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Dziekujemy za wybranie ogrodowego robota koszgcego Mammotion. Ten podrecznik uzytkownika utatwi

poznanie i obstuge robota Mammotion, ktéry bedzie kosi¢ trawe i dbac o Twdj nieograniczony trawnik.

Ten podrecznik jest chroniony przez prawa autorskie firmy Mammotion. Zadna jednostka lub osoba
indywidualna nie jest uprawniona do kopiowania, modyfikowania, powielania, przepisywania lub
przesytania tej publikacji, niezaleznie od metody lub uzasadnienia, bez uprzedniego uzyskania pisemnego

zezwolenia of naszej firmy. Ten podrecznik moze ulec zmianie bez powiadomienia.

Niniejsza instrukcja stuzy wytacznie jako przewodnik po uzytkowaniu, a wszystkie stwierdzenia oraz

informacje w nim zawarte nie stanowg zadnej formy gwarancji, chyba ze wyraznie uzgodniono inacze;.

Historia wersji

Data Wersja Opis

01/2025 1.0 Pierwsza wersja

1. Sekcja 2.1.8 — zaktualizowana

2. Sekcja 2.2.3 — zaktualizowana
3. Sekcja 4.2.1 — dodana

4. Sekcja 4.6.2 — zaktualizowana

02/2025 2.0

5. Sekcja 5.2 — zaktualizowana
6. Aktualizacja sekcji 6.1
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1 zalecenia dotyczace bezpieczenstwa

1.1 0goélne zalecenia dotyczace bezpieczenstwa

Przed rozpoczeciem korzystania z robota nalezy doktadnie przeczytac¢ ze zrozumieniem instrukcje
uzytkownika.

Zaleca sie, by z robota korzystaty wytgcznie osoby uwazane za petnoletnie w odpowiednim dla nich
miejscu zamieszkania.

Z robotem nalezy uzywac sprzetu zalecanego przez firme Mammotion. Inne zastosowana sg
nieprawidtowe.

Nie wolno zezwala¢ dzieciom, osobom z ograniczong sprawnoscig motoryczng, sensoryczng
lub umystowg, osobom z niedostatecznym doswiadczeniem lub niedostateczng wiedzg albo osobom,
ktore nie przeczytaty tego podrecznika, na korzystanie z urzadzenia, a lokalnie mogg obowigzywac
ograniczenia wiekowe dotyczgce uzytkownikow robota.

Nie wolno zezwala¢ dzieciom na przebywanie w poblizu uruchomionego robota ani uzywanie
go do zabawy.

Nie wolno uzywac robota w lokalizacjach, w ktorych nie poinformowano znajdujgcych sie w nich oséb
0 uzyciu tego urzadzenia.

Podczas obstugi robota w trybie sterowania recznego przy uzyciu aplikacji Mammotion nie wolno
biega¢. Nalezy zawsze chodzi¢, zachowujgc ostroznos¢ na pochytym terenie i utrzymujgc
rownowage.

Nie wolno dotykac¢ niebezpiecznych ruchomych podzespotdw, takich jak dysk tngcy, do chwili,
gdy zostang catkowicie zatrzymane.

Nie wolno uzywac robota w poblizu ludzi (zwtaszcza dzieci) lub zwierzat.



Jezeli robot jest uzywany w miejscach publicznych, nalezy rozmiesci¢ wokdt obszaru roboczego
znaki ostrzegawcze z nastepujgcymi napisami: ,Ostrzezenie! Robot koszgcy! Nie nalezy przebywac
blisko robota! Nadzorowac dzieci!”

Podczas pracy z robotem nalezy miec na sobie obuwie i dtugie spodnie.

Aby zapobiec uszkodzeniu robota oraz wypadkom zwigzanym z kolizjami z pojazdami i ludzmi, nalezy
wykluczy¢ ogolnodostepne przejscia z konfigurowanych obszarow roboczych i przesmykow
urzadzenia.

W przypadku zranienia lub wypadku nalezy skorzysta¢ z pomocy medycznej.

Przed usunieciem zatoru, przeprowadzeniem konserwacji lub sprawdzeniem robota ustaw
przetgcznik zasilania w potozeniu WYL. i wyjmij klucz zabezpieczen. Jesli robot dziwnie wibruje,
przed ponownym uruchomieniem sprawdz, czy nie jest uszkodzony. Nie uzywaj robota, jesli
ktorekolwiek czesci sg wadliwe.

Nie wolno podtgcza¢ ani dotyka¢ uszkodzonego przewodu zasilajgcego, jezeli jest podtgczony
do gniazda sieci elektrycznej. W przypadku uszkodzenia przewodu zasilajgcego podczas korzystania
z urzgdzenia nalezy wyjac jego wtyczke z gniazda sieci elektrycznej. Zuzyty lub uszkodzony przewod
zasilajgcy zwieksza ryzyko porazenia pradem elektrycznym i powinien by¢ wymieniony przez
personel serwisowy.

Nie umieszczaj kabli w miejscach, ktére bedzie kosic robot.

Nalezy tadowa¢ akumulator urzgdzenia wytacznie przy uzyciu stacji tadujgcej dostarczonej
w pakiecie z robotem. Nieprawidtowe uzytkowanie moze spowodowac porazenie prgdem
elektrycznym, przegrzanie lub wyciek zracej cieczy z baterii. W przypadku wycieku elektrolitu nalezy
sptuka¢ go wodg lub srodkiem zobojetniajgcym i skorzysta¢ z pomocy medycznej, jezeli nastgpit
kontakt zrgcej cieczy z oczami.

Nalezy uzywac¢ wytacznie oryginalnych akumulatorow zalecanych przez firme Mammotion.
Nie mozna zagwarantowa¢ bezpiecznego korzystania z robota, jezeli uzywane sa nieoryginalne
akumulatory. Nie wolno uzywac¢ akumulatorow nieprzystosowanych do tadowania.

Nalezy uktadac¢ przedtuzacze przewoddéw z dala od ruchomych podzespotow, ktére mogg

spowodowac ich uszkodzenie i ryzyko kontaktu z nieostonietymi przewodami pod napieciem.
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® |lustracje zamieszono w tej publikacji wytacznie do celéw referencyjnych. Nalezy korzystac

ze specyfikacji danego urzgdzenia.

1.2 Zalecenia dotyczace instalacji

e Nie wolno instalowacC stacji tadujgcej w lokalizacjach, w ktorych moze ona spowodowac
potkniecie sie 0sob.

e Nie wolno instalowac stacji tadujgcej w lokalizacjach, w ktorych moze zalega¢ woda.

e Nie wolno instalowac stacji tadujgcej, tacznie z akcesoriami, w odlegtosci mniejszej niz 60 cm
od materiatow tatwopalnych. Nieprawidtowo funkcjonujgca lub przegrzewajgca sie stacja tadujaca
i instalacja zasilajgca moga spowodowac pozar.

e |Informacje dla uzytkownikow w Stanach Zjednoczonych i Kanadzie: W przypadku instalacji
zasilajgcej poza budynkami wystepuje ryzyko porazenia pragdem elektrycznym. Instalacje nalezy
wykonywa¢ z wykorzystaniem gniazda klasy A z rdéznicowopragdowym  wytgcznikiem
przeciwporazeniowym (GFCI/RCD) w obudowie zapewniajgcej ochrone przed niekorzystnymi

warunkami atmosferycznymi niezaleznie od tego, czy wtyczka jest podtagczona czy wyjeta z gniazda.

1.3 Zalecenia dotyczace obstugi

e Nie wolno zbliza¢ konczyn do obracajgcych sie ostrzy. Nie wolno zbliza¢ konczyn do uruchomionego
urzgdzenia ani do strefy pod urzadzeniem.

e Niewolno podnosic ani przenosic¢ uruchomionego urzgdzenia.

o Nalezy usungc z trawnika przedmioty takie jak kamienie, gatezie, narzedzia lub zabawki. Ignorowanie
tego zalecenia moze spowodowac uszkodzenie ostrzy przez przedmioty tego typu.

e Nie wolno umieszcza¢ zadnych przedmiotdw na urzadzeniu, stacji tadujgcej lub stacji
referencyjnej RTK.

o Nie wolno korzystac¢ z urzagdzenia, jezeli przycisk STOP nie dziata.

e Nie wolno dopusci¢ do kolizji urzgdzenia z ludzmi lub zwierzetami. Jezeli ludzie lub zwierzeta

znajduja sie na drodze urzgdzenia, nalezy zatrzymac je natychmiast.
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Gdy robot nie jest uzywany, nalezy wytgczyc¢ jego zasilanie.

Nie wolno uzywac urzgdzenia rownoczesnie ze zraszaczem ogrodowym. Nalezy upewnic¢ sig,
korzystajagc z funkcji harmonogramu, ze urzadzenie i zraszacz ogrodowy nie sg uruchamiane
rownoczesnie.

Nie wolno wybierac dla urzgdzenia przesmykow, w ktorych zainstalowane sg zraszacze ogrodowe.
Nie wolno uzywac urzgdzenia na obszarach roboczych, na ktérych zalega woda, na przyktad

po intensywnych opadach deszczu lub w sadzawce.

1.4 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczace konserwacji

Przed rozpoczeciem konserwacji wytgcz robota.

Przed rozpoczeciem czyszczenia lub konserwacji stacji tadowania odtgcz od niej wtyczke.

Do czyszczenia robota nie uzywaj myjki wysokocisnieniowej ani rozpuszczalnikow.

Po umyciu upewnij sie, ze robot jest prawidtowo ustawiony na podtodze, a nie do gory dnem.
Podczas mycia obudowy nie odwracaj robota. Jesli odwrdcisz go w celu wyczyszczenia, upewnij sie,
ze postawisz go z powrotem w prawidtowej pozycji. Jest to konieczne, by zapobiec dostaniu sie

wody do silnika i mozliwym wptywie na prawidtowe dziatanie.

1.5 Bezpieczne korzystanie z baterii

Demontaz, zwarcie biegundw, zawilgocenie, zapalenie lub ogrzanie baterii litowo-jonowych moze

spowodowac ich wybuch. Nalezy ostroznie obchodzi¢ sie z bateriami. Nie wolno demontowac baterii,

otwiera¢ ich ani naraza¢ na nieprawidtowe oddziatywania elektryczne lub mechaniczne. Podczas

przechowywania produktow tego typu nalezy chronic je przed bezposrednim swiattem stonecznym.

Baterie urzadzenia nalezy tadowac wytacznie przy uzyciu tadowarek i zasilaczy dostarczanych przez
producenta urzadzenia. Uzycie nieodpowiedniej tadowarki lub zasilacza moze spowodowac

porazenie prgdem elektrycznym i/lub przegrzanie.



e NIE WOLNO NAPRAWIAC ANI MODYFIKOWAC BATERII! Préby wykonania napraw moga spowodowac
powazne zranienie na skutek wybuchu lub porazenia prgdem elektrycznym. W przypadku wycieku
nalezy pamietac, ze wyciekajgce elektrolity sg zrace i toksyczne.

e Baterie zainstalowane w tym urzgdzeniu mogg by¢ wymieniane wytacznie przez odpowiednio

wykwalifikowany personel.

1.6 Inne zagrozenia

Aby zapobiec zranieniu podczas wymiany ostrzy, nalezy korzystac z rekawic ochronnych.

1.7 Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem

Roboty Mammotion sg zaprojektowane do przycinania prywatnych trawnikow. Nie sg przeznaczone do

uzytku komercyjnego.

1.8 Utylizacja

Utylizacja tego produktu powinna by¢ przeprowadzona zgodnie z miejscowymi przepisami dotyczgcymi
odpadow elektronicznych (WEEE). Nie nalezy likwidowa¢ go wraz ze zwyktymi odpadami komunalnymi.
Zamiast tego nalezy oddac go do autoryzowanego punktu recyklingowego lub zbiorki w celu zapewnienia
bezpiecznego obchodzenia sie i przyjaznej srodowisku oraz odpowiedzialnej utylizacji elementow

elektronicznych.



2 Wprowadzenie

2.1 Informacje o Mammotion YUKA Mini

2.1.1 Informacje o module wizyjnym

Robot YUKA mini jest wyposazony w modut wizyjny zapewniajacy pozycjonowanie i wizyjne wykrywanie

przeszkod oraz tryb FPV.

e Pozycjonowanie wizyjne umozliwia precyzyjng lokalizacje, gdy tryb RTK jest niedostepny na skutek
stabego sygnatu satelitow.

® [etekcja wizyjna umozliwia wykrywanie przeszkod znajdujgcych sie przed robotem.

® Trybu FPV mozna uzy¢ do monitorowania jako kamery bezpieczenstwa.

2.1.2 Informacje o pozycjonowaniu

YUKA mini posiada wbudowany system nawigacyjny RTK (ang. real-time kinematic — kinematycznosc¢ w
czasie rzeczywistym) i system pozycjonowania wizyjnego 3D zapewniajgce precyzyjniejsze dane

lokalizacji.

