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1 Saugos instrukcijos

1.1 Bendrosios saugos instrukcijos

» AtidZiai perskaitykite ir visiSkai supraskite naudotojo vadovg prie$ pradédami naudoti produkta.

» Naudokite tik MOVA rekomenduotg jranga kartu su produktu. Bet koks kitas naudojimas yra draudziamas.

= Neleiskite vaikams bati Salia ar zaisti su masina, kai ji veikia.

» Nenaudokite produkto vietose, kur Zmonés nezino apie jo buvima.

» Valdydami produktg su MOVAhome programéle, ne békite. Visada eikite, stebékite Zzingsnius ant nuolydziy

ir nuolat iSlaikykite pusiausvyra.

Venkite naudoti produktga, kai darbo zonoje yra Zmoniy, ypac vaiky ar gyvany.

Eksploatuojant produktg vieSose vietose, aplink darbo zong pastatykite jspéjamuosius Zenklus su uzraSu: ,Ispéjimas
I Automatiné vejapjové! Laikykités atokiau nuo masinos! Priziarékite vaikus!

Naudokite produktg dévedami tvirtg avalyne ir ilgas kelnes.

Siekiant iSvengti produkto paZeidimy bei nelaimingy atsitikimy su transporto priemonémis ir Zmonémis, nustatykite darbo zonas ir pervezimo
marsrutus nepervaziuojant per vieSuosius takus.

Gryniai draudziama liesti judancias pavojingas dalis, tokias kaip peilio diskas, kol jos visiSkai nesustojo.

Siekti medicininés pagalbos suZeidimo ar nelaimingo atsitikimo atveju.

ISjunkite produktg pries valydami uzsikiSimus, atlikdami technine prieZitrg arba tikrindami produkta. Jei produktas vibruoja ne-

normaliai, patikrinkite jj dél paZeidimy prie$ paleidZiant i$ naujo. Nenaudokite produkto, jei bet kuri dalis yra paZeista

Neleiskite pagrindinio kabelio kloti ten, kur produktas pjaus. Vadovaukités pateiktomis kabelio jrengimo instruk-
cijomis.
Naudokite tik komplekte esancig jkrovimo stotele produktui jkrauti. Neteisingas naudojimas gali sukelti elektros smagj,

perkaitima arba baterijos koroziniy skysciy issiliejima. Esant elektrolito iSsiliejimui, nuplaukite vandeniu arba
neutralizuojancia priemone. Jei korozinis skystis pateko j akis, nedelsti kreipkités medicininés pagalbos.

Jungiant pagrindinj kabelj prie elektros lizdo, naudokite nulémimo grandinés jrenginj (RCD) su maksimaliu iSjun-
gimo srove 30 mA.

Naudokite tik originalias MOVA rekomenduojamas baterijas. Produkto saugumas negali bati garantuotas naudojant

neoriginalias baterijas. Nenaudokite nejkraunamy baterijy.

Laikykite pratesimy laidus atokiau nuo judanciy pavojingy daliy, kad iSvengtuméte laidy pazeidimo, kuris gali sukelti kontakta
su gyvomis dalimis.

Sio dokumento iliustracijos pateikiamos tik kaip pavyzdys. Prasome vadovautis tikraisiais produktais.

Niekada neleiskite vaikams, asmenims su sumazéjusiomis fizinémis, jutiminémis ar protinémis galiomis, ty, kurie neturi

patirties ar Ziniy, arba nevartojusiems Siy instrukcijy, naudoti jrenginj. Vietos teisés aktai gali riboti operato-
riaus amziy.

Nepajunkite ir nelieskite pazeisto kabelio, kol jis néra atjungtas nuo elektros lizdo. Jei veikimo metu kabelis pazei-
dziamas, nedelsdami atjunkite kiStukg nuo elektros lizdo. Susidévejes arba pazeistas kabelis didina elektros
smagio pavojy ir turi bati pakeistas tik aptarnaujancio personalo.

Nepushkite produkto jéga ar staigiai, nes tai gali pazeisti produktg.

Siekiant uztikrinti atitikimg RF spinduliuotés reikalavimams, rekomenduojama palaikyti ne mazZesnj nei 35 cm
atstuma tarp jrenginio ir Zmogaus.

« Baterijos jkrovimui naudokite tik kartu su Siuo jrenginiu tiekiama atjungiama maitinimo bloka.

1.2 Diegimo saugos nurodymai

» Venkite montuoti jkrovimo stotele vietose, kur Zmonés gali uzkristi.

» Nekokite jrengti jkrovimo stotelés vietose, kur yra stovinfio vandens rizika.

« Nekokite montuoti jkrovimo stotelés, jskaitant visus priedus, maZesniu kaip 60 cm atstumu nuo bet kokios degios medZiagos.
Ikrovimo stotelés ir maitinimo Saltinio gedimai arba perkaitimas gali sukelti gaisro pavojy.
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1.3 Saugos nurodymai eksploatuojant

= Laikykite rankas ir kojas atokiai nuo besisukanciy peiliy. Nedékite ranky ar kojy prie ar po produktu,
kai jis jjungtas.

= Nekelkite ir nepersineskite produkto, kai jis yra jjungtas.

« Parkuokite robotg jkrovimo stotyje arba nustatykite jj j ISJUNGTAS, kai darbo zonoje yra moniy, ypa¢
vaiky ar gyvany.

= UZtikrinkite, kad ant vejos nebaty jokiy daikty, pavyzdZiui, akmeny, Saky, jrankiy ar Zaisly. PrieSingu
atveju peiliai gali bati paZeisti, susiddre su daiktais.

= Nedékite daikty ant produkto ar jkrovimo stoties.

= Nenaudokite produkto, jei mygtukas STOP neveikia.

= Venkite susiddrimy tarp produkto ir Zmoniy arba gyvany. Jei Zmogus arba gyvinas pateks j produkto
mar3rutg, nedelsiant jj sustabdykite.

« Visada nustatykite produkta ISJUNGTA, kai jis nenaudojamas.

= Nenaudokite produkto vienu metu su iSsiverzianciu drékintuvu. Naudokite Tvarkaras¢io funkcija, kad pro-
duktas ir iSsiverziantis drékintuvas neveikty tuo paciu metu.

= Venkite jungiamojo kanalo jrengimo tose vietose, kur sumontuoti iSsiverZiantys dréekintuvai.

= Nenaudokite produkto darbo zonoje, kur yra stovin¢io vandens, pavyzdZiui, stipraus lietaus ar vandens
susikaupimo atvejais.

1.4 Saugos nurodymai techninei prieziGrai

« Atliekant prieZiara, nustatykite produkta ISJUNGTA.

= Po plovimo uZtikrinkite, kad produktas blty padétas jprasta padétimi ant Zemés, ne apverstas aukstyn kojomis.

« Nerekomenduojama apversti produkto valant vaziuokle. Jei dél valymo apversite produkta, batinai gra-
Zinkite jj j teisingg padétj. Si atsarga batina, kad vanduo nepatekty j variklj ir nekilty sutrikimy norma-
liam veikimui.

« PrieS valant arba atlikdami prieZidra jkrovimo stoteléje, atjunkite kiStukg nuo jkrovimo stotelés arba su-
aktyvinkite iSjungimo jrenginj.

= Negalima naudoti auksto slégio plovimo jrenginiy ar tirpikliy produkto valymui.

1.5 Baterijos sauga

Licio jony baterijos gali sprogti arba sukelti gaisrg, jei jas iSardysite, sukelsite trumpajj jungimga arba veikiamos vandens, ugnies ar aukstos

temperataros. Elkités su jomis atsargiai, neskaidykite ir neatidarinékite baterijos, venkite bet kokio elektros ar mechaninio piktnau-

dZiavimo. Laikykite jas toliau nuo tiesioginiy saulés spinduliy.

