Google, nech robota LUBA jit dom(
- Ahoj Google, at se robot LUBA pozastavi

) - Ahoj Google, at se robot LUBA vrati dom(
- Ahoj Google, pozastav robota LUBA

. - Kontrola stavu
Pokragovani v praci

- 1 1 2
~ Ahoj Google, pokraduj v segeni Ahoj Google, je robot LUBA v chodu?
- Ahoj Google, at robot LUBA pokracuje

- Ahoj Google, nech robota LUBA
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b Udrsba

Pro udrZeni optimalniho vykonu seceni a prodlouzeni Zivotnosti vaseho robota je dulezité dle
spole¢nosti Mammotion kazdy tyden provadét pravidelné kontroly a idrzbu. Z dlivodi bezpecnosti
a efektivity vzdy noste ochranny odév, jako jsou kalhoty a pracovni obuv; béhem udrzby nenoste

oteviené sandaly ani nechodte naboso.

5.1 Cisténi

VAROVANI
e Pred zahajenim jakychkoli Cisticich praci se ujistéte, ze je robot zcela vypnuty a

vyjméte z robota klic.
e Pred otoc¢enim robota koly vzh(iru robota vzdy vypnéte.

e Priotaceni robota koly vzhiru s nim zachazejte opatrné, aby nedoslo k poskozeni
modulu LiDAR.

5.1.1 Cisténi robota

Kryt

K cisténi krytu robota pouzijte mékky kartac nebo vihky hadrik. Nepouzivejte alkohol, benzin, aceton
ani jina korozivni nebo tékava rozpoustédla, protoze mohou poskodit vzhled robota a jeho vnitfni

soucasti.
Podvozek

Pri ¢isténi podvozku a Zacich kotouél pouzivejte ochranné rukavice. K odstranéni necistot pouzijte
kartac¢ nebo plastovou Skrabku. Zkontrolujte poskozeni noz(l a ujistéte se, Ze se nozZe a Zaci kotouce
mohou volné otacet. K &isténi podvozku NEPOUZIVEJTE ostré predméty. Nikdy nestfikejte na

podvozek robota vodu.
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Predni kola (vSesmérova kola)

Predni koleCka Cistéte kartacem nebo vlhkym hadrikem. Odstrante pripadné blato. Pokud jsou

koleCka silné opotrebovana, vyménte je.

Zadni kola

Pokud jsou zadni kola pfilis Spinava, pravidelné je Cistéte kartacem nebo vlhkym hadrikem.

Modul LiDAR

Modul LiDAR a kameru s Al sledovanim otirejte hadrikem z mikrovlakna, abyste odstranili veSkeré

necistoty nebo Smouhy. Udrzovani optiky v Cistoté je pro optimalni vykon nezbytné.
Zadni cast

Zadni nabijeci kontakty a infraCerveny prijimac pravidelné Cistéte hadfikem, abyste odstranili
posekanou travu a necistoty. Udrzovani téchto dild v Cistoté zajiStuje spravné nabijeni a zabranuje
porucham nabijeni. Zabrarite, aby se ke kontaktim dostali sliméaci, ktefi mohou kontakty nenavratné

poskodit.

5.1.2 Cisténi nabijeci stanice

K ¢isténi infracerveného vysilace a nabijecich kontakt( pouzivejte jemny kartac¢ a suchy hadrik.

5.2 Udrzba zacich nozl a motoru

VAROVANI
e Prikontrole, Cisténi nebo vyméneé zaciho kotouce vzdy pouzivejte ochranné rukavice.

e K utahovéni nebo uvolfiovani Zaciho kotou¢e NEPOUZIVEJTE elektricky Sroubovak.
& Vzdy pouzivejte spravné srouby a originalni noze schvalené spolecnosti Mammotion.
e VsSechny Zaci noze a jejich Srouby vymeénujte soucasné, abyste zajistili Zaci systém
bezpecny a ucinny.