Pozycjonowanie RTK

System RTK to rdznicowa technologia pozycjonowania satelitarnego GNSS, ktora znacznie poprawia
doktadnos$¢ pozycjonowania do okoto 5 cm (2'). YUKA mini uzyskuje dostep do czterech globalnych
systemow nawigacyjnych (GPS, GLONASS, BeiDou i Galileo) oraz zawiera dodatkowe czujniki, dzigki

czemu zapewnia doktadnosc¢, ktora jest prawie sto razy lepsza od konwencjonalnych systemow GPS.
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znajdowac sie w lokalizacji bez przeszkod z petng widocznoscig nieba.
2.

niezbednej do odbierania sygnatow satelitow.
3.

referencyjna RTK nie dziata, gdy niebo nie jest nieustannie widoczne z kazdego punktu na trawniku.

Jezeli sciezka transmisji nie jest catkowicie zablokowana, dane mogg byc¢ przesytane przy uzyciu fal

radiowych.

Pozycjonowanie wizyjne

Roboty YUKA mini ustalajg swoje potozenie przede wszystkim przy uzyciu pozycjonowania RTK.
Nawet jezeli sygnaty satelitow sg blokowane przez przeszkody, takie jak liscie lub drzewa, podczas

mapowania i koszenia, roboty YUKA mini wcigz mogg efektywnie funkcjonowac¢ przy uzyciu

pozycjonowania.

stacja referencyjna RTK
i stacja tadujaca

2.1.3 Informacje o wykrywaniu przeszkoéd

Robot YUKA mini identyfikuje przeszkody za pomocg modutu wizyjnego. System wizyjny umozliwia

wykrywanie przeszkod i odpowiednie reagowanie.

budynek

Aby wykonac swoje zadanie stacja referencyjna RTK musi odbiera¢ sygnaty satelitéw, dlatego musi

Roboty YUKA mini dziatajg na podobnej zasadzie, dlatego wymagajg petnej widocznosci nieba,

Stacja referencyjna RTK moze przesyta¢ dane do robotow YUKA mini. Nie oznacza to, ze stacja



2.1.4 Informacje o sztuce ogrodowej

Wykorzystujac algorytmy sztucznej inteligencji do projektowania sciezki, wysokosci i kata koszenia,
YUKA mini moze tworzy¢ specjalne wzory za posrednictwem aplikacji Mammotion. Zobacz Tworzenie

wzoru, by uzyskac¢ wiecej informacji.

2.1.5 Informacje o tacznosci

Roboty YUKA mini korzystajg z trzech systemdw tgcznosci: Bluetooth, Wi-Fi i komérkowa transmisja
danych 4G. Sie¢ Bluetooth stuzy do taczenia robota z telefonem, podczas gdy sie¢ Wi-Fi i dane

komorkowe 4G umozliwiajg dostep do Internetu.

2.1.6 Informacje o sterowaniu poleceniami gtosowymi

UWAGA

Robot obstuguje obecnie polecenia gtosowe w jezyku angielskim, niemieckim i francuskim.

Robot YUKA mini jest kompatybilny ze sterowaniem poleceniami gtosowymi systemu Alexa i Google Home.
Po potgczeniu mozesz z tatwoscig uruchomic¢ lub zatrzymac prace bgdz ponownie natadowac dzieki
prostym poleceniom gtosowym. Zobacz £gczenie z kontem Alexa lub £gczenie z kontem Google Home,

by uzyskac¢ wiecej informacji.

2.1.7 kadowanie automatyczne

Robot YUKA mini automatycznie powraca do stacji tadujgcej przy poziomie natadowania akumulatora

nizszym niz 15%.



2.1.8 Informacje o systemie antykradziezowym

Obecnie, jesli robot wyjedzie poza okreslony obszar, uzytkownik otrzyma w aplikacji Mammotion
powiadomienie push. Zobacz Znajdz moje urzqdzenie, by uzyskac¢ wiecej informacji.

Uzytkownicy moga sledzi¢ lokalizacje robota za posrednictwem pozycjonowania GPS i 4G w aplikacji
Mammotion, zaktadajac, ze pozostaje w trybie online. Zobacz Znajdz moje urzqdzenie, by uzyskac
wiecej informacji.

Dodatkowo struktura robota umozliwia dotgczenie urzadzenia AirTag w celu sledzenia jego lokalizacji.




2.2 Zawartosé pakietu z produktem

Nalezy upewnic sie, ze w pakiecie z produktem dostarczono wszystkie zamowione artykuty. W przypadku
braku lub uszkodzenia artykutow w pakiecie z produktem nalezy skontaktowa¢ sie z lokalnym
dystrybutorem lub dziatem pomocy technicznej. Mammotion zaleca zachowanie opakowania i pianki do
uzycia w przysztosci.

2.2.1 Zestaw montazowy YUKA mini

YUKA mini (1szt.) Klucz bezpieczenstwa (1szt.,
zapasowy)
Bininininin Ty 000
‘ ] D ] ” ] (L 000
Ostrze (6 szt. zapasowych) Sruba (6 szt. zapasowych) Podktadka (6 szt.

zapasowych)

2.2.2 Zestaw montazowy stacji tadujacej
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Wkrety (4 szt.)

Sruba (4 szt.) Zasilacz stacji tadujacej (1 szt.)
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2.2.3 Zestaw montazowy RTK

Stacja referencyjna RTK (1szt.)

ég‘i‘_{m

Maszt montazowy (2 szt.)
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Kotek rozporowy (4 szt.)

2.2.4 Zestaw narzedzi

Srubokret (z koricowkami
Phillips i T20) (1szt.)

— B

e

Antena radiowa (1szt.)

Przedtuzacz stacji referencyjnej

RTK(5m)
(1szt.)

Zaciski przewodow (4 szt.)

Szczotka (1szt.)
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Trojnog (1szt.)

Zasilacz stacji referencyjnej

RTK (1szt.)

Kotki do mocowania
przewodow (4 szt.)



2.3 Symbole na produkcie

Na produkcie umieszczono ponizsze symbole. Nalezy uwaznie przeczytac ich opisy.

Symbol Opis
& Ostrzezenie!
[ ] Przed uzyciem produktu nalezy przeczytac¢ podrecznik uzytkownika.

D KC

Nalezy uzy¢ dotgczanego zasilacza TS-A060-2802151.
TS-A060-2802151

:D-D_C Nalezy uzy¢ dotagczanego zasilacza TS-A012-1201002.
TS-A012-1201002

( € Ten produkt jest zgodny ze stosownymi dyrektywami UE.

Made in China Ten produkt wyprodukowano w Chinach.

Zabronione jest utylizowanie tego produktu razem ze zwyktymi odpadami
komunalnymi. Produkt nalezy przekaza¢ do recyklingu zgodnie
z wymaganiami lokalnych przepiséw.

Ten produkt mozna wykorzystac do recyklingu.
Nalezy chroni¢ pakiet z tym produktem przed zawilgoceniem.

Nie wolno przykrywac pakietu z tym produktem.

-»‘J (l@IXI] a ::3 | =4

y
«®

Zabronione jest odwracanie.

Produkt delikatny.

Nie wolno stawac na tym produkcie / pakiecie z tym produktem.

CNSIC
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Symbol Opis

@ Zgodnosé z klasa |ll.
Nie wolno zbliza¢ konczyn do ruchomych ostrzy.

[ J
% Nie wolno uzywac produktu jako srodka transportu.

I«-;'H‘ Nalezy zachowac bezpieczng odlegtosc od uruchomionego produktu.

OSTRZEZENIE — nie nalezy dotyka¢ obracajacych sie ostrzy.

OSTRZEZENIE — przed korzystaniem z produktu nalezy przeczyta¢ instrukcje
uzytkownika.

OSTRZEZENIE — podczas pracy urzadzenia nalezy zachowaé od niego
bezpieczng odlegtosc.

OSTRZEZENIE — przed rozpoczeciem prac lub podniesieniem maszyny nalezy
usungc urzgdzenie unieruchamiajace.

OSTRZEZENIE — nie nalezy uzywaé maszyny jako pojazdu. Nie wolno zbliza¢
konczyn do urzadzenia lub strefy pod urzadzeniem.

-13-



2.4 Opis urzadzenia

2.4.1 YUKA mini

1. Przycisk Requlacja wysokosci koszenia — 2. Panel sterowania
nacisnij i przekrec, by dostosowac¢ wysokosci
koszenia
Czujnik deszczu 4. Boczny wskaznik
Przycisk wytgcznika awaryjnego

Klucz zabezpieczen 7. Modut wizyjny
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Panel sterowania

Przycisk

o COR D

Opis

Przycisk pozycji
wyjsciowej

Przycisk trawy
Przycisk Start
Przycisk zasilania
Przycisk wytgcznika

awaryjnego

STOPR

Opis
® Nacisnij przycisk ﬁ a nastepnie , by powrécic¢ do
stacji tadujgce;.
® Nacisnij przycisk !111 a nastepnie , by kontynuowac
prace/odblokowac robota.
Nacisnij na dtugo przycisk , by wtaczyc/wytgczyc robota.
W przypadku wystgpienia nieoczekiwanych problemow,

nacisnij przycisk, by natychmiast zatrzymac robota.
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® 6

/ \
II/..ZIa

/'l

10.
12.
14.

Uchwyt
Tarczatnaca
Koto szwedzkie

Wyjmowany akumulator

-16 -

Ostrze tngce

. Styk tadujacy

Koto tylne

Czujnik podczerwieni

0



2.4.2 Stacja tadujacai stacjareferencyjna RTK

—H BRI~
Wskaznik LED stacji referencyjnej RTK 2. Pokretto
Antena radiowa 4. Wskaznik LED stacji tadujacej
Nadajnik podczerwieni 6. Styktadujacy

-17 -



2.4.3 Kody wskaznikow

YUKA mini
Wskaznik Kolor Opis
Wtaczony (zielony)  Robot pracuje prawidtowo
Pulsuje (ziclony) e Trwa uaktualni.enie OTA
® Trwatadowanie robota
e Witgczono awaryjny przycisk Stop
o Niskie napiecie baterii
Miga (niebieski) PIE
® Robot zablokowat sie
Boczny ® Robot zostat podniesiony / przechylony / obrécon
wskaznik P yIp ylony y
Wtaczony ® Awaria systemu robota
(czerwony) e Nieudana aktualizacja systemu robota
® Robot jest wytgczony
Wytaczony ® Robotjest w trybie uspienia
e Boczny wskaznik LED jest wytaczony w aplikacji
® Robot nie pracuje w trybie recznego sterowania
Wtaczony (zielony)  Pozycjonowanie dziata prawidtowo.
Wskaznik Miga (czerwony) Awaria systemu pozycjonowania.
pozycjonowania Miga (niebieski) Trwa inicjowanie systemu pozycjonowania.
Wtaczony s
(niebieski) Pomysinie wtgczono robota.
Stacja tadujaca
Kolor Opis
Miga (zielony) Robot jest w stacji tadujace;j.
Wtaczony ) ) )
) Robot jest poza stacja tadujaca.
(zielony)
Witaczony . .. o
Awaria stacji tadujacej
(czerwony)
Wytaczony Brak zasilania
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Stacja referencyjna RTK

Kolor Opis

Miga (niebieski)  Trwa aktualizacja stacji referencyjne;.

Miga (zielony) Stacja referencyjna jest inicjowana.

Witaczony Tryb pozycjonowania jest ustawiony na RTK za posrednictwem Datalink i pracuje
(zielony) prawidtowo.

Wtaczony Tryb pozycjonowania jest ustawiony na RTK za posrednictwem Internetu i pracuje
(niebieski) prawidtowo.

® (zaslokalny ustawiony miedzy godzing 18:00 a 8:00.

Wytaczony

e Brak zasilania.
Witaczony

Awaria stacji referencyjnej RTK
(czerwony)
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3 Instalacja

3.1 Przygotowanie

® Przedrozpoczeciem instalacji przeczytaj i rozwaz zalecenia dotyczgce bezpieczenstwa.
e Uzywajoryginalnych czescii materiatow instalacyjnych.
e Naszkicuj swoj trawnik i oznacz przeszkody. Utatwi to wybranie lokalizacji stacji tadujacej i stacji

referencyjnej RTK oraz wyznaczenie granic wirtualnych.

3.2 Wybér lokalizacji stacji referencyjnej RTK

Aby zoptymalizowa¢ wydajnosc¢ systemu RTK, nalezy umiescic¢ stacje referencyjng na otwartym terenie
bez przeszkod blokujgcych sygnaty satelitow. Mozna zainstalowac stacje referencyjng RTK na ptaskim,
otwartym terenie albo nieostonietej Scianie lub dachu. Zgodnie z 0gdIng requtg, jezeli trawnik ma ksztatt
litery ,L", mozna umiescic stacje referencyjng RTK na scianie lub dachu albo na podtozu, a jezeli trawnik
ma ksztatt litery ,0" lub ,U" albo jezeli obstugiwanych bedzie kilka trawnikow, zalecamy umieszczenie

stacji na scianie lub dachu.

ﬁq N
1] m -

J o
\

Ksztatt L Ksztatt U Ksztatt O

=

Kilka trawnikow
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Wymagania dotyczgce lokalizacji sg nastepujace:

e Stacjareferencyjna RTK powinna by¢ ustawiona pionowo w sposob przedstawiony ponizej:

® Umiesc stacje referencyjng RTK na ptaskim, otwartym terenie albo nieostonietej scianie lub dachu.
Upewnij sie, ze zadne elementy zadaszenia lub drzewa nie blokujg sygnatow satelitow.

o NIE instaluj stacji referencyjnej RTK w puncie zagiecia budynku w ksztatcie litery ,L", w waskim
przejsciu miedzy obiektami lub pod drzewem.