= Naudokite tik gamintojo pateiktg baterijos jkroviklj ir maitinimo Saltinj. Netinkamo jkroviklio bei maitinimo
Saltinio naudojimas gali sukelti elektros smuagius ir (arba) perkaitima.

* NEREIKSKITE BANDYMU REMONTUOTI ARBA MODIFIKUOTI BATERIJ|)! Bandymas taisyti gali sukelti sunkiy suzalojimy dél
sprogimo ar elektros smagio. Jei atsiranda nutekéjimas, iSsiliejes elektrolitas yra korozinis ir toksiSkas.

« Siame prietaise yra baterijos, kurias gali keisti tik kvalifikuoti specialistai.

1.6 Liekancios rizikos

Siekiant iSvengti suzeidimuy, keiCiant peilius dévékite apsaugines pirstines.
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1.7 Simboliai ir lipdukai

ISPEJIMAS -
Prie$ pradédami naudoti jrenginj perskaitykite naudotojo vadova.

ISPEJIMAS -
Laikykités saugaus atstumo nuo jrenginio eksploatuojant.

ISPEJIMAS -
PrieS pradédami dirbti su jrenginiu arba jj kelti aktyvuokite
iSjungimo jrenginj.

ISPEJIMAS -
Nevazinekite ant jrenginio.

=4 > vel> T B>

ISPEJIMAS -

Sio produkto negalima $alinti kartu su jprastinémis buitinémis atlieko-
mis. UZtikrinkite, kad produktas baty perdirbtas pagal vietos teisés
akty reikalavimus.
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Sis produktas atitinka galiojancias ES direktyvas.

PrieS jkraunant perskaitykite instrukcijas.

q3
@ III klase
L]

- Nuolatiné sroveé

[] Klasé II

NUMATYTOJI PASKIRTIS

Sis sodui skirtas produktas yra skirtas namy vejos pjovimui. Produktas sukurtas daznam pjovimui, siekiant i$laikyti svei-
kesne ir geresnés iSvaizdos vejg nei anksciau. Priklausomai nuo jasy vejos dydzio, produktas gali bati suprogramuotas

veikti bet kuriuo paros metu arba tam tikru daznumu. Negalima naudoti kastuvams, Sluotoms ar sniego valymui.

e

Siuo dokumentu Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. pareiskia, kad radijo jrangos modelis MXXM2100/
MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100 vejapjové atitinka Direktyvg 2014/53/ES. Visas ES atitikties

deklaracijos tekstas prieinamas Siuo interneto adresu: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-
conformity.

Produktas atitinka JK PSTI reglamentus; pilnas atitikties deklaracijos tekstas prieinamas adresu: https://
www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

ISsamig elektroning vartotojo instrukcijg rasite adresu https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.
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2 Produkto pristatymas

2.1 Kas yra dézéje

a LiDAR apsauginis dangtelis
9 Ikrovimo bokstas (su1l
0 milginamuoju kabeliu)

e Maitinimo 3altinis

@ Varitai x 8, Sesiakampis raktas

© Atsuktuvas

®

e e s s s /4
/[

e Robotas

o Pagrindo plokste

@ Valymo Sepetys
eatsarginiai peiliai ir varZtai x 9
(10

®
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2.2 Produkto apzvalga

Stabdymo mygtukas

VirSutinis dangtis

Lietaus jutiklis

Rankenélé
Basenos indikatorius?
LiDAR’
Ekranas
Ikrovimo kontaktai
Rankena

Baterijos skyrius

i
UltraTrim ™ peilio diskas RyZio modulis *

Priekinis ratas

Airtag skyrius

Varanciasis ratas

Priekiné kamera®

1: LiDAR padeda surinkti aplinkos informacija, palengvina roboto pozicionavima, kliti¢iy vengima bei vandens
ir purvo aptikima. Nustatymo diapazonas (esant 100 kix) siekia 40 m prie 10 % atspindZio ir 70 m prie 80 % at-
spindZio. Matymo laukas yra 360°.

2: Basenos indikatorius yra tik LIDAX Ultra 1200/1600/2000 modeliuose.

3: Priekiné kamera aptinka kliGtis, vejos ribas ir z7mogaus buvima. Zitréjimo kampas yra 89° (horizontaliai
), 58° (vertikaliai), 97° (jstrizai). Skiriamoji geba yra 2 MP.

4: Tik LiDAX Ultra 1600/2000 modelyje yra jrengtas rySio modulis.
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BUsenos lemputé

Spalva ReikSmeé
Nuolatiné raudona Ivyko klaida.
Nuolatiné meélyna Robotas yra budéjimo rezime.
Mirksinti melyna Robotas atlieka darbus arba yra pristabdytas.
Mirksinti Zalia Robotas jkraunamas jkrovimo stoteléje.
Nuolatiné Zalia Baterija visiSkai jkrauta.
Mirksinti geltona : E::I?:zj'suyljkza;r:;ilfi\lfg;i;i:er?:s' vaizdas rodomas per programéle.

Pastaba: statuso $viesos aktyvavimo laikotarpj ir scenarijus galite keisti jrenginio puslapyje > > Sviesa.

2.3 RySio modulio pristatymas

RySio modulis suteikia 4G mobiliojo tinklo rysj ir GPS funkcija.

= 4G tinklo rySys leidZia nuotoliniu badu stebéti roboto blseng bei pradéti pjovimo darbus be Wi-Fi ry-
Sio.

= Imontuotas GPS leidZia matyti roboto realaus laiko vietg Google Zemélapiuose per programéle ir gauti praneSimus
, jei robotas iSeina i$ nustatytos Zemélapio zonos.

2.3.1 Jjunkite rySio paslauga

Rysio paslauga jsijungia automatikai jjungus robota. Sis patvirtinimas matomas tiekifoboto ekrane,
tiek programéléje. Norédami patikrinti Link paslaugos bdseng ir galiojimo data, eikite j jrenginio pus-
lapj > > Prisijungimai > Link modulis .~ *

Link paslauga teikiama nemokamai laikotarpiu, nurodytu techninése specifikacijose, pradedant nuo aktyvavimo
momento. Noredami pratesti paslaugg pasibaigus jos galiojimui, susisiekite su MOVA aptarnavimo centru.

Pastaba:

» Link modulis bus uzblokuotas, jei Link paslauga nebus atnaujinta per tris ménesius nuo jos galiojimo pabaigos. Norint i3
naujo suaktyvinti paslauga, pristatykite modulj j MOVA aptarnavimo centrg - gali bati taikomi papildomi mokesciai.

= Link modulis skirtas naudoti iSimtinai su MOVA vejapjovémis. Bet koks nenormalus rySio paslaugos
bakles sutrikimas gali lemti jasy paslaugos sustabdyma. Jei tai jvykty, kreipkités j MOVA aptarnavimo
komanda, kad padéty atkurti paslauga.

2.3.2 Pasalinkite rySio modulj

Démesio:
= Dévékite apsaugines pirstines, kad apsisaugotumeéte nuo suzalojimy.
» PrieS apverciant robotg, jsitikinkite, kad LiDAR apsauginis dangtelis yra tinkamai uzdéetas.
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© BBjunkite robota.

@ Padékite robotg ant mink3to pavirSiaus ir apverskite jj auk3tyn kojomis.