K Srouby NEPOUZIVEJTE opakované, mohlo by dojit k vdZnému poranéni.
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® Pro zajisténi optimalniho vykonu pfi dlouhodobém skladovani udrzujte hfidel motoru naboje v
suchu a Cistoté. Pravidelna udrzba hridele motoru pomaha predchazet hromadeéni necistot a
vlhkosti, coz mlze zhorsit funkci motoru.

e Noze jsou povazovany za dily podléhajici opotfebeni a mély by byt vyménény, pokud se silné
opotrebuji. Zaci noze doporu¢ujeme vyménovat kazdy 1- 3 mésice nebo po max. 100 hodinach
pouzivani. U hustsi travy mGze byt nutna ¢astéjsi vyména nozu.

e Mokrd trava s vétsi pravdépodobnosti pfilne k nozim a spodni strané robota, coz mize zhorsit
vykon a vést k potrebé castéjsiho Cisténi. Pro optimalni vykon a dlouhodobé zdravi travniku se

doporucuje vyvarovat se sekani pri silném desti nebo kdyz je trava prilis mokra.

Jak vyménit Zaci niz

1. Vypnéte robota a vyjméte klic.

2. Umistéte robota na mékky, Cisty povrch a ujistéte se, Ze je v poloze koly vzhiru. Davejte pozor,
abyste netlacili na modul LiDAR.

3. Pomoci krfizového sroubovaku demontujte staré zaci noze.

4. Pomoci Sroubl namontujte nové zaci nozZe. Ujistéte se, Ze se noZze mohou volné otacet a jsou

bezpecné nainstalovany.

(>
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5.3 Udrzba baterie

e Pred dlouhodobym skladovanim udrzujte baterii pIné nabitou, abyste zabranili nadmérnému vybiti.
e Kazdych 90 dni provedte pIné nabiti, i kdyZ robota nepouzivate.

® Pred ulozenim nebo nabijenim se ujistéte, ze jsou nabijeci porty na robotu ¢isté a suché.
5.4 Skladovani v zimé

Abyste se ujistili, Ze je vas robot v optimalnim stavu pro pfisti sezonu seceni, robota a nabijeci stanici
spravné uskladnéte. Pokud teplota okoli béhem zimy klesne pod -20 °C, udrzujte robota a nabijeci stanici

uvnitr.
5.4.1 Skladovanirobota

e Ovladejte robota mimo nabijeci stanici a ujistéte se, ze je robot pIné nabity.

e \ypnéte robota.

e Vycistéte robota (kryt, koleCka, podvozek, modul LiDAR atd.) vihkym hadfikem nebo mékkym
kartacem. Nikdy robota nemyjte vodou.

e Nechte robota uschnout. BEhem tohoto procesu jejf NEOTACEJTE koly vzhiiru.

e Na nabijeci kontakty naneste antikorozni mazivo. NEPOUZIVEJTE chemikalie na Z&4dné jiné ¢ésti
robota, zejména na kovové kontaktni plochy, s vyjimkou konektord.

e Robota skladujte uvnitr.
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b.4.2 Skladovani nabijeci stanice

Odpojte napajeci zdro;j.

V pfipadé potfeby odstrarite kryt proti desti.

\ =/ ®)
A \S),

| S—

< ] ] ;m‘l‘l.‘l‘n]T‘
{ ‘I St\'sknéte/

Vytahnéte

e QOdstrante koliky.

e K duikladnému cisténi nabijeci stanice pouzijte jemny kartac a hadrik.

e Vyjméte nabijeci stanici a napajecizdroj.

V pristi sezoné seceni preinstalujte nabijeci stanici, poté ji pfemistéte (vice informaci viz ¢ast
Premistit nabijecitanici) a pomoci aplikace Mammotion premapujte propojovaci cestu mezi nabijeci

stanici a pracovnioblasti.
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B Technicke parametry vyrobku

6.1 Technické udaje

Tabulka6-10becné parametry

Technické parametry

LUBA mini AWD LiDAR

1500
Doporucena plocha sekani 1500 m?
Max. plocha sekani 1600 m?
Max. sprava vice zén 20

Motor Pohon vsech kol (AWD)
Max. schopnost stoupani 80 % (38,6°)
Schopnost prekonavani

50 mm
svislych pfekazek
Sifka sekani 200 mm
VySka seceni 20-65 mm

Doba nabijeni

max. 200 minut

Doba seceni na jedno nabiti az 150 minut
Rozsah detekce LiDAR 30 m
Automatické dobijeni ANO