°

Zachowaj odlegtosc¢ przynajmniej 3 metrow miedzy stacjg referencyjng RTK a dowolng $ciang lub

drzewem.

Open Sky

y N\
7 \
\ Lz
\ \i\ >
( W
\ AN
N )
\\\b J P /
T
>3m (10 ft.) 23m (10 ft.)
€« - - ——-—-—-—-———-—-—-- >Li€———————— —— - — = =
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3.3 Wybér lokalizacji stacji tadujacej

e Umiesc stacje tadujgca na ptaskim podtozu.

e Strefa tadujgca (Ix1 m przed stacjg tadujgcg) powinna by¢ wolna od znacznych wybojow. Nachylenie
musi by¢ mniejsze niz 5.

o NIE instaluj stacji tadujgcej w puncie zagiecia budynku w ksztatcie litery ,L" lub w waskim przejsciu
miedzy obiektami.

e Zadne przeszkody i inne przedmioty nie powinny znajdowa¢ sie miedzy stacja tadujaca a punktem
dokowania.

® Ptyta podstawy stacji tadujgcej nie moze by¢ wygieta ani pochylona.

il
0

e Jesli stacja tadujgca zostata umieszczona poza trawnikiem, utwérz przesmyk, ktory jg z nim potgczy.

O

UWAGA
@ Jesli stacja tadujgca zostata umieszczona na betonowym podtozu, zamocuj jg kotkami

rozporowymi.
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3.4 Instalacja

3.4.1 Montaz stacji tadujacej

1. Wit6z kolumne tadujgcg do ptyty podstawy

tadujacej, az rozlegnie sie dzwiek klikniecia.

2. Zamontuj i dokrec cztery sruby od spodu ptyty

podstawy tadujacej, korzystajgc ze srubokretu

z koncowka T20.

3. Wybierz otwarty teren do instalacji stacji
tadujace;.

Przymocuj stacje tadujgcg czterema wkretami

W SposOb przedstawiony na rysunku.
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Potgcz przewod stacji tadujgcej (dtuzszy) z
zasilaczem stacji tadujacej.

Podtgcz wtyczke zasilacza stacji tadujacej do
gniazda sciennego.

Aby rozpoczac¢ tadowanie, umies¢ robota na

stacji tadujgcej.
UWAGA
@ Aby aktywowac robota, nataduj go

przed pierwszym uzyciem.

-24 -
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3.4.2 Montaz stacji referencyjnej RTK

Stacje referencyjng RTK mozna zamontowac na trawniku albo na scianie. Wybierz optymalny sposob

montazu na podstawie uktadu trawnika.

Montaz na podtodze

1. Zt6z dwa drazki montazowe.

2. Przymocuj antenge radiowg do stacji

referencyjnej RTK.

3. Whkre¢ dtugi drgzek w podstawe drgzka
montazoweqo.
4. Przymocuj stacje referencyjng RTK

na maszcie montazowym. /
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5. Zdecydowanie wbij drazek montazowy w
trawnik w poblizu stacji tadujacej.
6. Dostosuj pokretto, by upewni¢ sie, ze

stacja referencyjna RTK jest ustawiono

pionowo i stabilnie.

=
o VA
7. Potacz przewad stacji referencyjnej RTK z g
przewodem stacji tadujgcej (krotszym). | u |
8. Za pomocay zacisku przewodow i kotka do 1 .

mocowania przewodow zamocuj kabel w

miejscu.
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Montaz na $cianie

1. Wybierz dtuzsze lub krotsze drazki w

zaleznosci od szerokosci okapow.

oy
o
%
al. Jesli masz szerokie okapy, zt0z dwa m 1
drazki montazowe.
a2. Najpierw odtgcz podstawe drgzka &
montazowego od dtuzszego drgzka, a W
nastepnie zt6z z nig krotszy.

2. Przymocujantene radiowa do stacji

referencyjnej RTK.
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Zamocuj stacje referencyjng RTK do

dragzka montazowego.

Dostosuj pokretto, by upewnic sie, ze
stacja referencyjna RTK jest ustawiono

pionowo i stabilnie.

pe
D10Mmmx40mm
_ 0

0 ==

W odpowiednim miejscu wywierc otwory
(10 x 40 mm) i zamontuj w nich kotki
rozporowe.

Zamocuj stacje referencyjng RTK na
$cianie za pomoca czterech kotkdw (M8 x

50), po czym bezpiecznie je dokrec.

Podtgcz zasilacz do gniazda sieci

elektrycznej.

™\

77

A& /\
sl
T
(==
(L=J

. . m
Za pomoca zacisku przewodow umocuj e

D |, \

.
| 0|
kable na drazku. /
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L Obstuga

UWAGA
Zrzuty ekranu zamieszczono wytgcznie do celow referencyjnych. Nalezy korzystac

ze specyfikacji danego urzadzenia.

4.1 Przygotowanie

4.1.1 Pobieranie aplikacji Mammotion

Roboty Yuka mini sg przystosowane do wspotpracy z aplikacja Mammotion, dlatego nalezy najpierw
pobrac te aplikacje. Mozna zeskanowac ponizszy kod QR, aby pobrac aplikacje ze sklepu Android lub

Apple, albo wyszukac¢ ,Mammotion” w tych sklepach.
L EEE
iy

Po zainstalowaniu aplikacji zarejestruj sie i zaloguj. W trakcie uzytkowania aplikacja moze w razie

potrzeby poprosi¢ o dostep do Bluetooth, lokalizacji i lokalnej sieci. Zalecamy zezwolenie na dostep do
wszystkich powyzszych funkcji, by uzyskac¢ optymalng wydajnos¢. Wiecej informacji mozna znalez¢ w
naszej Umowie dotyczgcej prywatnosci. Przejdz do aplikacji Mammotion > Uzytkownik > Informacje o
Mammotion > Umowa dotyczaca prywatnosci.

~

’
Jesli chcesz zalogowac sie za pomocg konta innego dostawcy, stuknij 7 |ub ' na stronie logowania,

by kontynuowac. Aplikacja Mammotion obstuguje teraz logowanie za posrednictwem kont Google i Apple.
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4.2 Dodawanie robota

UWAGA
e Upewnijsig, ze odlegtosc¢ telefonu od urzadzenia jest mniejsza niz 3 metry.
@ ® Mozesz pominagc¢ konfiguracje Wi-Fi, jezeli korzystasz z komorkowej transmisji danych 4G.
Zalecane jest rowniez ustanowienie potaczenia z siecig Wi-Fi, zapewniajgcego optymalng

wydajnosc.

1. Nacisnij+ by dodac robota do stacji referencyjnej RTK.
Wybierz opcje Dodaj.
Aby skonfigurowac urzadzenie, wykonaj czynnosci pokazane na ekranie.

Aby potaczy¢ urzadzenie i pomysinie ustawic sie¢, wykonaj instrukcje pokazane na ekranie.

q s NN

Aby aktywowac¢ wbudowang karte SIM, wykonaj instrukcje pokazane na ekranie.

— )

O

Add
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4.2.1 Dodawanie nowej stacji referencyjnej RTK po jej wymianie

Jesli stacja referencyjna RTK zostata wymieniona, wykonaj ponizsze kroki, by dodac¢ nowa.

1. Nacisnij opcje Ustawienia > Tryb pozycjonowania > RTK za posrednictwem Datalink.

RTK. Nacisnij OK, by kontynuowac.

.Potaczone’. Konfiguracja zostata pomysinie zakonczona.

Device o Device o
@
Settings Settings
iNavi Service >
RTK over Internet
Piusmmng voe RTK over Datalink n

=™ N\ = )
RTK Pairing Change
LD z Positioning Status Fix
Positioning Mode er Datalink
Cancel 0K RTK Connection Connected

Wprowadz nowy numer LoRa. Numer LoRa znajduje sie na tabliczce znamionowej stacji referencyjnej

Upewnij sie, ze numer LoRa pasuje do tego na tabliczce znamionowej i potaczenie RTK wyswietla

UWAGA

Wymiana stacji

trawnika, jesli zostata utworzona mapa.

referencyjnej RTK wymaga przeprowadzenia ponownego mapowania
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4.3 Aktywujkarte SIM

Jesli podczas tgczenia urzgdzenia karta SIM nie zostata aktywowana, mozesz zrobi¢ to, naciskajgc Pasek

stanu na stronie gtéwnej:

1. Nacisnij opcje Pasek stanu na stronie gtownej.

2. Nacisnij przycisk Stan sieci 4G.

3. Nacisnijopcje Aktywuj i poczekaj, az aktywacja pomysinie sie zakonczy.

-

.

POS|

&

100%

-

J

(&

POS

&

~

-

<

J

N

%

—

4G

4.4 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Aby najlepiej wykorzysta¢ mozliwosci aplikacji, upewnij sie, ze urzadzenia zostaty zaktualizowane do

najnowszej wersji oprogramowania sprzetowego.
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» Sposob aktualizacji oprogramowania

sprzetowego ( o
Device n
1. Przejdz do opcji Ustawienia > Informacje 'm‘*'"f""“a“‘m@

o urzadzeniu > Wersja robota, by
zaktualizowac oprogramowanie
sprzetowe.

2. Upewnijsie, ze robot jest podtaczony do

stabilnej sieci.

W trakcie aktualizacji nie nalezy wychodzic¢ z \_

\_

aplikacji, przeprowadzac innych czynnosci ani

wytgczac robota.

4.5 Tworzenie mapy

4.5.1 Mapowanie obszaru roboczego
Przygotowanie
Przed mapowaniem nalezy koniecznie uwzgledni¢ najwazniejsze zalecenia.

e Usun z trawnika smieci, sterty lisci, zabawki, przewody, kamienie i inne przeszkody. Upewnij sie,

ze dzieci lub zwierzeta nie znajduja sie na trawniku.

%

£

S
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Mapowanie trawnika

1. Upewnij sie, ze robot i sie¢ Bluetooth w telefonie sg wtgczone. Telefon automatycznie potaczy sie z

robotem za posrednictwem sieci Bluetooth.

M— )

2. Nacisnij opcje Utwérz mape, by

rozpoczgc.

Method 1

3. Wybierz opcje Mapowanie reczne |ub

¢ —w B
m Manual Mapping

Mapowanie automatyczne, by

kontynuowac.

Mapowanie reczne

1. Poprowadz robota do odpowiedniego

punktu startowego linii granicznej i a4 )
stuknij ’,by rozpocza¢ mapowanie. o
® Przesun wirtualny dzojstik ¢ W : Lo G
gore lub w dot, by prowadzic¢
robota do przodu lub do tytu. . (§ J

U

® Przesun wirtualny dzojstik © ~ w

lewo lub w prawo, by obroci¢
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robota w lewo lub w prawo.
2. Poprowadz robota wzdtuz linii
granicznej. Aby zachowac stabilne

potgczenie Bluetooth, kontroler

powinien znajdowac sie w odlegtosci P

1.5m (4.9 ft.)
1,5 metra od robota.

a) Jesli nalinii granicznej znajduje sie

przeszkoda, taka jak sciana, ptot, n b
réw lub nieréwna sciezka, podczas emem
prowadzenia robota zachowaj
przynajmniej 15 cm odlegtosci od

linii graniczne;j.

b) Jesli linia graniczna styka sie z __*—4—__ﬁ£_:—___—_—_—_—

rowng sciezka, przeprowadzenie
robota po Sciezce umozliwi

wydajniejsze koszenie.

[+
3. Nacisnij opcje Odrzué i wyjdz, by
2,
wyczysci¢ wszystkie niezapisane dane |
i w razie Kkoniecznosci ponownie
przeprowadzi¢ mapowanie. o /

4. Poprowadz robota z powrotem do
punktu startowego i nacisnij opcje

Zapisz, by zakonczy¢ mapowanie.
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Tips

Save

Discard and Exi

Automatyczne mapowanie

UWAGA
® Przedrozpoczeciem automatycznego mapowania usun wszelkie przeszkody.
Telefon powinien byc¢ aktywny. Nie przetgczaj sie nainne aplikacje.

W trakcie mapowania pozostan w poblizu robota.

Upewnij sie, ze potgczenie Bluetooth miedzy robotem a telefonem jest stabilne.

Nie uzywaj funkcji automatycznego mapowania w obszarach, gdzie wystepujg schody,

urwiska, stawy lub podobne przeszkody.

Funkcja automatycznego mapowania wykorzystuje

kamere wizyjng robota, ktora wykrywa fizyczng linie /_> _']
graniczng trawnika. Gdy kamera zidentyfikuje

wyrazng linie granicznag, wtaczy sie automatyczne j
mapowanie, umozliwiajgc robotowi automatyczne

mapowanie linii granicznych trawnika. & -8 <—J

Nacisnij opcje Automatyczne mapowanie, by

wtagczyc¢ te funkcje.
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r/—’
a®

Jesli robot ulegnie awarii, nacisnij przycisk Stop, a

L
nastepnie recznie steruj robotem, by kontynuowac
mapowanie. I sue
N {?] J
UWAGA

e Podczas mapowania system oblicza pole powierzchni. Nalezy upewni¢ sie, ze pole

@ powierzchni nie przekracza gornego limitu (aby uzyska¢ wiecej informacji, zobacz Dane
techniczne). Jezeli ten warunek nie zostanie spetniony, mapowanie obszaru roboczego
nie powiedzie sie.

e Jeslitworzony jest nowy obszar, najpierw wyprowadz robota poza obszar roboczy.
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4.5.2 Mapowanie strefy wykluczonej

Strefy wykluczone sg tworzone dla basenow, kwietnikow, drzew, korzeni, rowéw i innych przeszkéd

na trawniku. Robot nie bedzie kosi¢ w tych okreslonych obszarach.