© Atsukite 4 varztus naudodami atsuktuva, kad nuimtuméte dangtelj.
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2.4 lvadas j AirTag skyriy

AirTag skyrius skirtas AirTag arba kitiems sekimo jrenginiams, kurie padeda rasti ir sekti jasy robotg.
Pastaba: AirTag néra jtrauktas. Pasisirinkite ir paruoskite savo AirTag. Norédami jdiegti arba pasalinti AirTag
, atlikite Siuos veiksmus:

© B3junkite robota. @ Uzdengkite LIDAR apsauginiu dangteliu.

mis.

@statykite AirTag j laikiklj arba iSimkite AirTag i$ @ Vel pritvirtinkite laikikl].
laikiklio.
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3 Irengimas

3.1 Pasirinkite tinkamga vieta

Padékite jkrovimo stotele lygiame pavirSiuje, netoli vejos krasto ir arti elektros lizdo.

UZtikrinkite, kad vieta atitikty Siuos reikalavimus:

= Vieta turi turéti stipry Wi-Fi signala.

Pastaba: Naudokite savo mobilyjj jrenginj, kad patikrintuméte pasirinktos vietos Wi-Fi signalo stipruma.
Stiprus Wi-Fi signalas uZtikrina stabily ry3j tarp roboto ir programélés.

= Gruntas turi bati pakankamai minkstas, kad baty galima jstatyti kaiscius.

« Gruntas turi bati lygioje vietovéje. Slaitas gali sukelti, kad robotas nuslys atgal ir praras rysj.

" N

—

= ISlaikykite ne maziau kaip 1 m laisvos erdvés be kliG¢iy kairéje, deSinéje ir prie$ jkrovimo stotele.

« Zolé aplink &ig vieta yra trumpesné nei 6 cm.

= Jei Zolé auk3tesné, pirmiausia jg nupjaukite vejapjove. Auksta Zolé gali apsunkinti roboto sugrjzima
j ikrovimo stotele.

4 N

3.2 Idiekite jkrovimo stotele

@ Istatykite jkrovimo bok3telj j pagrindo plokste, kol i3girsite spragteléjima.

4 N
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@ Tvirtai pritvirtinkite pagrindo plokste prie Zemés naudodami komplekte esancius kuoliukus ir SeSiakampj rakta.

4 1

- =

~

\\Q —/

@ Prijunkite maitinimo 3altinj prie pratesimo kabelio, o paskui prie elektros lizdo. Laikykite maitinimo
Saltinj ne Zemiau kaip 30 cm nuo Zemeés pavirsiaus.
Pastaba: Jkrovimo stoties LED indikatorius nuolat Svies mélynai, kai jjungtas maitinimas.

~
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© Nuimkite LiDAR apsauginj dangtelj.

@Istatykite robota j jkrovimo stotele jkrovimui. Isitikinkite, kad jkrovimo kontaktai ant roboto ir jkro-

vimo stotelés yra tinkamai sujungti.

Pastaba:

= Indikatoriaus lemputé mirkseés Zaliai, kai robotas sékmingai jkraunamas j jkrovimo stotele.

= Jei ketinate pridéti garaza papildomai apsaugai, naudokite atitinkama MOVA garaZg, kurj galima jsigyti vie-
tinése parduotuvése arba internetu. Naudojant ne MOVA garazg gali kilti sunkumy jkrovimo metu.

- )
Green Light
o —
LED indikatorius jkrovimo stotyje
LED indikatoriaus $viesos spalva Reiksme

1. Yra problema su jkrovimo stotele (pvz., problema dél jkrovimo sro-
Vés ar jtampos).

Mirksinti arba nuolatiné raudona
2. Robotas prisijungia prie jkrovimo stotelés, bet jkrovimas vyksta nenor-
maliai (pvz., jkrovimo kontaktai yra trumpai sujungti).

Nuolatiné mélyna Ikrovimo stotelé turi maitinima. Robotas néra jkrovimo stoteléje.
Mirksinti Zalia Robotas jkraunamas jkrovimo stoteléje.
Nuolatiné Zalia Robotas yra jkrovimo stoteléje ir pilnai jkrautas.
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4 ParuoSimas pirmajam naudojimui

4.1 Susipazinkite su valdymo skydeliu

Virdutinio dangtelio viduje esantis valdymo skydelis suteikia Sias funkcijas.

= ReZimai: Perjungti tarp viso ploto pjovimo ir krasto pjovimo.

« Tvarkarastis: PerziQréti ir jjungti/isjungti ,Pavasario/Vasaros tvarkarastj“ bei ,Rudens/Ziemos tvarkarastj”.

= Nustatymai: Prieiti prie pjovimo parametry, tokiy kaip pjovimo efektyvumas, pjovimo aukstis, kliG¢iy vengimo aukstis
ir lietaus/3alCio apsauga. Taip pat galite valdyti roboto konfigadracija, jskaitant PIN kodg, garsuma, kalbg ir

kitus nustatymus.

Pastaba: Funkcijos gali bati atnaujinamos atsizvelgiant j programinés jrangos versija.

Ekranas

\

Sat 10:20 © % = il &=

©

Sche... Setting

Press [>| to start all

4 )
Tjungti / iSjungti Pradéti
{0) c2
Rankenelée
Atgal Pagrindinis
9 &) =2 g
. J
Ekranas
Piktograma Bdsena
() Baterijos lygis (Rodo esama baterijos kiekj.)
@fj- Ikrovimas (Robotas sékmingai prisijungé prie jkrovimo stotelés.)
)g .Bluetooth” (Robotas yra prijungtas prie programélés per ,Bluetooth”.)
/,.3 Wi-Fi (Robotas yra prijungtas prie programélés per Wi-Fi tinkla.)
'|||| Sujungimo paslauga (Sujungimo paslauga yra jjungta.)
@ Tvarkarastis (Siandien yra suplanuotas darbas, kuris dar nepradétas.)
——
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Valdikliai

Mygtukas Funkcija
P Norédami jjungti arba iSjungti robotg, paspauskite ir laik tle mygtuka 2 sekundes. Isitikinkite, kad robo-
Maitinimas (1) jjung jung 3, pasp yHtd)  mygtuka I
tas yra iSéjes is jkrovimo stotelés.
. Norédami pradéti viso ploto pjovima arba testi pristabdytus darbus, paspauskite Mygtukq ir uzdarykite roboto vir-
Pradet| o o
Sutinj dangtj, kad patvirtintuméte.
. Norédami siysti robotg j jkrovimo stotele jkrauti, paspauskite ~ mygtuka ir‘@darykite roboto
Pagrindifils o ‘ o
virdutinj dangtj, kad patvirtintuméte.
Atgal D) Norédami pereiti vienu meniu lygiu aukstyn, paspauﬁaite mygtuka.
Norédami patvirtinti pasirinkimg meniu, paspauskite rankenéle.
Rankenélé Norédami jjungti ,Bluetooth” poravimo rezimga, paspauskite ir laikykite rankenéle 3 sekundes.

Norédami narSyti meniu, pasukite rankenéle pagal laikrodZio rodykle arba pries ja.

Pradéti + Atgal

Norédami atstatyti robotg j gamyklinius nustatymus, vienu rh{u paspauskite ir Iaikyk@ mygtukg ir  mygtuka 3

sekundes.

Pagrindinis + Atgal

Laikykite nuspaude @gtukq ir myg@(q kartu 3 sekundes, kad pereituméte j Apie puslapj
Nustatymuose. Apie puslapis dings po 5 sekundziy.

Rankenélé + Atgal

Norédami atstatyti PIN koda, laikykite nuspaude rankenéle niDmygtukq kartu 3 sekundes.

Sustabdyti

Paspauskite Sustabdyti mygtukga, kad sustabdytumeéte robota. Norint atnaujinti veikima, valdymo skydelyje
turi bati jvestas PIN kodas.