GPS sledovani pfi kradezi ANO
Geo-alarm ANO
Sledovani GeoFence ANO
Snimac zdvihu ANO
Snimac¢ naklonu ANO
Nabijeci stanice CHG4310

Zjistovani polohy a navigace

LiDAR a Al sledovani
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Technické parametry

Vyhybani se piekazkam
Hlasové ovladani
Monitorovani sledovani
Moznosti pfipojeni
Vazeny akusticky vykon
Vazeny akusticky tlak

Vodéodolnost

Detekce desté
Cista hmotnost
Rozméry (Dx Sx V)

LUBA mini AWD LiDAR

1500

LiDAR a Al sledovani a fyzicky naraznik

Alexa a Google Home

ANO

4G, Bluetooth a Wi-Fi
Lwa=64dB, Kwa=3dB
LPA= 56 dB, KPA= 3 dB

Robot: IPX6

Nabijeci stanice: IPX6

ANO
16,5 kg

584 x 430 x 307 mm

Tabulka6-2 Specifikace palubnich provoznich pasem pristroje LUBA mini AWD LiDAR (EU)

Provozni frekvence
LORA

Bluetooth

Wi-Fi

GSM900

GSM1800

Pasmo WCDMA |
Pasmo WCDMA VIII
Pasmo LTE 1
Pasmo LTE 3
Pasmo LTE 7
Pasmo LTE 8

Pasmo LTE 20

863,1-869,85 MHz

2 400-2 483,5MHz

2 400-2 483,5 MHz

5500-5700 MHz

5745-5825 MHz

880-915 MHz (Tx), 925-960 MHz (Rx)
1710-1785 Mhz (Tx), 1805-1880 MHz
1920-1980 MHz (Tx), 2110-2170 MHz (Rx)
880-915 MHz (Tx), 925-960 MHz (Rx)
1920-1980 MHz (Tx), 2110-2170 MHz (Rx)
1710-1785 MHz (Tx), 1805-1880 MHz (Rx)
2500-2570 MHz (Tx), 2620-2690 MHz (Rx)
880-915 MHz (Tx), 925-960 MHz (Rx)
832-862 MHz (Tx), 791-821 MHz (Rx)
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Maximalni vysilaci vykon
<13,98 dBm
<20dBm
<20dBm
<20dBm
<13,98 dBm
35 dBm

32 dBm
25dBm

25 dBm

25 dBm

25 dBm
25dBm

25 dBm

25 dBm



Provozni frekvence Maximalni vysilaci vykon

Pasmo LTE 28 703-748 MHz (Tx), 758-803 MHz (Rx) 25dBm
Pasmo LTE 38 2570-2620 MHz (Tx), 2570-2620 MHz (Rx) ~ 25 dBm
Pasmo LTE 40 2300-2400 MHz (Tx), 2300-2400 MHz (Rx) = 25 dBm
GNSS 1559-1610 MHz NEUPLATNUJE SE

Tabulkai6-3 Paramelry baterie

Parametry Technické parametry
1500

TS-A081-2703002
Nabije¢ka baterie  Vstup: 100-240 V~,50/60 Hz, 2 A

Vystup: 27V dc, 3A 81W
Akumulator 21.6Vdc, 6.1Ah
Rozsah teplot pro nabijeni je 4-45 °C.
VAROVANI: Pro tgely dobijeni baterie pouZivejte pouze odnimatelnou napajeci jednotku dodanou s timto

spotiebi¢em.
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8.2 Chybové kédy

Oznameni aplikace zobrazuje bézné chybové kddy spolu sjejich pri¢inami a kroky pro rfeseni probléma.

Zde jsou uvedeny nejcastéjsi problémy.

Chybové kédy

316

318

323

325

326

328

1005

1300

Priciny
Levy motor zaciho kotouce se

prehriva.

Snimac pro levy motor zaciho

kotouce selhal.

Pravy motor Zaciho kotouce je

pretizen.

Pravy motor Zaciho kotouce se

nespusti.

Pravy motor Zaciho kotouce se

prehfiva.

Snimac pro pravy motor zaciho

kotouce selhal.