4 )
1. Nacisnij Utwérz > Strefa wykluczona na I @D
stronie Mapa. @
\_ J

2. Poprowadz robota dookota linii granicznej Ac

strefy wykluczonej, a nastepnie nacisnij ® , by

rozpoczg¢ mapowanie.

3. Poprowadz robota wzdtuz linii granicznej strefy
wykluczonej i z powrotem do punktu
startowego, by zakonczy¢ mapowanie strefy

wykluczone;.

Tips

4. Nacisnij opcje Zapisz, by zakonczyc¢

Discard and Exit,

konfiguracje.
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4.5.3 Mapowanie przesmyka

Przesmyk tgczy ze sobg rozne obszary robocze lub obszar roboczy ze stacjg tadujaca.

SR , . > J-S *
1. Nacisnij opcje Utwérz > Przesmyk na stronie
Mapowanie. > M %ﬁ
\ J
4 )
-
2. Poprowadz robota do obszaru roboczego. =
Nacisnij >, by rozpoczg¢ mapowanie.
- {\qj Y,
3. Recznie poprowadz robota z obszaru roboczego [ — . ‘. ]E ,,,,,,,,,,,,,,,,,
do innego obszaru roboczego lub do stacji s i R
: <=l
tadujgcej. S oAV
UWAGA

® Przesmyk powinien by¢ szerszy .mn
@ nizim. l“

® W przesmyku nie powinny

znajdowac sie zadne znaczne

wyboje.

Tips

-

4. Nacisnij opcje Zapisz, by zakonczyc¢

Save

kO nfi g u ra Cje . Discard and Exi
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45.4 Tworzenie wzoru

Celem wzoru jest personalizacja koszenia trawnika.

Po jego dodaniu trawa obszaru ze wzorem zostanie

B,
zachowana podczas koszenia, by utworzyé wzor. W ‘
aplikacji znajdziesz dostepne wzory. heneesnssnne >
4 )
"
1. Nacisnij Utwérz > Wzér na stronie Mapa. L. @
&
- J
(" )
=
2. Wybierz wzor, ktory chcesz utworzyc. N
> ABCH @k 4+ (
N LN,
A\
4 )
=
3. Przeciagniji powieksz/pomniejsz wzor, by :_{r'

dostosowac jego lokalizacje i rozmiar.
»m ABCEH @ W 4 (

N\ (
J

4. Naci$nij opcje Zakoncz, by zakonczyd ok

konfiguracje.
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Po utworzeniu wzoru mozna go w dowolnej chwili
( Map Editing \
wtgczyc¢ lub wytaczyc¢. Po wiaczeniu trawa w Area' -
No-go Zone 1 '@-
obszarze wzoru zostanie podczas koszenia poontone? -
Pattern1 o T
. , . Enable q
zachowana, by utworzy¢ wzor. Po wytaczeniu rren @D .\“
rea
\_ J

zostanie skoszona. Nacisnij opcje Edytuj>eee, by

otworzy¢ wyskakujgce okienko.

UWAGA
e Kazdy obszar roboczy moze mie¢ maksymalnie 10 wzoréw. Catkowity limit wszystkich

@ wzoréw to 50.
e \Wzor nie powinien by¢ umieszczany zbyt blisko linii granicznej obszaru roboczego, strefy
wykluczonej, punkt zrzutu lub stacji tadujgcej. Zachowaj minimalng odlegtos¢ rowng

szerokosci robota.
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4.5.5 Edycja mapy

Zmiana nazwy obszaru

Mammotion umozliwia utworzenie wielu obszarow. Zmiana nazwy obszaru utatwia zarzgdzanie.

4 )
2
1. Nacisnij opcje Edytuj > eee , by otworzy¢ - *.
wyskakujgce okienko.
- dm_
\
4 MapEditing )
Areat -
2. Nacisnij opcje Zmien nazwe, by ustawi¢ nazwe Area? &
obszaru.
. _/
Modyfikacja obszaru

Jesli trawnik zmieni sie po zamapowaniu, na przyktad zostanie zasadzone drzewo w poblizu linii
granicznej, pojawi sie otwor lub sygnat pozycjonowania jest staby, mozna dostosowa¢ zamapowany

obszar bez potrzeby catkowitego jego usuniecia.

1. Nacisnij opcje Edytuj > eee , by otworzyc <

wyskakujace okienko. ¢

2. Nacisnij opcje Modyfikuj, aby ponownie

wyznaczyc linie graniczna.
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( Map Editing \

Areal

(2,

Area 2

\_ J

Usuwanie obszaru / strefy wykluczonej / przesmyku / wzoru

[ Map Editing \
Aby usunac obszar, strefe wykluczong, przesmyk, Aot "
/ o s _ee . . = No-go Zone 1
punkt zrzutu lub wzor, nacisnij opcje Edytuj > 1. No-goZone2 @
Channel 1 '[ﬁj'
Usuniecie obszaru usunie takze wszystkie elementy, Pattern1 -
A H Area 2 - W
ktore zawiera. \_ S )

4.5.6 Wiele naktadajacych sie obszaréw roboczych

W przypadku kilku naktadajgcych sie obszardéw roboczych czes¢ wspdlna jest przypisana do pierwszego

obszaru. Przesmyk nie jest potrzebny w przypadku dwdch naktadajgcych sie obszarow.

4 )
Area3
Areal -~ ' -
| Area2
I Area?2
Areal
\_ J
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4.5.7 Po zakonczeniu mapowania trawnika nie wolno zmienia¢ lokalizacji stacji
referencyjnej RTK

Nie wolno zmienia¢ lokalizacji stacji referencyjnej f

Device

>0

RTK po utworzeniu mapy, poniewaz spowoduje

to nieprawidtowe ustalanie potozenia obszaru

roboczego.

Jesli stacja referencyjna RTK ma zostac

L . L . . Settings
przeniesiona w Inne migjsce, ponownie zamontUJ

ja w oryginalnym miejscu lub przejdz do opcji

Ustawienia @ > Ustawienia robota > Usun Delete Map (=

mapowanie, by usungc¢ biezace mapowanie i

—_—

ponownie zamapowac obszar.
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4.6 Koszenie

4.6.1 Przygotowanie

e Jesli wystgpig nieoczekiwane problemy, nacisnij przycisk STOP i zabezpiecz robota. Przycisk STOP

ma priorytet wyzszy niz wszystkie pozostate polecenia.

Jesli aktywowat sie czujnik podnoszenia, robot sie zatrzyma. Nacisnij przycisk Trawa, a nastepnie
przycisk START, by aktywowac robota.

o Koszenie trawnika czesciej niz jeden raz dziennie moze byc¢ szkodliwe dla trawnika.

® Przed rozpoczeciem koszenia upewnij sie, ze robot jest w stacji tadujgcej lub w obszarze roboczym.

W przeciwnym razie przesun lub poprowadz robota do stacji tadujgcej lub obszaru roboczego.

e Upewnij sie, ze miedzy obszarami roboczymi lub obszarem roboczym i stacjg tadujgca zostat
utworzony przesmyk. W przeciwnym razie robot nie bedzie w stanie automatycznie powrdci¢ w celu

natadowania, gdy bedzie bliski wyczerpaniu.

WAZNE
Aby dostosowac¢ wysokos¢ koszenia, nacisnij i obro¢ pokretto Regulacja wysokosci

koszenia na robocie przed rozpoczeciem koszenia.
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4.6.2 Rozpoczecie koszenia

Jesli nie chcesz konfigurowa¢ parametréw, po

>

prostu nacisnij na stronie gtoéwnej, by od razu

rozpoczac koszenie.

Jesli wolisz dostosowa¢ ustawienia przed

rozpoczeciem pracy:

1. Nacisnij obraz robota, by wejs¢ na strone
Mapowanie.

2. Nacisnijopcje Koszenie > , by wejs¢ na strone
zadania.

3. Wybierz obszar, ktory chcesz kosic.

4. Nacisnij @ by skonfigurowac parametry.

5. Nacisnij opcje Zapisz, by zastosowac
ustawienia.

6. Nacisnij opcje Start, by rozpocza¢ koszenie, lub
stuknij opcje  Zapisz, by  utworzyc

harmonogram zadan.
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Ustawienia zadania

e Czestotliwosé

Tutaj mozna ustawic czestotliwosc¢ pracy.

<~ Teraz — robot rozpocznie prace natychmiast po zakonczeniu konfiguracji.

<~ Co tydzien — robot powt6rzy zadanie co tydzien na podstawie ustawionych preferencji.
e Kat sciezki koszenia[°]

<~ Optymalne

Wybiera najwydajniejsza sciezke zalecang przez algorytm jako punkt odniesienia.

Przed konfiguracjg Po konfiguracji
<> Dostosuj
Zakres kata requlacji wynosi od 0 do 180°.
e Praca przy linii granicznej

Po wtaczeniu robot bedzie pracowac¢ wzdtuz linii granicznej. Po wytaczeniu robot bedzie unikac

pracy przy linii granicznej.
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e Omijanie przeszkod

< Wytaczony
M
Robot bedzie probowat kosic w kazdym j M N

miejscu w obrebie wybranych obszarow. Po

natrafieniu na przeszkode lekko sie z nig MNe R S

zderzy, a nastepnie objedzie dookota, M

zapewniajgc réwniejsze przycinanie wzdtuz

scian i przeszkod.

< Standard
Robot bedzie aktywnie unika¢ przeszkod,
zapobiegajac kolizjom, dzieki czemu obnizy

liczbe uszkodzen i poprawi wydajnosc.

< Czute
Robot bedzie aktywnie unika¢ przeszkod i
obszaréw bez trawy, obnizajgc zagrozenie
spadniecia  lub  opuszczenia  trawnika.

Jednakze robot moze poming¢ niektore

wysuszone miejsca. Mogg one takze blokowac

sciezke powrotna.

Po wjechaniu robota na obszar, gdzie podczas koszenia sygnat RTK jest staby

Jesli robot wjedzie na obszar, gdzie podczas koszenia sygnat RTK jest staby, wieloczujnikowy
zintegrowany system pozycjonowania pomoze w kontynuacji pracy za pomocg modutu wizyjnego.
Nawigacja wizyjna ma zasieg do 300 metrow. Robot powinien powroci¢ do obszaru objetego sygnatem

RTK zanim nawigacja wizyjna osiaggnie limit. W przeciwnym razie zatrzyma sie.
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4.7 Harmonogram zadan

Za pomocg funkcji harmonogramu mozna ustawia¢ regularne zadania. Robot automatycznie wykona

prace zgodnie z konfiguracja.

4.7.1 Ustawianie harmonogramu

1. Nacisnij opcje Dodaj na stronie gtéwnej lub

opcje Zadania na stronie Mapowanie, aby wejsc
na strong Zadania.

2. Wybierz obszar, ktory chcesz kosic.

3. Nacisnij @ by skonfigurowac parametry.

4. Nacisnij opcje Zapisz, by zastosowac
ustawienia.

5. Nacisnij opcje Start, by rozpocza¢ prace, lub

&

opcje Zapisz, by utworzy¢ harmonogram

zadan.

UWAGA

e [odawanie harmonogramu zadan jest podczas pracy robota tymczasowo wytgczone.
@ e Harmonogram mozna skonfigurowac po utworzeniu obszaru roboczego.

® /obacz Ustawienia zadania, by uzyska¢ szczegotowe informacje na temat

parametrow.
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4.7.2 Edytowanie harmonogramu

Nacisnij opcje Zadania na stronie Mapowanie, by uzyska¢ dostep do listy harmonogramow. Nacisnij

przycisk " skonfigurowanego harmonogramu, aby wyswietli¢ menu podreczne.

e Wiacz — przetgcz przycisk do pozycji , by w razie potrzeby dezaktywowac¢ harmonogram.

® Zmien nazwe — nacisnij, by zmieni¢ nazwe harmonogramu.

e Edytuj — nacisnij, by zmieni¢ harmonogram.

® Uruchom teraz — nacisnij, by natychmiast uruchomic ten harmonogram.

e Kopiuj — nacisnij, by utworzy¢ nowy harmonogram z tymi samymi ustawieniami, zachowujac
oryginalny, a nastepnie wybierz jeden do edycji.

e Usun — nacisnij, by usung¢ harmonogram.

Pojawienie sie wykrzyknika 0znacza, ze nie mozna przeprowadzic¢ zaplanowanego zadania z powodu

btedow. Nacisnij wykrzyknik, by uzyskac wiecej szczegotow.

M— )

Tasks Enable N

Aaskil Rename

(N Edit
@ Run now

Copy

Delete
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4.8 Koszeniereczne

Jesli wolisz kosi¢ trawnik recznie, mozesz skorzystac z dostepnej funkcji Koszenie reczne.