4.2 Pradiniai nustatymai

UZbaikite pagrindinius nustatymus prie$ pradédami roboto darba.

4.2.1 Nustatykite kalbg ir PIN koda

o Atidarykite roboto virutinj dangtj.
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@ Laikykite nuspaude @ygtukq valdymo skydelyje 2 sekundes, kad jjungtuméte robota.
Pastaba: Robotas automatiskai jsijungs, kai jdoks j jkrovimo stotele.

MOVA

© Pasirinkite norimga kalba
Pasukite rankenéle pagal laikrodzio rodykle, kad slinktuméte zemyn, ir pries laikrodZio rodykle - aukstyn, kalbai pasirinkti. Paspauskite rankenéle, kad patvirtin-

tuméte.

Deutsch
Espafiol

Francais

O Nustatykite PIN koda
1. Pasukite rankenéle, kad pasirinktumeéte skaiciy nuo 0 iki 9.
Pasukite rankenéle pagal laikrodZio rodykle, kad padidintumeéte skaiciy, ir pries$ laikrodZio rodykle - kad sumazintuméte.
2. Paspauskite rankenéle, kad patvirtintumeéte ir nustatytuméte kitg skaitmenj.
3. (Pasirinktinai) Norédami pakeisti ankstesnj skaitmenj, sukite rankenéle pries laikrodzio rodykle, kol skai€ius taps 0,
tada pasukite dar kartg.
Svarbu: PraSome nenustatyti PIN kodo ,0000".

Set PIN

Don't set to '0000"

Set PIN

Don't set to '0000'

Set PIN

Don't set to '0000"

4. Jveskite PIN kodg dar karta, kad uzbaigtumeéte PIN kodo nustatyma.
Pastaba: Kai PIN kodas bus nustatytas, jj galima bet kada atnaujinti programeéléje pasirinkus Nustatymai > PIN kodo kei-
timas arba ekrane pasirinkus Nustatymai > PIN keitimas .
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4.2.2 Roboto prijungimas prie interneto

Prie$ tinklo nustatyma:

« Uztikrinkite, kad robotas ir jasy mobilusis jrenginys baty prijungti prie to paties Wi-Fi tinklo.
= Uztikrinkite, kad jasy mobilusis jrenginys baty per 10 m atstumu nuo roboto.

« Jjunkite ,Bluetooth” funkcijg savo mobiliame jrenginyje.

@ Nuskaitykite QR koda, kad j savo mobilyjj jrenginj atsisiystuméte MOVAhome programéle.
Taip pat MOVAhome programéle galite atsisiysti iS App Store arba Google Play parduotuvés.

Download on the
App Store
A\, Get it on
ARBA P* Google Play

G, MOVAhome }

@ Atidarykite MOVAhome programéle, sukurkite paskyrg ir prisijunkite.
© Prisijunkite naudodami vieng i3 Siy bady:
* Nuskaitykite QR kodg: eikite j Irﬂinys ir bakstelékite NL['SK%ityti, kad prisijungti . Nuskaitykite QR koda, esantj roboto virSutinio dangte-

lio viduje, kad prisijungtuméte.

* Pridekite rankiniu badu: Eikigirenginj ir bakstelékite+ Pridéti. Tada pasirinkite savo roboto modelj, kad prisijungtuméte.

® Automatinis aptikimas: Robotas automatiskai ieSkos netoliese esanciy jrenginiy. Bakstelékite savo robotg iS rasty jrenginiy saraso,
kad prisijungtuméte.

O Vadovaukités programélés nurodymais tinklo rySiui per Wi-Fi uzbaigti.

Svarbu:

= Naudokite vienos juostos 2,4 GHz daznio arba dviejy juosty 2,4/5 GHz dazniy tinkla.

« Isitikinkite, kad jasy Wi-Fi tinkle néra ugniasienés ir jis néra uzsifruotas. Kitu atveju tinklo nustatymas gali nepavykti.
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© Paspauskite ir laikykite valdymo pulto rankenéle 3 sekundes. Robotas pereis j ,Bluetooth” susiejimo rezimg.

@ Vadovaukités programélés nurodymais, kad uzbaigtuméte susiejima.

4.2.3 Kiti nustatymai

Atjungti robotg

Robotas automatiSkai susiejamas su MOVAhome paskyra, kai poravimas jvyksta sekmingai. Kiekvienas jrenginys gali
bati susietas tik su viena paskyra. Juo negalima vienu metu susieti su kita paskyra.

Norint susieti robotg su nauja paskyra, pirmiausia batina jj atjungti. Norint atjungti:

1. Atidarykite MOVAhome prograrfle. Eikite j skirtuka Irenginys.

2. Nustatykite savo roboto pavadinima. Jei jisy MOVAhome paskyroje yra keli robotai, perbraukite j kaire arba j deSine
, kad pasiektuméte redaguojamo roboto puslapj.

s st dfSalia roboto pavadinimo.

4. Pasirinkite IStrinti.

Svarbu: Kai robotas bus atjungtas, visi vartotojo duomenys i3 roboto bus visam laikui istrinti i$ serverio.

Kaip dalintis savo robotu?

s o Salia roboto vardo.

2. Pasirinkite jrenginj Dalijimuisi.

Pastaba: Galite valdyti vartotojy prieigg prie konkreciy funkcijy Nustatymuose > jrenginio Dalijimasis.

Kaip atsijungti nuo savo MOVAhome paskyros arba jg istrinti?

1. Eikite®Mano > Paskyra.
2. Pasirinkite Atsijungti arba IStrinti Saskaita.

Atstatyti robotg

Atkarus roboto gamyklinius nustatymus, visi jrenginyje esantys duomenys bus istrinti. Robotg galite atsta-
tyti vienu i Siy bady:

= Vienu metu paspauskite ir laikykite valdymo pulte mygtukus Pradéti ir Grjzti 3 sekundes.

« Eikite j Nustatymai ir ekrane pasirinkite Atstatyti robotg.
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5 Sudarykite savo sodo Zzemélapj

Svarbu: PrieS$ pradédami Zemélapio sudaryma, patikrinkite Siuos punktus:
= Roboto baterijos lygis turi bati didesnis nei 50 %.
= LiDAR apsauginis dangtis turi bdti nuimtas.

= VirSutinis dangtis turi bati uzdarytas.
= Robotas turi bati tinkamai prijungtas prie jkrovimo stotelés.

5.1 Sukurkite virtualig ribg

Prie$ pradédami Zemélapio sudaryma, atkreipkite démesj j Siuos nurodymus:
« Zemélapio sudarymo metu vaiksciokite per 5 m uZ roboto.

f )
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= Robotas gali vaZiuoti $laitais, kuriy nuolydis nevirSija 45 % (24°) . Taciau, siekiant geresniy pjovimo rezultaty, rekomenduo-
jama darbo zony nuolydZius laikyti maZesnius nei 25 % (14°) .

4 )

<25% (14°)

- J

® Plotams siauresniems nei 60 cm nustatykite juos kaip marsrutus, kad robotas galéty juos pravaziuoti. Daugiau informacijos zr. 7.1.3: Nustatyti

marsrutg .

£ £
o « o «
<60cm =<2 260‘"? =@

X

« Jei jasy veja yra aukStesné uz gretimg gruntg daugiau nei 4 cm , laikykite robotg neartimg kaip 10 cm nuo krasto
. Jei veja yra lygi gretimam gruntui, robotas gali kirsti periferijg, uztikrindamas optimaly pjovima palei
krastus.

4 )

—

>10cm

>4cm

J

= UZtikrinkite, kad posakio kampai baty didesni nei 90° . Kampai, maZesni nei 90°, gali trukdyti robotui atlikti Svary
pjovima.