Slaba baterie

Stav zjistovani polohy je Spatny.

Reseni

Jakmile motor vychladne, robot se vrati do
normalu. Tento proces mulze trvat nékolik
minut.

Restartujte robot. Pokud problém pretrvava i
po neékolika restartech, obratte se na
poprodejni tym.

Zkontrolujte, zda neni Zaci kotou¢ zaseknuty,
a v prfipadé potreby jej vyCistéte. Pripadné
zvednéte vysku seceni.

Zkontrolujte, zda neni Zaci kotou¢ zaseknuty.
Pokud ne, robota restartujte. Pokud problém
pretrvava i po neékolika restartech, obratte se
na poprodejni tym.

Restartujte robot. Pokud problém pretrvava i
po neékolika restartech, obratte se na
poprodejni tym.

Restartujte robot. Pokud problém prfetrvava i
po nékolika restartech, obratte se na
poprodejni tym.

Robot bude pokracovat vpraci po nabiti
baterie na 80 %.

VyCkejte na pfemisténi robota.
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Chyboveé kédy PFiginy Regeni

1301 Nabijeci stanice byla pfesunuta. Premistéte nabijeci stanici.

PFi nacitani udajl o rychlosti
Restartujte robot. Pokud problém pretrvava,
1420 kolecka doslo k vyprSeni ¢asového
obratte se na poprodejni tym.
limitu.

Restartujte robot. Pokud problém prfetrvava i
Nabijeni bylo zastaveno kvdli
2713 po nékolika restartech, obratte se na
nizkému napéti baterie.
poprodejni tym.

Okamzité zastavte nabijeni. Pokud k prebijeni
2726 Baterie je pfebita.
dochazi ¢asto, obratte se na poprodejni tym.

2727 Baterie je pfilis vybita. Nabijte robota.

7 Zjednodusené EU prohlaseni o shodé

Spole¢nost Shenzhen Mammotion Innovation Co., Limited timto prohlasuje, ze typ radiového zafizeni
[Model:1500] je v souladu se smérnici 2014/53/EU.
Uplné znéni prohlaSeni oshodé EU je kdispozici na nasledujici internetové adrese:

https://mammotion.com/pages/eu-declaration-of-conformity.
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8 Zaruchi list

Model:

SN:

Datum prodeje:

Razitko prodejce:

Tento zarucni list plati pro vyrobky dodané spolec¢nosti Kabelon s.r.o., sklad: Plzenska 61/3,
32200 Plzen, IC: 13970887, DIC: CZ13970887.

ZARUCNI PODMINKY

 Na vyrobek se poskytuje zaruka za jakost v délce 36 mésicli ode dne prodeje spotrebiteli.
» Zaruka se vztahuje na vady vzniklé prokazatelné nasledkem vadného materialu.

» Zaruka se nevztahuje na vady zplsobené dopravou, nedodrzenim pokyn( k obsluze
uvedenych v navodu, Spatnou udrzbou, mechanickym poskozenim, zasahem do

vyrobku, nebo zdvady zplsobené poruchami v el. siti, nespravnou instalaci,

nevhodnym umisténim (prasné, chemicky ¢i jinak nevhodné prostredi)

» Zaruka se nevztahuje na vady zplsobené béznym opotiebenim (u baterii zejména ztrata
kapacity, zivotnost baterie je minimalné 6 mésicli ode dne prodeje, ¢i opotrebeni

Zacich noz(, Zacich kotouc¢(, pneumatik kol atd.).

* Pro uplatnéni zaruky je nutné predlozit doklad o koupi (napfiklad faktura, stvrzenka nebo
vyplnény zaruéni list s razitkem prodejce)

Autorizovany servis pro Ceskou republiku
BLAKAR trading s.r.o., Azalkova 1272, 252 42

Horni Jircany, Ceska republika

Autorizovany distributor
Kabelon s.r.o.
sklad: Plzenska 61/3
322 00 Plzen
www.ProTravnik.cz

772 /A MMOTION

Copyright © 2025, MAMMOTION All Rights Reserved.
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Informace uvedené v navodu jsou platné v den tisku navodu, zmény vyhrazeny z
divodu aktualizaci a tiskovych chyb.
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