Aby zapewni¢ bezpieczenstwo, nalezy rozwaznie uzywa¢ funkcji Koszenie reczne i uwzglednic¢
nastepujgce zalecenia:

® Nie zezwalaj osobom niepetnoletnim na korzystanie z tej funkcji.

® /awsze nadzoruj swoje dzieci, zwierzeta domowe i wazne rzeczy osobiste, aby zapobiec wypadkom.
® /achowaj szczegdlng ostroznos¢ podczas koszenia w trybie sterowania recznego, aby zapobiec

zranieniu.

4.8.1 Aktywacja koszenia recznego

1. Nacisnij obraz robota, by wejs¢ na strone Mapowanie.

2. Naekranie mapy wybierz przycisk Reczne.

3. Nacisnij opcje Koszenie reczne, a nastepnie przeciggnij przycisk w prawo, by uruchomi¢ tarcze
tnaca.

4. Zmien kierunek ruchu do przodu / do tytu lub skre¢ w lewo / w prawo, aby rozpoczg¢ koszenie.

UWAGA

@ ® Tarczatngca automatycznie zatrzyma sie po pieciu sekundach bezczynnosci.

® Aby uruchomi¢ tarcze tngcg po kazdym zatrzymaniu, nalezy przeciggng¢ w prawo

zgodnie z monitem aplikacji.

= )
46,

Mow Manual  Tasks Map

@ \ Mow  Map M %@ J
\_ J
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4.8.2 Aktywacija trybu FPV

Tryb FPV (ang. First-Person View, widok pierwszoosobowy) oferuje immersyjny sposéb prowadzenia i
monitorowania robota. Po wtgczeniu tego trybu wbudowana kamera robota przesyta wideo na zywo,
umozliwiajac uzytkownikowi widocznos¢ bezposrednio z punktu widzenia robota, poprawiajac
sterowanie i nawigacje.

Dzieki trybowi FPV robot moze takze stuzy¢ dodatkowo jako mobilna kamera bezpieczenstwa,
zapewniajgc obserwacje wideo w czasie rzeczywistym oraz umozliwiajgc zdalne monitorowanie réznych
lokalizacji z punktu widzenia urzadzenia.

> Aktywacja trybu FPV

e W trakcie pracy robota nacisnij ikone FPV na

stronie roboczej. @

Working

|| Pause

e Nastronie Koszenie reczne nacisnij ikone FPV. —
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e Na stronie Mapowanie w poziomie nacisnij ikone *

FPV.

4.9 Stan widoku

Nacisnij opcje Pasek stanu, by wyswietli¢ stan urzgdzenia.

— N\ [ —

&

\_ VAN v
lkona Nazwa Opis
* Bluetooth Oznacza sygnat Bluetooth.
- ¥acznosc z siecig
= Oznacza moc sygnatu podtaczonej sieci Wi-Fi.
Wi-Fi
4G
|I|| kgcznosc¢ sieci 46 Oznacza moc sygnatu komorkowego.

Dm% Poziom natadowania Oznacza pozostaty poziom natadowania akumulatora.

@ S Pozycjonowanie Oznacza stan pozycjonowania.

Stan modutu

N Oznacza stan modutu wizyjnego.
wizyjnego

e Stan pozycjonowania — sita sygnatu pozycjonowania.
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<~ Ustalone — stan precyzyjnego pozycjonowania z doktadnoscig ponad 10 cm (nawet 2 cm przy
petnej widocznosci nieba).

< Zmienne — niska jakos¢ pozycjonowania (doktadnos¢ okoto 50-200 cm).

< Pojedyncze — zta jakos$¢ pozycjonowania (doktadnos$¢ na poziomie metra).

<> Brak — brak informacji o stanie pozycjonowania.

* Tylko stan ,Ustalone” umozliwia strzyzenie automatyczne.

Satelity — odnosi sie do catkowitej liczby satelitow odbieranych przez robota i stacje referencyjna

RTK.

< Roznacza liczbe satelitow odbieranych przez robota.

< Boznacza liczbe satelitow odbieranych przez stacje referencyjng RTK.

<~ Coznacza liczbe satelitow wspolnie odbieranych przez robota i stacje referencyjng RTK.

< L1iL2 oznaczajg satelitow korzystajgcych z czestotliwosci odpowiednio L1i L2.

Jakos¢ sygnatu

< Roznacza moc sygnatu satelity robota.

< Boznacza moc sygnatu satelity stacji referencyjnej RTK.

* Doktadnos¢ pozycjonowania jest zalezna od jakosci sygnatéw satelitow i liczby wspolnie

odbieranych sygnatow. Obiekty takie jak drzewa, liscie, sciany i ogrodzenia mogg ostabiac¢ sygnat

i powodowac¢ btedy pozycjonowania. Nawet wowczas, gdy ponad 20 sygnatow satelitow jest

odbieranych rownoczesnie przez robota i stacje referencyjng RTK, jakos¢ sygnatu moze by¢ staba

lub niedostateczna.

Tryb pozycjonowania — wyswietla szczegoty pozycjonowania.

Potaczenie RTK — oznacza stan potaczenia stacji referencyjnej RTK.

Stan pozycjonowania wizyjnego — pokazuje moc pozycjonowania wizyjnego.

< Dobry— pozycjonowanie wizyjne jest optymalne.

< Zty — pozycjonowanie wizyjne jest stabe.

< Inicjalizacja — trwa inicjalizacja modutu wizyjnego.

< Brak — pozycjonowanie wizyjnie nie jest dostepne.

Jasnos¢ — pokazuje moc oswietlenia otoczenia.
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< Dobra — odpowiednia jasnos¢ dla pozycjonowania wizyjnego.

< Ciemno — nieodpowiedni poziom jasnosci; pozycjonowanie wizyjne nie moze dziatac.
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4.9.1 Przetaczanie trybu pozycjonowania

Ustuga iNavi

Ustuga iNavi umozliwia prace robota bez potrzeby korzystania ze stacji referencyjnej RTK. Ustuga ta
usprawnia elastycznosc i obniza ztozonosc¢ konfiguracji, utatwiajgc wdrozenie robota w wiekszej liczbie

lokalizaciji.
UWAGA

® Ustuga iNavi jest obecnie w niektérych regionach niedostepna. Aby uzyskac¢ wiecej

informacji, skontaktuj sie z naszym wsparciem posprzedazowym.
e Upewnij sie, ze sygnat sieci 4G lub Wi-Fi jest silny i stabilny pod katem optymalnej
wydajnosci.

Wiaczanie ustugi iNavi

1. Nacisnij opcje Pasek stanu, by wejsc¢ na strone

z informacja o stanie.
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-
“ 100%

2. Nacisnijopcje Tryb pozycjonowania. Positioning Mode e
3. Wybierz opcje Ustuga iNavi. Positioning Mode
iNavi Service (\
RTK over Int
RTK over Datalink
\ Cancel /
4. Wro¢ na strone z informacjami o stanie i
sprawdz, czy tryb potgczenia RTK wyswietla Positioning Status Fix
,Ustuga iNavi’, stan pozycjonowania RTK — Posioningtede - Nau Servee
onnection onnecte
,Napraw’ i stan potgczenia RTK — ,Potaczone’.
Konfiguracja jest teraz zakonczona.
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RTK przez Internet

RTK przez Internet wykorzystuje Internet w celu przesytania danych miedzy stacjg referencyjng RTK a
robotem. Znacznie rozszerza zakres zastosowa¢ RTK, umozliwiajgc dziatanie na duzych obszarach

geograficznych.
WAZNE
e RTK przez Internet opera sie na stabilnej sieci 4G. Wazne jest zapewnienie robotowi
potaczenia ze stabilng siecig 4G.
e Upewnij sie, ze zaréwno robot, jak i stacja referencyjna RTK sg potaczone z tym
samym kontem.
® Aby uzyska¢c optymalne dziatanie, zalecamy aktualizacje oprogramowania

sprzetowego robota oraz stacji referencyjnej RTK do najnowszych wersji.

Wiaczanie RTK przez Internet

M— )

&

1. Sprawdz, czy ikona 4G na pasku stanu jest
podswietlona. Oznacza to pomysing aktywacje
karty SIM. Nacisnij opcje Pasek stanu, by wejs¢

na strone z informacjg o stanie.
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Positioning Mode RTK over Datalink >

&

2. Nacisnijopcje Tryb pozycjonowania.

3. Wybierz opcje RTK przez Internet i nacisnij

stacje referencyjng RTK, by skonfigurowac Positioning Mode

iNavi Service

SWOj&l sieC. RTK over Internet (\[\] : @

N, RTKXXXXX

RTK over Datalin

I\ o
4. Poczekaj na pojawienie sie¢ znaku haczyka, a . \
nastepnie powroc na strone z informacjami o ®
Positioning Status Fix
stanie. Sprawdz, czy stan pozycjonowania RTK
Positioning Mode RTK over Internet
, . " . — onnection Connected
wyswietla ,Napraw’, a potgczenie RTK — ) ) T comneet
.Potgczone’. Konfiguracja jest teraz
zakonczona.
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RTK za posrednictwem Datalink

RTK za posrednictwem Datalink oznacza przesytanie danych miedzy stacjg referencyjng RTK i robotem

za posrednictwem anten radiowych.

Witaczanie RTK za posrednictwem Datalink

1. Nacisnij opcje Pasek stanu, by wejs¢ na strone

z informacja o stanie.

\_ J
(e )
2. Nacisnijopcje Tryb pozycjonowania. Positioning Mode @5
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Wybierz opcje RTK za posrednictwem Datalink
i upewnij sie, ze wyswietlony numer Datalink
jest zgodny z tabliczkg znamionowg stacji
referencyjnej RTK. Jesli nie, wpisz prawidtowy.

Nacisnij OK, by kontynuowac.

Powrd¢ do strony z informacjami o stanie i
sprawdz, czy tryb tacza RTK wyswietla opcje
.RTK za posrednictwem Datalink’, stan
pozycjonowania RTK pokazuje ,Napraw’ i stan
potaczenia RTK — ,Potaczone’. Konfiguracja

jest teraz zakonczona.
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Co zrobi¢, gdy pozycjonowanie robota nie zostato naprawione

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

W Satelity (C): L1<20,L2<20

B Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

Umiesc¢ stacje referencyjng RTK w obszarze z nieprzestonietym widokiem nieba i bez przeszkdd
fizycznych w odlegtosci co najmniej 5 metréw. Mozesz tez zainstalowac¢ stacje referencyjng RTK

na scianie lub dachu.

B Jakosc sygnatu (B): Staba lub niedostateczna

B Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

Umies¢ stacje referencyjng RTK w obszarze z nieprzestonietym widokiem nieba i bez przeszkdd
fizycznych w odlegtosci co najmniej b metréw. Mozesz tez zainstalowac¢ stacje referencyjng RTK

na S$cianie lub dachu.

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

B Satelity (C): L1:0; L2:0

B Stan pozycjonowania: Pojedyncze

Srodki zaradcze:

v' Upewnij sie, ze zasilacz stacji referencyjnej RTK funkcjonuje prawidtowo.

v Zweryfikuj, ze zielony wskaznik na stacji referencyjnej RTK jest stale wtgczony w godzinach 8:00 -
18:00 czasu lokalnego.

v Ustal, czy wystgpity defekty stacji referencyjnej RTK, takie jak przeciekanie wody.

v Potwierdz, ze antena radiowa zostata zainstalowana.

v" Ponownie sparuj stacje referencyjng RTK i robota, by zobaczy¢, czy mozliwa jest naprawa.

v' Jesli wymienisz stacje referencyjng RTK, sparuj nowg stacje z robotem w aplikacji Mammotion. Aby
uzyskac wiecej szczegotéw, zobacz Dodawanie nowej stacji referencyjnej RTK po jej wymianie.

B Satelity (R) <25

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

B Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

Ustal, czy w poblizu obszaru, w ktorym znajduje sie robot, a zwtaszcza miejsca tadowania akumulatora,

znajdujg sie obiekty, takie jak wysokie drzewa, sciany lub metalowe bariery.
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Jakos¢ sygnatu (R): Staba lub niedostateczna

Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

v
v
v

Sprawdz, czy biezaca lokalizacja robota znajduje sie w petni lub czesciowo w zasiegu.

Jezeli robot znajduje sie w stacji tadujgcej, umies¢ go w obszarze z mniejszg liczbg przeszkod.
Jezeli robot znajduje sie na linii granicznej/narozniku obszaru roboczego, dostosuj linie
graniczng/naroznik, by upewnic sig, ze brak przeszkod.

Jezeli robot znajduje sie w obszarze roboczym, a jego sygnat pozycjonujacy jest blokowany przez

obiekty, takie jak drzewa, zelazne stoty lub krzesta, oznacz te przeszkody jako strefy wykluczone.

Satelity (R): O
Satelity (C): L1:0, L2:0

Stan pozycjonowania: Brak

Srodki zaradcze:

Ustal, czy robot znajduje sie miedzy metalowymi scianami lub jego tylny panel jest przestoniety przez

metalowy obiekt. Jesli robot ulegt awarii, skontaktuj sie z naszym zespotem posprzedazowym pod

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

Satelity (B): L1:0, L2:0
Satelity (C): L1:0; L2:0
Stan pozycjonowania: Zmienne

Jakos¢ sygnatu (B): Brak

Srodki zaradcze:

v
v

Ustal, czy zasilanie stacji referencyjnej RTK zostato wytgczone.