4 )
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Pradekite Zzemelapio sudaryma:
1. Palieskite Pradeéti Zemélapio sudaryma per programéle , o robotas patikrins savo baseng ir kalibruosis.

o FETN

< “ - . s' ( \

(R * -

- J

Démesio: robotas automatiskai iSvaziuos i$ jkrovimo stotelés kalibravimui. PraSome bati atsargiems.

2. Nuotoliniu badu valdykite robotg ir nukreipkite jj iki vejos krasto, tada palieskite Nustatyti pradinj taska , kad nustatytu-
méte riby pradZzios taska.

4 )

A1

3. Parengkite darbo zonos Zemélapj. Palaikomi du Sie metodai.

» Nuotoliniu badu valdykite robota, kad jis judéty palei vejos perimetrg ir sudaryty darbo zonos zemélapj.

« Jjunkite Automatinio riby aptikimo rezimg darbo zonos Zemeélapiui sudaryti. Naudodamas pazangy DI
algoritma, robotas gali nustatyti ribas be rankinio valdymo.

— £s

L h * i: L

Svarbu:

* Automatinio riby aptikimo rezimas reikalauja aiSkiy vejos riby ir turi bati naudojamas dienos 3viesoje, kad baty uZztikrin-
tas tinkamas matomumas. Venkite naudoti Sig funkcijg esant prastam ap3vietimui arba lietingomis oro salygomis.

= Rekomenduojame sekti robotg naudojant automatinio riby nustatymo rezima. Jei robotas negali
tiksliai aptikti riby, bet kuriuo metu nutraukite automatinj riby nustatymo rezimg ir perjunkite j nuotolinio
valdymo rezima.

= UZtikrinkite, kad roboto priekiné kamera baty Svari ir neuzblokuota.

|
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4. Kai robotas sugrjzta j atstuma iki 1 m nuo pradinio tasko, paspauskite UZdaryti ribg , kad uzbaigtuméte ribos nusta-
tyma.

< -t 0.t v o
)

5. (Pasirinktinai) Redaguokite Zemélapj.
Taip pat galite eiti | Irenginio puslapis > > Rﬁguoti/ kad pakoreguotuméte Zemélapj po Zemélapiavimo uzbaigimo.

@ Nustatyti draudziama zong

Nors robotas gali automatiskai vengti kliGciy, vis tiek batina priskirti draudziamas zonas pavojingoms vietoms, kur yra
kritimo rizika, pavyzdziui, baseinams ir smélio dézéms. Objektams, kuriuos norite apsaugoti (pvz., gélynams, ba-
tutams, darzoviy lysvéms ar atviry medziy Saknims), priskirkite draudziamas zonas.

@Prridéti arba iSplésti zonas

= Norédami sukurti papildomas zonas

Jei jasy veja yra atskirta keliais arba turite kelias izoliuotas vejas, galite toliau kurti darbo zonas.

Pastaba: Jei jasy sode yra akmeninés takelio zonos, pazymékite jas kaip atskiras zonas. Tuomet nubréZkite jungiancius marsrutus,

kad robotas galéty judéti tarp zony.

< - 980c 3 ® a4

| = -
] le -,
AN

» Norédami iSplésti esamas zonas
Galite iSplésti esamga zong sukurdami norima jtraukti teritorijg. Jei dvi teritorijos persidengia, jos bus automa-
tiSkai sujungtos.

< ——ee 880 3 * d < 880« 3 ®
O L =
®
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© Nustatyti marsrutg
Izoliuotoms zonoms sujungti sukurkite marsrutg. Izoliuotos zonos be marSruto bus robotui nepasiekiamos
Pastaba: Pagal numatytuosius nustatymus robotas juda tik marSrutu, nepjaudamas Zolés.

Svarbu: Jei veja yra padalyta takais, kuriy aukstis yra didesnis nei 4 cm , jrengkite objektg su nuolydZiu, atitinkan-
Ciu tako aukstj (pavyzdZiui, rampa).

el B 4m

= Norint sujungti dvi atskiras darbo zonas
Atskirioms zonoms sujungti sukurkite mar3rutus. Kitu atveju jos bus neprieinamos robotui.
Svarbu: Isitikinkite, kad marSruto pradzia ir pabaiga baty darbo zonoje.

4 N

= Norint sujungti darbo zong ir jkrovimo stotele

Jei jasy jkrovimo stotelé néra darbo zonoje, turi bati sukurtas mar3rutas, jungiantis jg su darbo zona.

Svarbu:

» Isitikinkite, kad vienas marsruto galas yra darbo zonoje, o kitas - tiesiai prieSais jkrovimo stotele. Reko-
menduojama suderinti marsrutg su jkrovimo stotele.

* Kuriant marsrutus, jungiancius darbo zong ir jkrovimo stotele, negalima nuotoliniu badu jstatyti roboto j jkrovimo stotele.
PrieSingu atveju LiDAR gali bati uZblokuotas, todél Zemélapio sudarymas gali nesékmingai baigtis.

S~
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£
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O Zony skaidymas ir sujungimas
Padalinkite zong | maZesnes arba sujunkite anksciau padalintas zonas j didesne.

< - §80- 3 = < - §80- 3 =
2
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6. Bakstelékite UZbaigti Zemélapio sudaryma.

Svarbu:

» Niekada rankiniu badu nekelkite roboto riby kdrimo metu, nes tai gali sukelti Zemélapio sudarymo nepavykima.

= Kuriant Zemélapj, neai jasy robotui automatiskai prijungti prie jkrovimo stotelés tol, kol procesas nebus visiSkai uzbaigtas. Priesin-
gu atveju LiDAR sensorius gali bati uzblokuotas, dél ko Zemélapio sudarymas gali nepavykti.

5.2 Pridéti antrg Zemeélapj

Dvipuse Zemélapiy funkcija skirta situacijoms, kai robotas negali savarankiskai pereiti tarp atskiry
vejy arba kai reikalingi keli Zemélapiai.

Antrg Zemélapj batina sukurti, jei:

= JUsy priekinés ir galinés vejose néra galimybés sujungti.

= Tarp vejos ploty yra reikdmingas aukscio skirtumas.

= Turite kelias nuosavybes, taciau tik vieng robota.

= JUsy vejos plotas per didelis vienam Zemélapiui.

- " Semalabi 4 N o
o Zemélapis2 " S
s, XTI S0,
e RNl ler o e e n st
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Svarbu: Jeigu jusy vejoms yra uZztikrintas jungiamumas ir jos atitinka roboto darbo ribas, vietoje to naudokite keliy zony konfigaracija.

Norédami sukurti antrg Zemélapj vejai:

Zone A Zone B Zone'C

Zone D

Zone E
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1. Paruoskite jkrovimo stotele.
= Jei jsigijote antrg jkrovimo stotele, sumontuokite jg antrame Zolés plote.
e Jei ne, rankiniu badu perkelkite robotg ir jo jkrovimo stotele, kad pradétumeéte antrg Zolés ploto Zemélapiavima.

2. Narsykite iki jrenginio puslapio > o spauskite Pridéti Zemélapj MOVAhome programoje, kad sukurtuméte antrajj Zemélapj.

2N

3. Baigus antrg Zemélapj, galite keisti Zemelapius pasirinke > Naudoti. &

< <

a @ o u
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Pastaba:

» Pakeitus Zemeélapj, bus taikomi dabartinio Zemélapio tvarkaras¢iai ir pjovimo nustatymai.

= Patartina jsigyti papildoma jkrovimo stotele antram Zemélapiui, siekiant didesnio patogumo. Irengus atskirg
jkrovimo stotele antrame Zemélapyje, robotg reikes tik rankiniu bddu perkelti tarp dviejy Zemélapiy.

6 Eksploatavimas

6.1 Pirmasis zolés pjovimas

Patarimai pries pjovima:

= Naudokite stumiama Zoliapjove ir nupjaukite Zole ne aukStesne nei 10 cm.

e Pasalinkite kliatis, jskaitant Siuksles, lapy kravas, Zaislus, laidus ir akmenis nuo vejos. Isitikinkite, kad robotas vejai pjaunant
nenaudojamas vaiky ar gyviiny buvimo vietoje.

= UZpildykite visas duobes vejoje.

= IS anksto programéléje nustatykite savo pjovimo pageidavimus (pvz., pjovimo efektyvuma, aukstj ir kryptj).

Pjovima galite pradéti vienu is dviejy Siy bady.
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a) Pradeti per valdymo skydelj

1. Atidarykite roboto virsutinj dangtj.

e @37

o @17
Al Edge All Edge
Mowing || Mowinc Mowing— | Mawing

Press [>| to start all Press [ to start all

4. Paspausk[ld mygtuka ir uzdarykite roboto virdutinj dangtj, kad patvirtintuméte. Robotas paliks jkrovimo stotele ir
pradeés pjauti visg plota.

. : v a B wm
[ © C - mad
Mode Sche... Setting =

Press Dl to start all % | P
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b) Paleiskite robotg per programéle
1. Atidarykite programéle.

2. Pasirinkite pjovimo rezimg ir palieskite Pradéti, kad pradétuméte pjovima.
6.2 Pjaukite vejg naudodami du Zemélapius

1. Rankiniu badu perkelkite robotg j tg Zemélapj, kurj norite nupjauti.

2. Prie$ pradedant pjovimo darbus programeéléje pasirinkite tinkama Zemeélapj.

Pastaba: Pakeitus Zemélapj, bus taikomi dabartinio Zemélapio tvarkarasciai ir pjovimo nustatymai.

Kaip elgtis esant mazam baterijos kiekiui arba jkrovimo problemoms?

Atliekant uzduotis su viena jkrovimo stotimi, jei neperkeliate jkrovimo stoties kartu su robotu j antrg Zemélapj
, robotas gali iSsikrauti ir pranesti apie jkrovimo gedima, nes negali rasti jkrovimo stoties. Norédami iSspresti
Sig problema, atlikite Siuos veiksmus: 1. Rankiniu badu perkelkite robotg j

Zzemélapj su jkrovimo stotimi, kad baty uZtikrintas baterijos jkrovimas.

2. Po jkrovimo graZinkite robotg j pradinj Zemélapj. Jis automatiskai tesis vejapjovima.

Svarbu: Programeéléje Sio proceso metu nekeiskite Zemélapio. Tai uZtikrina, kad robotas prisimins paskutine pozicija
ir galés testi darbg nuo ten, kur baigé.

3. Pakartokite Siuos veiksmus tiek karty, kiek reikia, kol veja bus visiSkai nupjauta.

6.3 Pertrauka
Norédami laikinai sustabdyti esama pjovimo uzduotj, paspauskite Stabdyti mygtuka ant roboto arba palieskite Pertrauka programéléje.

Pastaba: Po Stabdyti mygtuko paspaudimo robotas negali bati tiesiogiai paleistas per programéle. Norédami testi
veikima, jveskite savo PIN kodg valdymo pulto ekrane.

ARBA e

6.4 Darbo atnaujinimas

Noredami atnaujinti darba, kai robotas yra sustabdytas, paspauskMe mygtuka, tada uzdarykite roboto virutinj dangt;, kad

patvirtintuméte. Robotas tes ankstesne vejapjovés uzduotj. Taip pat galite baksteléti Testi programéléje, kad atnaujintuméte
pjovimo uzduotj.

Al Mowing - ' e B a=6
o
Press [>| to start all Robot will operate a = O
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°
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6.5 Grjzimas | jkrovimo stotj

Norédami siysti robotg atgal j jo jkrovimo stotj, atlikite Siuos veiksmus:

1. Paspausk®® mygtuka valdymo skydelyje.

2. Patvirtinkite, kad pristabdytumeéte arba atSauktuméte Siuo metu vykdomg uzduot;.

3. Uzdarykite roboto virSutinj dangtj, kad patvirtintuméte veiksma. Robotas automatiskai grjs j jkrovimo stotele jkrauti.

Taip pat programeéléje galite pasirinkti Pradéti grjzimga j stotj, kad robotas baty iSsiystas grjzti.

All Mowing
Paused

Press (| to start all

Pause task and return
End task and return

7 MOVAhome programeélé

Kur galite suzinoti daugiau

MOVAhome programélé yra kur kas daugiau nei tik nuotolinio valdymo pultas. Per programele galite nuotoliniu badu at-
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likti jvairius nustatymus, iSbandyti skirtingus pjovimo reZimus ir koreguoti pjovimo tvarkarast;j.

7.1 Pjovimo nustatymai

kairiajame kampe

Funkcija Vieta programéléje Aprasymas
Piovimo Irenginio puslapis > Rezimo pa- | Robotas sidlo jvairius pjovimo rezimus. Programéléje galite
Iieiimai sirinkimo langas virdutiniame | perjungti rezimus, jskaitant visos teritorijos pjovimg, zony pjo-

vima, krasty pjovimg, démés pjovima bei rankinj rezima.

Tvarkarastis

Irenginio puslapis >

Baigus pirma Zemélapj, robotas automatiSkai sukuria

du savaitinius pjovimo tvarkarascius pagal vejos dydj:
,Pavasario/Vasaros tvarkarastj” ir ,Rudens/Ziemos tvar-
karastj”. Naudodami tvarkarascio funkcija, visiskg dienos
pjovimo darby vykdymg patikékite robotui. Robotg batina
reguliariai priziareéti.

Pastaba: Jei nerimaujate, kad robotas gali trukdyti jums

arba jasy kaimynams autonominio darbo metu tam tikru laiku
, galite eiti ] Nustatymai > Netrukdyti ir programéléje nu-
statyti Netrukdyti laika.

Irenginio puslapis >

Pritaikykite vejg pridédami formas. Nustatytos formos nebus

Pjovimo . . o v . o
férmos > Redaguoti > Formos | pjaunamos visuose pjovimo rezimuose. Galite keisti jy
padétj, dydj arba pasalinti jas Formos skiltyje.
UltraTrim ™ peilio diskas sukurtas pasislinkti j Song, kai pasie-
kia vejos kraStus, uztikrindamas Svaresnj pjavj.
UltraTrim ™ Irenginio puslapis > Pastaba: Jas galite sukonfigaruoti papildomas vejapjovimo parinktis per .
a1s . A — . o —
peilio diskas =t> UltraTrim ™ Naudgkhte Bendrajj rezima, kad pritaikytuméte nustatymus visoms pjovimo

zonoms, arba perjunkite j Individualy rezima , kad nustatytuméte atskiras veja-
pjovimo parinktis kiekvienai zonai.
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7.2 Apsauga nuo oro salygy

Jei nerimaujate, kad nepalankios oro sglygos gali trukdyti pjovimo darbui, jrenginio puslapyje progra-
méléje galite jjungti $ias oro apsaugos funkcijas.

Funkcija

Aprasymas

Apsauga nuo lietaus

Jjungus Sig funkcijg, robotas automatiskai sustabdo pjovimg ir grjZta j jkrovimo
stotele, kai lyja. Lietaus apsaugos laika galite nustatyti programéléje.

Pastaba: Pjovimas Slapia Zole gali pakenkti vejg. Rekomenduojama pratesti apsau-
gos trukme, kad Zolé galéty pilnai iSdziati prie$ vel pradédami pjauti.