Jesli robot znajduje sie zbyt daleko od stacji referencyjnej RTK, zmniejsz odlegtos¢ miedzy stacja
referencyjng RTK a robotem i sprobuj ponownie.

Sprawdz, czy antena, stacja referencyjna RTK lub odbiornik robota ulegty awarii. W takim
przypadku skontaktuj sie z naszym zespotem posprzedazowym na stronie

https://support.mammotion.com/portal/en/kb/articles/contact-us
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4.10 Ustawienia

Kliknij przycisk o} aby wyswietli¢ strone Ustawienia.

-

Device o
@
Settings
App
k S J

4.10.1 Ustawienia urzadzenia

Informacje o urzadzeniu

¢
¢

Nazwa urzadzenia — zmien nazwe robota.

Zarzadzanie udostepnianiem — nacisnij, by wyswietli¢ historie udostepnienia i udostepnic
swoje urzgdzenie rodzinie.

Wersja robota — sprawdz wersje oprogramowania sprzetowego robota.

Historia wersji oprogramowania sprzetowego — wyswietla dziennik aktualizacji i zmian
dokonanych w oprogramowaniu sprzetowym urzadzenia.

Ustawianie sieci — ustaw siec robota.

Przekazywanie dziennikow — stuknij, by wystac¢ problemy i dzienniki do firmy Mammotion w
celu znalezienia rozwigzania. Mozna zatgczy¢ maksymalnie piec zdjec i jedno nagranie wideo.
Reset do ustawien fabrycznych — nacisnij, by przeprowadzi¢ resetowanie do ustawien
fabrycznych. Wszystkie dzienniki i hasta Wi-Fi zostang wyczyszczone.

Konserwacja — wyswietla informacje na temat przebiequ, czasu trwania koszenia, cyklu

akumulatora i czasu aktywac;ji.
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< Roztaczanie — stuknij, by odtgczyc¢ biezgcego robota. Zestaw robota moze by¢ skojarzony tylko z
jednym kontem i nie bedzie dziata¢, dopdki nie zostanie powigzany. Jesli chcesz przenies¢
wtasnosc robota, przed kontynuowaniem musisz usungc potaczenie.

Ustawianie sieci — ustaw sie¢ robota.

Historia zadan — historia zadan wykonanych lub niewykonanych w przesztosci.

Przekazywanie dziennikéw — stuknij, by wystac¢ problemy i dzienniki do firmy Mammotion w celu

znalezienia rozwigzania. Mozna zatgczy¢ maksymalnie piec¢ zdje¢ i jedno nagranie wideo.

4.10.2 Ustawienia robota

<>

Bez koszenia w deszczowe dni — gdy ta funkcja jest wtgczona, robot nie kosi podczas opadow
deszczu.

Boczny wskaznik LED — nacisnij, by wtgczy¢/wytgczy¢ wskaznik boczny robota.

Automatyczne oswietlenie — po wtaczeniu dodatkowe o$wietlenie robota uruchomi sie
automatycznie w warunkach niskiego oswietlenie otoczenia, by poprawi¢ unikanie przeszkod za
posrednictwem modutu wizyjnego.

Okresy bezczynnosci — nacisnij, by ustawi¢ okresy bezczynnosci.

Tryb pozycjonowania — nacisnij, by przetgczy¢ tryb pozycjonowania lub wyzerowac¢ kod parowania
RTK.

Usun mapowanie — nacisnij, by usunac istniejgcg mape.

Zmiana lokalizacji stacji tadujgcej — nacisnij, by zmienic lokalizacje stacji tadujgcej. Aby uzyskac
wiecej informacji, zobacz Zmiana lokalizacji stacji tadujqce;j.

Ustawienia gtosowe — nacisnij, by przetgcza¢ miedzy meskim i zefskim gtosem.
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Zmiana lokalizacji stacji tadujacej

UWAGA

Uzyj funkcji Zmiana lokalizacji stacji tadujgcej podczas tadowania robota.

Zgodnie z o0golng zasada lokalizacja stacji tadujgcej

powinna by¢ zmieniona w nastepujgcych okolicznosciach: fn . O\
e Stacja tadujgca zostata przeniesiona. o
e Stacja tadujgca zostata zastgpiona.
e Sciezka dokowania jest zbyt stroma.
® Proces tadowania ciggle konczy sie niepowodzeniem. Se“‘" o
1. Zamontuj staje tadujgcg w odpowiednim miejscu.
2. Umiesc robota w stacji tadujacej i upewnij sie, ze stan —
pozycjonowania jest prawidtowy. \_ (" )
3. Wpybierz Ustawienia O > Przemieszczenie stacji
tadujacej.
4.10.3 Ladowanie
UWAGA

Gdy funkcja ponownego tadowania jest aktywna, robot musi znajdowacC sie z obszarze

roboczym.

> Przeprowadzanie ponownego tadowania
e Nacisnij & na stronie Mapowanie w aplikacji Mammotion lub
® Nacisnij przycisk ﬁ na robocie, a nastepnie nacisnij opcje START, by poprowadzi¢ go do stacji

tadujace;.
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4.11 Strona Ustugi

® Pomoc — nacisnij, by uzyskac dostep do obstugi klienta.

e Sklep — nacisnij, by wejs¢ do sklepu Mammotion.

4 ) e Akademia — nacisnij, by wejs¢ do instrukcji uzytkownika.
service X e Filmy instruktazowe — nacisnij, by wejs¢ do filmow
© : :
instruktazowych.
Support
e Instrukcja uzytkownika — nacisnij, by wejs¢ do instrukcji
uzytkownika.
e Konserwacjazimowa — nacisnij, by wejs¢ do szczegotow
konserwacji zimowe;.
9 e Czesto zadawane pytania — pokazuje typowe pytaniai

\Device Service Me j

odpowiedzi.
e 0 nas — nacisnij, by uzyskac¢ wiecej informacji o firmie

Mammotion.

4.12 Strona Uzytkownik

® Zarzadzanie i udostepnienia urzadzenia —

nacisnij, by udostepnic¢ swoje urzgdzenia. @ o Q
® Znajdz moje urzadzenie — nacisnij, by sledzi¢ y Device
swoje urzadzenie.
e Alexa — nacisnij, by podtgczyc konto Alexa. e
e Google Home — nacisnij, by potgczy¢ z kontem
Google Home. Guide
e Przewodnik — wtacz/wytacz,
aby pokazac/ukryc¢ wskazowki. 2 A é/

® Jezyk — przetaczjezyk.

® Przekazywanie dziennikow — przeslij swoje
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problemy i dzienniki do firmy Mammotion, by je

rozwigzac.
Informacje o Mammotion — nacisnij, by

wyswietli¢ wersje aplikacji, Umowe

uzytkownika i Umowe dotyczacg prywatnosci.

4.12.1 Udostepnianie urzadzenia

Udostepnianie urzgdzenia pozwala odbiorcy uzyska¢ dostep i kontrolowac informacje o urzadzeniu, ale

nie umozliwia dalszego udostepniania lub uzywania jego funkcji zapobiegajgcych kradziezy.

1.

2.

4,

Przejdz do strony Uzytkownik i nacisnij

Zarzadzanie i udostepnianie urzadzenia.

Wybierz swoje wtasne urzadzenie do
udostepnienia.
Nacisnij Udostepnymi innym, by
kontynuowac.

Wybierz Udostepnij za posrednictwem
konta lub Udostepnij za posrednictwem

kodu OR, by udostepnic urzadzenie.

e Udostepnianie za posrednictwem
konta
a. Nacisnij Udostepnij za
posrednictwem konta.
b. Wprowadz numer konta, ktore
chcesz udostepni¢, a nastepnie

nacisnij Udostepnij.
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c. W aplikacji Mammotion odbiorcy,
nacisnij Wyrazam zgode na
wyskakujgcym okienku.

e Udostepnianie za posrednictwem kodu

OR

a. Nacisnij Udostepnij za
posrednictwem kodu OR, a
wyswietli sie kod.

b. Uzywajagc  aplikacji ~Mammotion
uzytkownika zeskanuj kod OR i
nacisnijj Wyrazam 2zgode na

wyskakujgcym okienku.

4.12.2 Zaprzestanie udostepniania urzadzenia

Dla wtasciciela

1. Przejdz do strony Uzytkownik i nacisnij
Zarzadzanie i udostepnianie urzadzenia.

2. Wybierz urzadzenie, ktore jest udostepnione.

3. Nacisnij Udostepnianie urzadzenia, by

kontynuowac.

4. Wybierz odpowiednig historie udostepniania i
nacisnij Usun.
5. Nacisnij Potwierdz, by wycofa¢ dostep

odbiorcy do urzgdzenia.
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Dla odbiorcy

— N\ —

My Device < E%XXXXX ~ &
1. Przejdz do strony Uzytkownik i nacisnij @D @
Zarzadzanie i udostepnianie urzadzenia. SRR
2. Wybierz urzadzenie, ktore zostato Ci b
udostepnione.
-]
\owe : /L J
=N
3. Nacisnij Usun.
4. Nacisnij Potwierdz, by przerwa¢ uzywanie
urzgdzenia. Ta akcja nie wptynie na dane
wtasciciela. @j
= 4
4.12.3 Znajdz moje urzadzenie
My Device
W przypadku zaginiecia robota Mammotion lub Find iy e A
stacji referencyjnej RTK powigzanej z aplikacjg °°"“e°“°°t“erp'atf°'”®
Mammotion, wyswietl ekran Uzytkownik > Znajdz
Guide
moje urzadzenie, aby sledzi¢ urzadzenie.
\Device Service éj
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Nacisnij urzagdzenie, by przejs¢ na nastepng strone,
gdzie mozesz witaczyc¢/wytagczyc opcje
Powiadomienia dotyczace lokalizacji i Rejestrator

lokalizaciji.

® Powiadomienia dotyczace Ilokalizacji —
otrzymasz powiadomienia push, gdy po
wtgczeniu robot znajduje sie ponad 50 metrow

od obszaru pracy.

® Rejestrator lokalizacji — rejestruje historie

lokalizacji robota po jego wtgczeniu.
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4.12.4 kaczenie z kontem Alexa

UWAGA

® Przed rozpoczeciem sterowania urzgdzeniem poleceniami gtosowymi nalezy koniecznie

@ utworzy¢ co najmniej jedno zadanie.

e Jezeli ponad dwa zestawy robotow sg potgczone z tym samym kontem Mammotion,

polecenia gtosowe sg domysinie kierowane do ostatnio powigzanego robota.

-

1. Wyswietl ekran Uzytkownik i nacisnij przycisk
Alexa. —
2. Wybierz opcje YUKA, by kontynuowac.
3. Nacisnij Potacz konto Alexa, by przejs¢ do Alere
strony autoryzacji. Guide

4. Na koniec nacisnij Potacz, by zakonczyc

operacje. \_ oevice

Connect to Other Platforms

&

Service

)

(o

Me

Po pomysinym zakonczeniu mozesz sterowac¢ robotem za pomoca polecen gtosowych. Oto kilka

przyktadow uruchamiania, wstrzymywania, zatrzymywania, ponownego tadowania i sprawdzania stanu:

Rozpoczecie pracy

-Alexa, YUKA ma rozpoczgc¢ prace

-Alexa, YUKA ma rozpoczgc¢ zadanie xx (gdzie xx to nazwa ustawionego zadania)

Wstrzymywanie
-Alexa, wstrzymaj YUKA
-Alexa, YUKA ma sie wstrzymac

-Alexa, pole¢ YUKA wstrzymanie
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Kontynuowanie

-Alexa, pole¢ YUKA kontynuowanie
-Alexa, pole¢ Yuka wznowienie
Zatrzymywanie

-Alexa, zatrzymaj YUKA

-Alexa, pole¢ YUKA zakonczenie zadania
tadowanie

-Alexa, nataduj akumulator YUKA
-Alexa, wyslij YUKA do domu
Sprawdzanie stanu

-Alexa, podaj stan YUKA

-Alexa, zapytaj, zapytaj YUKA o wykonywane zadanie
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4.12.5 kaczenie z kontem Google Home

UWAGA
Przed rozpoczeciem sterowania urzgdzeniem poleceniami gtosowymi nalezy koniecznie

utworzyc¢ co najmniej jedno zadanie.

~—m

(o

1. Przejdz do strony Uzytkownik i nacisnij opcje My Device

Google Home.

Connect to Other Platforms

2. Nacisnij Potagcz z Google Home, by wejs¢ na
Google Home (\

strone autoryzacji.
Guide

3. Postepuj zgodnie z instrukcjami, by zakonczyc

konfiguracje.