Apsauga nuo 3alcio

Zolés pjovimas esant temperatarai Zemesnei nei 6° C gali sukelti nuolatine vejos
Zala. Dél saugumo baterija nebus jkraunama.

Norédami apsaugoti vejg ir robota, jjunkite Apsaugg nuo 3alcio.

Tjungus Sig funkcijg robotas automatiskai pristabdys pjovimga ir sugrjs j

jkrovimo stotele, kai temperatdra nukris Zemiau 6° C, o pjovima tes, kai tem-
peratdra pakils vir§ 11° C .

7.3 Apsauga nuo vagystes ir saugos funkcijos

Siame skyriuje aprasomos roboto apsaugos nuo vagystés ir saugumo funkcijos: aliarmas pakeélus arba i$éjus uz zemeélapio riby, realaus laiko

buvimo vietos stebéjimas, perspéjimai apie Zmogaus buvimg ir vaiky uzraktas, uzkertantis kelig netyciam jrenginio paleidimui.

Norédami jjungti apsaugos nuo vagystés ir saugumo funkcijas, [:irograméléje eikite | jrenginio puslapj > .

Funkcija

Aprasymas

Pakélimo jspéjimas

Jjungus Sig funkcija, jjJungiamas aliarmas vos paémus robotg, o robotas bus
uzrakintas. Norédami atnaujinti darbg, pirmiausia jveskite PIN kod3 j robota.

Ispejimas apie iseinama uz zemelapio riby

Jjunkite Sig funkcijg - robotas uZrakinsis, o signalizacija suveiks
nedelsiant, jei robotas iSeis uz Zzemélapio riby.

Realaus laiko
vieta

Tjungus Sig funkcija, galite stebéti roboto dabartine vietg Google Maps.

Zmogaus buvimo
aptikimo jspéjimas

Tljungus, robotas jus jspés, aptikus Zmogaus buvima.

Vaiko uZraktas

Tjungus, robotas bus uZrakintas, jei atidarius dangtelj veiksmy nebus atlie-
kama 5 minutes. Jjunkite Sig funkcija, jei nerimaujate, kad robotg gali valdyti vai-
kai.

Pastaba: 13&jimo uz Zemélapio riby aliarmas ir realaus laiko vietos stebéjimo funkcijos veikia tik aktyvavus Link paslauga.
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7.4 TrueGuard funkcijos

Sis robotas leidZia stebéti jasy soda realiuoju laiku per vaizdo transliacijg ir patruliuoti tam tikrose vietose naudojantis progra-
méle.

Funkcija Aprasymas

Baksoite , kad perziarétumeéte tiesioginj vaizdo srautg i$ roboto priekinés kameros ir galétumete
Realaus laiko vaizdo jrasas . . .
stebéti savo sodg bet kuriuo metu ir bet kur.

Kol robotas yra budéjimo reZzime, galite programéléje siysti jj patruliuoti tam tikrose sodo ribose
Patruliavimas . . . L L .
arba vietose. Norédami pasiekti 8ig funkcija, eikite j > Patruha\& .

7.5 Ikrovimas

Ikrovimo nustatymus galite keisti per Irenginio puslapis > = > Jkrovimas programéléje.

7.5.1 Individualus jkrovimo laikotarpis

Funkcija Individualus jkrovimo laikotarpis leidZia pritaikyti roboto jkrovimo laikg konkrecioms valandoms.
Tjungus Sig funkcija, robotas jkrauna baterijg iki saugaus lygio, kai baterijos lygis yra Zzemas ir néra pjovi-
mo uzduociy, o pilng jkrovimg atlieka tik nustatytomis jkrovimo valandomis.

7.5.2 Baterijos lygio valdymas

= Baterijos lygis automatinio jkrovimo atveju: Nustatykite baterijos lygius, prie kuriy robotas automatiskai
grizta j jkrovimo stot;.
= Baterijos lygis uzduociy tesimui: Nustatykite baterijos lygius, prie kuriy robotas automatiskai tesia
nepabaigtas vejapjovimo uzduotis.
Pastaba: MOVA karimo komanda nuolat vykdys OTA (Over-the-Air) atnaujinimus ir prieZiQrg programinei jrangai
bei programélei. PraSome tikrinti atnaujinimy pranesimus arba jjungti automatinio atnaujinimo funkcija, kad
programiné jranga ir programélé visada baty atnaujintos ir galétuméte naudotis papildomomis funkcijomis.

8 Priezilra

Norint uZtikrinti geresnj roboto veikimg ir ilgesnj tarnavimo laikg, reguliariai valykite robotg ir keiskite susi-
deévéjusias dalis pagal Zemiau nurodytg daznuma:

Dalis Pakeitimo daznis
Peiliai Kiekvienas 6-8 savaités arba anksciau
Valymo Sepetys Kiekvienais 12 ménesiy arba anksciau

Pastaba:

« Programéléje likusj peiliy ir valymo epetélio tarnavimo laikg galite patikrinti pasirinke Irenginio puslapis> >
Sanaudos ir priezira . Po bet kokiy sgnaudy pakeitimo, kaip nurodyta, eikite j detaliy puslapj ir baks-
telékite AS pakeiciau, kad atstatytuméte laikmatj.

= Jei jisy sode yra nustatytos zonos, skirtos reguliariam roboto valymui ir aptarnavimui, Zemélapyje galite nustatyti Prie-
Zidros taskus, eidami j jrenginio puslapis > :> Eiti j PrieziGros taskg > Redaguoti taSkg . Nustacius prieziaros tas-
kus, tiesiog palieskite Eiti ir nukreipkite robotg | pazymétas vietas patogiam aptarnavimui.
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8.1 Valymas

Reguliariai valykite robota, kad iSvengtuméte Zolés likuciy ir neSvarumy kaupimosi bei peilio disko ir varomuyjy raty uz-
sikim3imo, nes tai gali paveikti pjovimo, dokavimo ir judéjimo veikimg. Rekomenduojame naudoti valymo rinkinj, kurj
galima jsigyti vietinése parduotuvése arba internetu.

/\ Ispéjimas: Pries valymga batinai isjunkite robotg ir atjunkite jkrovimo stotelés kistuka.

Atsargiai: PraSome jsitikinti, kad LiDAR apsauginis dangtelis yra uzdétas ant LiDAR, prie$ apverciant robotg aukstyn kojomis, kad i3-

vengtuméte LiDAR pazeidimo.

= Korpusas, vaziuokleé ir peiliy diskas:

1. I§junkite robota. 2. Uzdengtkite LiDAR jo apsauginiu dangteliu.

/\ Ispéjimas: Nekilnoje peiliy valant vaZiuokle. Dévékite piritines valymo metu.
Atsargiai: Nenaudokite auksto slégio plovimo jrangos valymui. Valymui nenaudokite plovikliy.

5. Naudokite be paky skudurélj ir atsargiai valykite LiDAR jutiklj.
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« [krovimo kontaktai ir priekiné kamera:
Svariu skuduréliu nuvalykite jkrovimo kontaktus ant roboto ir jkrovimo stoties, taip pat i$valykite priekine ka-
merg. Po valymo laikykite jkrovimo kontaktus ir priekine kamerg sausas.

= Vaziuoklés ratai:
Sepetéliu pasalinkite purva nuo raty, kad baty uZtikrintas geras sukibimas.

8.2 Komponenty keitimas

« Peiliy keitimas

arba dazniau. Naudokite tik MOVA originalius peiliukus.

/\ Ispéjimas:Prasome idjungti robota. Prie$ keitiant peiliukus dévekite apsaugines pirdtines.
Pastaba:Keiskite visus tris peiliukus vienu metu, kad uztikrintuméte subalansuotg pjovimo sistemg.