\ Device Service Me /

Po pomysinym potgczeniu mozesz sterowacC robotem za pomocag polecen gtosowych. Wyprobuj
nastepujgce polecenia:

Rozpoczecie pracy

- Hej, Google, zacznij kosic

- Hej, Google, uruchom teraz YUKA

- Hej, Google, wtgcz YUKA

- Hej, Google, niech YUKA sie wtgczy
Wstrzymywanie

- Hej, Google, wstrzymaj koszenie

- Hej, Google, wstrzymaj teraz YUKA

- Hej, Google, niech YUKA sie wstrzyma

- Hej, Google, wstrzymaj YUKA
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Kontynuowanie

- Hej, Google, kontynuuj koszenie

- Hej, Google, niech YUKA kontynuuje

- Hej, Google, pozwol YUKA kontynuowac
Zatrzymywanie

- Hej, Google, przestan kosic

- Hej, Google, zatrzymaj YUKA

- Hej, Google, niech YUKA sie zatrzyma

- Hej, Google, YUKA ma sie zatrzymac
Ponowne tadowanie robota Yuka

- Hej, Google, skieruj YUKA do stacji

- Hej, Google, wyslij YUKA do domu

- Hej, Google, niech YUKA wroci do domu
Sprawdzanie stanu

- Hej, Google, czy YUKA pracuje?
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5 Konserwacja

Aby zachowac optymalng wydajnos¢ koszenia i przedtuzy¢ zywotnosc¢ robota, firma Mammotion zaleca
przeprowadzanie regularnych inspekcji i tygodniowych konserwacji. Aby zachowac bezpieczenstwo i
efektywnosc¢, nalezy zawsze mie¢ na sobie odziez ochronng, takg jak spodnie i buty robocze. Unikaj

odkrytych sandatow lub przeprowadzania konwersacji na boso.

5.1 Czyszczenie

OSTRZEZENIE

® Przed przystagpieniem do wszelkich prac czyszczenia upewnij sie, ze robot jest catkowicie

wytgczony.
® Przed obroceniem robota do gory dnem zawsze go najpierw wytgcz.

® Poobrdceniu robota do gory dnem zachowaj ostroznosc, by unikngc uszkodzenia modutu
wizyjnego.

5.1.1Czyszczenie robota

Obudowa

Do czyszczenia obudowy robota uzyj miekkiej szczoteczki lub wilgotnej szmatki. Unikaj uzywania
alkoholu, benzyny, acetonu lub innych korozyjnych badz lotnych rozpuszczalnikow, gdyz mogg one

uszkodzi¢ wykonczenia robota i jego wewnetrzne komponenty.
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Spod

Przed przystgpieniem do czyszczenia podwozia i tarczy tngcej zatoz rekawice ochronne. Odpadki usuwaj
za pomoca szczotki. Sprawdz, czy na ostrzach sg widoczne uszkodzenia i upewnij sie, ze ostrza i tarcza

tngca moga sie swobodnie obracac. Do czyszczenia spodu NIE nalezy uzywac ostrych przedmiotow.

Koto przednie

Wyczysc¢ koto przednie za pomocg szczotki lub weza z woda. Jesli to konieczne, usun btoto.

Kota tylne

Jesli kota tylne regularnie sie brudza, czysc¢ je, uzywajgc szczotki lub weza z woda.

Kamera wizyjna

Wszelkie plamy na soczewce kamery wizyjnej mozna wyczysci¢ za pomocg szmatki. Czysta soczewka

jest waznym czynnikiem wydajnosci modutu wizyjnego.

5.1.2 Czyszczenie stacji tadujacej

Za pomoca szczotki i szmatki wyczysc¢ nadajnik podczerwieni i styk tadujacy.
5.1.3 Czyszczenie stacji referencyjnej RTK

Za pomoca szmatki wyczysc¢ stacje referencyjnag RTK, by usung¢ wszelki nagromadzony brud.
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5.2 Konserwacja ostrzy tnacych i silnika

OSTRZEZENIE

e W trakcie przeprowadzania inspekcji, czyszczenia lub wymiany ostrza tngcego nalezy
zawsze miec zatozone rekawice ochronne.

e Do dokrecania lub luzowania tarczy tngcej NIE nalezy uzywac srubokreta elektrycznego.
& Zawsze uzywaj odpowiednich $rub i oryginalnych ostrzy, ktére zostaty zatwierdzone

przez firme Mammotion.
® Rownoczesnie wymien wszystkie ostrza tnace i ich sruby, by zapewni¢ bezpieczny i
wydajny system tnacy.

e NIE uzywaj ponownie starych srub, poniewaz moze to spowodowac powazne zranienie.

® Aby zapewnic¢ optymalng wydajnosc¢ podczas dtugotrwatego przechowywania, wat silnika powinien
pozostac suchy i czysty. Regularna konserwacja watu silnika pomaga w zapobieganiu gromadzenia
sie zabrudzen i wilgoci, ktére moga wptynac na funkcjonowanie urzgdzenia. Oczekiwany cykl zycia
silnika wynosi 1500 godzin pracy.

e® (strza sg czesciami ulegajgcymi zuzyciu i powinny zosta¢ wymienione, jesli mocno sie zuzyjg. Zaleca
sie wymiane ostrzy tngcych co 3 miesigce lub po 150 godzinach uzytkowania. W przypadku grubszej
trawy konieczna moze byc czestsza wymiana ostrzy.

e [o ostrzy i spodu robota czesto przykleja sie mokra trawa, co moze negatywnie wptyng¢ na
wydajnos¢ i prowadzi¢ do wzmozonego czyszczenia. Aby uzyska¢ optymalng wydajnosc oraz by
trawnik pozostat w dobrej kondycji, zaleca sie unikania koszenia trawy podczas intensywnych

opadow deszczu lub gdy jest bardzo mokra.
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Wymiana ostrza tnacego

1. Wytacz robota.

2. Umiesc robota na miekkiej, czystej powierzchni, upewniajgc sie, ze jest do gory dnem. Pamietaj, by
nie wywierac¢ nacisku na modut wizyjny.

3. Usun ostrza tngce za pomocg dotgczonego srubokretu z koncowka Phillips.

4. Zamontuj nowe ostrza tnace (B), uzywajgc zatgczonych podktadek (C) i wkretow (A). Upewnij sig, ze

ostrza moga sie z tatwoscig obracac i sg bezpiecznie zamontowane.

-79 -



5.3 Konserwacja akumulatora

® Przed odtozeniem robota na dtugi czas w petni nataduj akumulator, by unikng¢ nadmiernego
roztadowania.
® taduj do maksimum co 90 dni, nawet jesli nie uzywasz urzadzenia.

® Przed odtozeniem lub tadowaniem upewnij sie, ze porty tadowania robota sg czyste i suche.

5.4 Przechowywanie w zimie

Aby upewnic¢ sie, ze na poczatku nastepnego okresu koszenia robot jest w doskonatym stanie,
prawidtowo przechowuj samego robota, stacje tadujgca i stacje referencyjng RTK. Jesli w zimie
temperatura otoczenia spadnie ponizej -20°C, przenie$ robota, stacje referencyjng RTK i stacje

tadowania do pomieszczenia.

5.4.1 Przechowywanie robota

e Wyprowadz robota ze stacji tadujgcej, upewniajac sie, ze jest w petni natadowany.

e \Wytgczrobota.

® Za pomocg wilgotnej szmatki lub miekkiej szczoteczki wyczys$¢ robota (obudowe, kota, podwozie,
modut wizyjny itp.). W razie potrzeby mozesz umy¢ robota. W celu wyczyszczenia podwozia wodg
NIE nalezy obracac robota do gory dnem.

® Pozostaw go do wyschniecia. Podczas tej czynnosci NIE obracaj go do géry dnem.

e Na ztgcza tadowania natdz smar przeciwkorozyjny. NIE nalezy uzywac¢ srodkow chemicznych na
zadnych innych czesciach robota, w szczegolnosci w obszarach stykow metalowych, poza ztgczami.

® Przechowuj robota w pomieszczeniu.

5.4.2 Przechowywanie stacji tadujacej

e (dtgcz zasilacz.
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e Usun wkrety.

® /apomocgy szczotki lub szmatki doktadnie wyczys¢ stacje tadowania.

e Wyjmij stacje tadowania i zasilacz.

® Przechowuj stacje tadowania i zasilacz w pomieszczeniu.

Przed nastepnym sezonem koszenia ponownie zamontuj stacje tadujgcq, nastepnie przenies jg w inne
miejsce (zobacz Zmiana lokalizacji stacji tadujgcej, by uzyskaé wiecej informacji) i ponownie zamapuj

przesmyk miedzy stacjq tadujgcq i obszarem roboczym, uzywajqc aplikacji Mammotion.

5.4.3 Przechowywanie stacji referencyjnej RTK

Jesli w zimie temperatura otoczenia jest wyzsza niz -20°C:

e (dtacz od zasilania stacje referencyjng RTK.

® Zawin kabel stacji referencyjnej RTK dookota stacji i przymocuj naktadka ochronna.

® Przykryj stacje referencyjng RTK plastikowa torbg lub pokrywa.

Jesli wykonasz te kroki, ale nie przeniesiesz stacji referencyjnej RTK, nie bedzie konieczne usuniecie i
ponowne mapowanie przed nastepnym sezonem koszenia.

Jesli w zimie temperatura otoczenia spada ponizej -20°C:

Jesli stacja referencyjna RTK jest zainstalowana na podtozu, wykonaj nastepujgce kroki:

e Usun mape w aplikacji Mammotion.

e (dtacz od zasilania stacje referencyjng RTK.

e Usun stacje referencyjng RTK z drgzka montazowego.

e Usunantene.

® /apomocg szmatki wyczysc stacje referencyjng RTK.

e Usun drgzek montazowy.

Przed nastepnym sezonem ponownie zamontuj stacje referencyjng RTK i zamapuj w aplikacji
Mammotion.

Jesli stacja referencyjna RTK jest zamontowana na scianie/dachu, wykonaj nastepujgce kroki:

e (dtacz od zasilania stacje referencyjng RTK.

® /dejmij stacje referencyjng RTK ze sciennego drgzka montazowego.
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e Usun antene.

® /apomocg szmatki wyczysc stacje referencyjng RTK.

Przed nastepnym sezonem koszenia ponownie zamontuj stacje referencyjng RTK w oryginalnym
potozeniu. Nie ma potrzeby usuwania mapowania i ponownego mapowania, gdyz lokalizacja stacji

referencyjnej RTK pozostata niezmieniona.
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6 Specyfikacje produktu

6.1 Dane techniczne

6.1.1Specyfikacja ogélna

Specyfikacje

Maks. koszona
powierzchnia
Zarzadzanie wieloma
strefami

Silnik

Maks. nachylenie
terenu

Wysokosé
pokonywanych
przeszkoéd
Szerokos¢ koszenia
Regulacja wysokosci
koszenia

Czas tadowania
Czas koszenia

po catkowitym
natadowaniu
Automatyczne
tadowanie
Pozycjonowanie

i nawigacja

Omijanie przeszkod

800/800H

800 m?

10

230 min

150 min

YUKA mini
700/700H 600/600H
700 m? 600 m?

7 5

Naped na dwa kota

45% (24°)

35 mm

190 mm
500/600/700/800: 20-60 mm

500/500H

500 m?

500H/600H/700H/800H: 50-30 mm

180 min

110 min

TAK

Wizja Al UltraSense i RTK

Wizja Al UltraSense
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Specyfikacje

Sterowanie
poleceniami

gtosowymi

Monitorowanie wizyjne

tacznosé

Zasieg sygnatu RTK

Stacjareferencyjna

RTK

Stacja tadujaca
Predkos¢ pracy
Wazona moc
akustyczna
Wazone cisnienie

akustyczne

Stopien ochrony

Detekcja deszczu
Uaktualnienie OTA
Antykradziezowe
sledzenie GPS
Alarm GeoFence
Wizja GeoFence
Masa netto:
Wymiary

(d+. x szer. x wys.)

800/800H

YUKA mini

700/700H 600/600H

Alexa i Asystent Google

TAK
4G, Bluetooth i Wi-Fi
Sie¢: bkm
Datalink: 100 m

RTK310

CHG2300
0,3m/s

LWA=62 dB, KWA=3 dB

LPA=54 dB, KPA=3 dB

Robot: IPX6
Stacja tadujgca: IPX6
Stacja referencyjna RTK: IPX6
TAK
TAK

TAK

TAK
TAK
10,3 kg

525 x 413 x 281 mm
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6.1.2Specyfikacje poktadowych pasm operacyjnych YUKA mini (UE)

Pasmo operacyjne

BLE

Wi-Fi

LORA

Czestotliwosé

2400-2483,5 MHz
2400-2483,5 MHz
5560-5700 MHz
5745-5825 MHz
863,1-869,85 MHz

BDS/GPS(L1)/Galileo(E1B)/GLONASS(G1)  1559-1610 MHz

6.1.3 Specyfikacje pasma operacyjnego modutu 4G YUKA mini (model: MC230)

(EU)

Pasmo operacyjne

GSMS00
DCS1800

Pasmo | WCDMA
Pasmo VIIl WCDMA
Pasmo 1LTE
Pasmo 3 LTE
Pasmo 7 LTE
Pasmo 8 LTE
Pasmo 20 LTE
Pasmo 28 LTE
Pasmo 38 LTE

Pasmo 40 LTE

Czestotliwosé

Tx

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

Tx:

: 880-915 MHz, Rx: 925-960 MHz
1710-1785 MHz, Rx: 1805-1880 MHz
1920-1980 MHz, Rx: 2110-2170 MHz
880-915 MHz, Rx: 925-960 MHz
1920-1980 MHz; Rx: 2110-2170 MHz
1710-1785 MHz; Rx: 1805-1880 MHz
2500-2570 MHz; Rx: 2620-2690 MHz
880-915 MHz; Rx: 925-960 MHz
832-862 MHz; Rx: 791-821 MHz
703-748 MHz; Rx: 758-803 MHz
2570-2620 MHz; Rx: 2570-2620 MHz
2300-2400 MHz; Rx: 2300-2400 MHz
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Maksymalna

przewodzenia

9,23 dBm
17,57 dBm
17,52 dBm
13,68 dBm
11,66 dBm
/

Maksymalna moc

przewodzenia

33,41dBm
50,25 dBm
23,63 dBm
24,20 dBm
22,59dBm
23,23 dBm
23,28 dBm
23,98 dBm
22,86 dBm
22,62 dBm
22,54 dBm
22,31dBm



6.1.4 Specyfikacje pasm operacyjnych stacji referencyjnej RTK (UE)

Maksymalna moc
Pasmo operacyjne Czestotliwos¢

przewodzenia
BLE 2400-2483,5 MHz 6,71dBm
Wi-Fi 2400-2483,5 MHz 10,41 dBm
LORA 863,1-869,85 MHz 10,18 dBm
BDS/GPS(L1)/Galileo(E1B)/GLONASS(G1)  1559-1610 MHz /

6.1.5 Specyfikacje akumulatora

YUKA mini
800/800H 700/700H 600/600H 500/500H
TS-A060-2802151
Zasilanie: 100-240V, 50/60 Hz, maks. 1,56 A
Wyjscie: 28 VDC, 215 A,602W
Bateria 216 VDC,6,1Ah 216 VDC, 4,5 Ah 216 VDC, 2,4 Ah 216 VDC, 2,4 Ah

Pojemnos¢

Specyfikacje

tadowarka

akumulatora

6,1 Ah 45 Ah 2.4 Ah 2.4 Ah
akumulatora

Zakres temperatur podczas tadowania 4-45°C. Zbyt wysokie temperatury moga spowodowaé
uszkodzenie produktu.
OSTRZEZENIE: Baterie urzadzenia nalezy tadowaé wytacznie przy uzyciu dotaczanego zasilacza

dostarczonego w pakiecie z urzadzeniem.
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6.2 Kody usterek

Powiadomienia aplikacji zawierajg kody, przyczyny i procedury usuwania usterek. Na ponizszej liscie

uwzgledniono najczesciej wystepujgce usterki.

Kody usterek

316

318

323

325

326

Przyczyny

Silnik lewego dysku tngcego

przegrzewa sie.

Usterka czujnika silnika lewego

dysku tnacego.

Silnik prawego dysku tngcego jest

przecigzony.

Nie mozna uruchomic silnika

prawego dysku tngcego.

Silnik prawego dysku tngcego

przegrzewa sie.
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Rozwigzania

Robot wznowi prawidtowe funkcjonowanie
po ochtodzeniu silnika. Ten proces moze
trwac kilka minut.

Uruchom ponownie robota. Jezeli usterka
nie zostanie usunieta pomimo wielokrotnego
ponownego uruchamiania, skontaktuj sie

z dziatem serwisowym.

Ustal, czy dysk tnacy jest zablokowany,

i oczysc go, jezeli jest to konieczne.
Alternatywnym rozwigzaniem jest
zwiekszenie wysokosci koszenia.

Ustal, czy dysk tngcy jest zablokowany. W
przeciwnym razie ponownie uruchom
robota. Jezeli usterka nie zostanie usunieta
pomimo wielokrotnego ponownego
uruchamiania, skontaktuj sie z dziatem
serwisowym.

Uruchom ponownie robota. Jezeli usterka
nie zostanie usunieta pomimo wielokrotnego
ponownego uruchamiania, skontaktuj sie

z dziatem serwisowym.



Kody usterek

328

1005

1300

1301

1420

2713

2726

2727

Przyczyny

Usterka czujnika silnika prawego

dysku tngcego.

Niskie napiecie baterii

Staby sygnat pozycjonowania.

Zmieniono lokalizacje stacji

tadujace;.

Przekroczono limit czasu

pobierania danych predkosci kot.

radowanie zostato zatrzymane

z powodu niskiego napiecia baterii.

Zbyt wysoki poziom natadowania

baterii.

Zbyt niski poziom natadowania

baterii.
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Rozwigzania

Uruchom ponownie robota. Jezeli usterka
nie zostanie usunieta pomimo wielokrotnego
ponownego uruchamiania, skontaktuj sie

z dziatem serwisowym.

Robot bedzie pracowac po natadowaniu
akumulatora do 80%.

Poczekaj na ponownie pozycjonowanie

robota.

Zmien lokalizacje stacji tadujace;.

Uruchom ponownie robota. Jezeli usterka
nie zostanie usunieta, skontaktuj sie

z dziatem serwisowym.

Uruchom ponownie robota. Jezeli usterka
nie zostanie usunieta pomimo wielokrotnego
ponownego uruchamiania, skontaktuj sie

z dziatem serwisowym.

Przerwij tadowanie natychmiast. Jezeli zbyt
wysoki poziom natadowania baterii jest
zgtaszany czesto, skontaktuj sie z dziatem

serwisowym.

Ponownie nataduj robota.



7 Gwarancja

Firma Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd gwarantuje, ze ten produkt bedzie wolny w okresie
gwarancyjnym od wad materiatow i wykonania w normalnych warunkach uzytkowania zgodnie
z dokumentacjg produktu publikowang przez firme Mammotion. Publikowana dokumentacja produktu
obejmuje miedzy innymi podrecznik uzytkownika, skrocony podrecznik uzytkownika, zalecenia
dotyczace konserwacji, specyfikacje, zastrzezenia i powiadomienia w aplikacji. Okres gwarancyjny jest

zalezny od produktu i czesci. Skorzystaj z ponizszej tabeli:

Komponent Gwarancja
Komponenty gtowne
Bateria

J lata

Czesci zamienne (stacja tadujaca, stacja

referencyjna RTK:)

Jezeli w okresie gwarancyjnym produkt nie funkcjonuje zgodnie z gwarancjg, skontaktuj sie z dziatem

obstugi klientow firmy Mammotion, aby uzyskac instrukcje.

e W przypadku produktow zakupionych od lokalnego dystrybutora nalezy najpierw kontaktowac sie
z tym dystrybutorem.

e UZytkownik musi okaza¢ wazny dowdd zakupu, paragon lub numer zamowienia (w przypadku
sprzedazy bezposredniej firmy Mammotion). Numer seryjny produktu jest niezbedny do $wiadczenia
ustugi gwarancyjne;j.

e Firma Mammotion podejmie niezbedne dziatania w celu usuniecia zgtoszonych usterek podczas
rozmowy telefonicznej, komunikacji e-mail lub czatu online.

e W niektorych wypadkach firma Mammotion moze zaleca¢ pobranie i zainstalowanie okreslonych

aktualizacji oprogramowania.
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Jezeli usterki nie zostang usuniete, konieczne moze by¢ przestanie produktu do firmy Mammotion
w celu dalszej oceny lub do lokalnego centrum serwisowego wskazanego przez firme Mammotion.
Okres gwarancyjny produktu rozpoczyna sie od oryginalnej daty zakupu podanej w paragonie
sklepowym lub na fakturze.

W  przypadku produktow dostarczanych po uprzednim ich zamowieniu okres gwarancyjny
rozpoczyna sie od daty wysytki z lokalnego magazynu.

Firma Mammotion wymaga od uzytkownika samodzielnego zorganizowania wysytki produktu
wymagajgcego dalszej diagnostyki w lokalnym centrum serwisowym lub w zaktadzie produkcyjnym
Mammotion. Firma Mammotion naprawi lub wymieni produkt i odesle go do uzytkownika
nieodptatnie, jezeli gwarancja obejmuje dang usterke. Jezeli nie, firma Mammotion lub wskazane

przez nig centrum serwisowe moze pobra¢ odpowiednig optate.

Gwarancja nie obowigzuje w nastepujacych okolicznosciach:

Ignorowanie zalecen podanych w podreczniku uzytkownika.

Rezygnacja z odrzucenia dostarczonego produktu uszkodzonego podczas transportu lub brak
oficjalnej dokumentacji potwierdzajgcej uszkodzenia, ktéra powinna by¢ wykonana przez firme
kurierska. Brak dowodow potwierdzajgcych uszkodzenie podczas transportu.

Nieprawidtowe funkcjonowanie produktu na skutek wypadkdw, nieprawidtowego uzytkowania lub
zastosowania, klesk zywiotowych takich jak powodzie, pozary lub trzesienia ziemi, narazenia
na rozproszone produkty spozywcze lub rozlane ciecze, nieprawidtowego tadowania elektrycznego
lub innych czynnikow zewnetrznych.

Uszkodzenie na skutek uzytkowania produktu w sposob, ktory nie zostat dozwolony lub przewidziany
przez firme Mammotion.

Modyfikacje produktu lub jego komponentéw powodujgce znaczne zmiany sposobu funkcjonowania
lub zakresu funkcji, wprowadzone bez uprzedniego uzyskania pisemnego zezwolenia od firmy
Mammotion.

Utrata, uszkodzenie lub nieautoryzowane ujawnienie danych uzytkownika.

Nieautoryzowana modyfikacja informacji takich jak etykiety lub numer seryjny produktu.

Brak wymaganego dowodu zakupu od firmy Mammotion, takiego jak paragon lub faktura, albo

prawdopodobne fatszowanie lub modyfikacja dokumentac;ji.
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8 Przepisy

Zgodnos¢ z przepisami komisji FCC

To urzadzenie jest zgodne z wymaganiami okreslonymi w czesci 15 przepisow komisji FCC.
Zezwolenie na uzytkowanie urzgdzenia jest uzaleznione od spetnienia nastepujgcych dwoch warunkow:
(1) urzadzenie nie powinno powodowac zaktocen i (2) powinno byé odporne na zaktocenia zewnetrzne,

tgcznie z zaktoceniami powodujgcymi nieprawidtowe funkcjonowanie.

Przestroga: Wprowadzenie zmian lub modyfikacji produktu, ktore nie zostaty wyraznie zatwierdzone
przez strone odpowiedzialng za zapewnienie zgodnosci z przepisami, moze spowodowac¢ anulowanie

autoryzacji uzytkownika do korzystania z tego produktu.

Uwaga: To urzadzenie byto testowane i zostato uznane za zgodne z limitami dla urzagdzen cyfrowych
klasy B, okreslonymi w czesci 15 przepiséw komisji FCC. Te limity okreslono w celu zapewnienia
uzasadnionej ochrony przed zaktdceniami w instalacjach w obiektach mieszkalnych. To urzgdzenie
generuje, wykorzystuje i moze emitowac energie o czestotliwosciach radiowych i powodowac zaktocenia
tgcznosci radiowej, jezeli nie jest zainstalowane i uzytkowane zgodnie z zaleceniami. Nie mozna
zagwarantowac, ze dziatanie niektorych instalacji nie bedzie zaktdcane.

Jezeli urzadzenie zaktdca odbidr radiowy lub telewizyjny, co mozna sprawdzi¢ poprzez jego wytgczenie
i ponownie wtgczenie, zaktdcenia tego typu mozna eliminowac, korzystajgc z nastepujacych metod:

- zmiana ustawienia lub lokalizacji anteny odbiorczej,

- zwiekszenie odlegtosci miedzy urzadzeniem a odbiornikiem,

- podtaczenie urzadzenia do gniazda sieci elektrycznej w obwodzie innym niz obwdéd, do ktérego jest
podtgczony odbiornik,

- skorzystanie z pomocy dystrybutora lub doswiadczonego technika radiowo-telewizyjnego.
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Zgodnos$¢ z normami ISED

To urzadzenie zawiera nadajniki/odbiorniki, podlegajgce zwolnieniu z obowigzku uzyskania licencji,
zgodne z normami RSS ISED (Innovation, Science and Economic Development Canada).
Zezwolenie na uzytkowanie urzadzenia jest uzaleznione od spetnienia nastepujgcych dwoch warunkow:
(1) Urzadzenie nie moze powodowacé zaktdcen.

(2) Urzadzenie musi by¢ odporne na zaktocenia, tgcznie z zaktdceniami powodujgcymi nieprawidtowe
funkcjonowanie.

To urzadzenie jest zgodne z limitami narazenia na promieniowanie w srodowisku niekontrolowanym RSS-
102, okreslonymi przez organizacje IC.

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

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

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

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

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

Zgodnos¢ z przepisami dotyczacymi narazenia na promieniowanie radiowe (RF)

To urzadzenie jest zgodne z limitami narazenia na promieniowanie w srodowisku niekontrolowanym RSS-
102, okreslonymi przez komisje FCC i organizacje IC. Nie wolno umieszczac tego nadajnika obok innej
anteny lub innego nadajnika ani eksploatowa¢ go w potgczeniu z inng anteng lub innym nadajnikiem.
Podczas instalowania i uzytkowania urzadzenia nalezy zachowac¢ minimalng odlegtosci 20 cm pomiedzy
radiatorem a ciatem uzytkownika.

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

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

radiateur et votre corps.
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Uproszczona deklaracja zgodnosci UE
Shenzhen Mammotion Innovation Co., Limited niniejszym oswiadcza, Ze typ urzadzenia radiowego [model:
500/600/700/800] jest zgodny z dyrektywa 2014/53/UE.
Peten tekst deklaracji zgodnosci UE jest dostepny pod ponizszym adresem internetowym:

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