1. I§junkite robota. 2. Uzdengtkite LiDAR jo apsauginiu dangteliu.
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3. Padékite robotg ant minksto pavirSiaus ir apverskite jj auks- 4. Atlaisvinkite varztus naudodami kryZminj atsuktuva.
tyn kojomis.

5. Nuimkite tris peilius ir varztus. 6. Sulygiuokite naujus peilius su skylémis peilio diske
ir pritvirtinkite juos varztais.

= Valymo Sepetélio keitimas

Kai LiDAR jutiklio valymo Sepetélis susidévi, jo Sereliai gali iSsiskleisti arba susilpnéti, dél ko prastéja valymo
efektyvumas. Reguliariai keiskite valymo Sepetélj, kad iSlaikytumeéte aukstg valymo efektyvuma. Reko-
menduojama valymo Sepetélj keisti kas 12 ménesiy arba anksciau.
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9 Baterija

Ilgalaikiam saugojimui, kas 6 ménesius jkraukite robota, kad apsaugotuméte baterijg. Baterijos paZeidi-
mai, atsirade dél per didelio iSsikrovimo, nejeina j ribotos garantijos sglygas. Negalima jkrauti baterijos
aplinkos temperatdroje, virSijancioje 40° C arba Zemesnéje nei 10° C . Ilgalaikio baterijos saugojimo
temperatdra turi bati nuo -10 iki 35° C. Siekiant sumaZzinti paZeidimus, rekomenduojama baterijg sau-
goti temperatdroje nuo 0 iki 25° C.

Pastaba: Roboto baterijos tarnavimo laikas priklauso nuo naudojimo daznumo ir eksploatacijos valandy.
Jei baterija yra paZeista arba nejkraunama, grieZtai draudZiama pasalinti pasenusia ar defektine baterijg ne-
paisant nustatyty saugos reikalavimy. PraSome laikytis vietiniy atlieky perdirbimo taisykliy.

Mazos galios jkrovimo rezimas:

Jjungus mazos galios jkrovimo rezimg, visos funkcijos, nesusijusios su jkrovimu, bus iSjungtos (ekranas

ir tinklas nebus aktyvas).

« Norédami jjungti maZos galios jkrovimo rezima, vienu metu &kpauskite ir Iaikyk@‘ mygtukg bei mygtuka, tada greitai 5
kartus pasfduskite vienu metu  mygtuka. I3girsite balso pranesima: MaZos galios jkrovimo reZimas jjungtas

= Norédami iSjungti mazos galios jkrovimo rezimg, perkraukite rob@ arba greitai 5 kartus paspauskite mygtuka.
10 Ziemos laikymo sglygos

« robotas

1. Prie§ iSjungdami robotg, batinai visiskai jkraukite baterija.

2. Kruopsciai iSvalykite robotg prie$ padedant jj j saugojima Ziemai.

3. UZdékite apsauginj LiDAR dangtelj.

4. Laikykite robotg viduje sausoje patalpoje, temperataroje, virsijancioje 0° C.

» Ikrovimo stotele

Atjunkite jkrovimo stotele nuo maitinimo 3altinio ir laikykite jg sausoje bei vésioje vietoje, saugiai toliau nuo tiesioginiy saulés spinduliy.
Pastaba: Po Ziemos laikymo batina vél sumontuoti jkrovimo stotele ir padéti robotg jkrauti. Jei pritvir-
tinsite jkrovimo stotele kitoje vietoje, robotas automatiskai atnaujins stotelés vietg i$ karto, kai prisikraus
ir paliks stotele. Jei dél reikSmingy sodo pakeitimy pasireiSkia pozicionavimo klaidos, privaloma i$ naujo
sudaryti Zemélapj.

11 Transportavimas

Ilgo transportavimo metu uztikrinkite, kad robotas baty iSjungtas. Rekomenduojama naudoti originalig pa-
kuote. UZdékite LiDAR apsauginj dangtelj.

/\Ispéjimas:

= ISjunkite robotg pries jo transportavima.

= Kelkite robotg uz galinés rankenos, laikydami pjovimo diska nuo saves kuo toliau.
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12 Gedimy Salinimas

Problema

Priezastis

Sprendimas

Robotas néra prijungtas
prie programélés.

1. Robotas yra uz Wi-Fi signalo
aprépties arba ,Bluetooth” rysi
diapazono riby.

2. Robotas ijungtas arba per-
kraunamas.

. Patikrinkite, ar robotas visiskai jsijungé.

N

. Patikrinkite, ar marsrutizatorius veikia tinkamai.
. Priartinkite prie roboto, kad baty jjungtas ,Bluetoo-
th” rysys.

W

Robotas pakeltas.

Ratas néra ant Zemes.

. Padékite robotg atgal ant lygaus grunto.

. Iveskite PIN kodg robotui ir patvirtinkite.

. Robotas negali jveikti klia¢iy, aukstesniy nei 4 cm.
UZtikrinkite, kad darbo vietos pavirSius baty lygus.

w N

Robotas pakrypes.

Robotas pakrypes daugiau nei 37°

. Padékite robotg atgal ant lygaus grunto.
Iveskite PIN kodg robotui ir patvirtinkite.
. Robotas negali jveikti nuolydZziy, didesniy nei 45 % (24°)

w

Robotas jstrigo.

Robotas jstrigo ir negali issilais-
vinti.

1. Pasalinkite aplink aplinkg esancius kliuvinius ir bandykite dar karta.

2. Rankiniu badu perkelkite robota j lygy ir atvirg Zemé-
lapio vietos plotg ir bandykite uzduotj pradéti i$
naujo. Jei problema tesiasi, pakartokite veiksma
tik tada, kai robotas bus jkrovimo stoteléje.

. Patikrinkite, ar Zeméje néra duobiy. Pries pjovima
uzpildykite duobes, kad robotas nejstringty.

w

N

. Patikrinkite, ar aplink auganti Zolé néra aukstesné
nei 10 cm. Sureguliuokite kliG€iy vengimo aukstj
arba naudokite vejapjove, kad i$ anksto nupjau-
tumeéte veja ir iSvengtuméte roboto jstrigimo.

5. Jei robotas daznai jstringa Sioje vietoje,
nustatykite jg kaip draudZiama zona.

Kairiojo arba desiniojo
galinio rato klaida.

Ratas negali suktis
ar rato variklyje yra problema

1. I8valykite galinius ratus ir bandykite dar karta.

2. Jei Si klaida pasikartoja, nedelsdami i$ naujo palei-
skite robotg.

3. Jei problema nei$sprendziama, kreipkités j aptarnavimo centro

darbuotojus.

Peilio diskas negali suktis.

Peilio diskas nesukuciamai sukasi
arba pjovimo variklyje yra
techniné problema.

1. Nuvalykite peilio diska ir bandykite dar karta.

2. Patikrinkite, ar aplink esanti Zolé yra aukstesné nei 10
cm. Prie$ vejos pjovima naudokite rankine vejapjove, kad
nupjautuméte auksta Zole ir uzkirstuméte kelig peilio
disko uZstrigimui.

3. Patikrinkite, ar po peiliy disku néra vandens. Jei vandens
yra, perkelkite robotg j sausa vietg ir bandykite i$ naujo

4. Jei 8i klaida pasikartoja, nedelsdami i$ naujo palei-
skite robota.

5. Jei problema neiSsprendziama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.

ASmeny diskas nepajégia judéti
aukstyn arba Zemyn.

ASmeny diskas nepajégia judéti aukstyn

arba Zemyn.

1. Nuvalykite peilio diskg ir bandykite dar karta.

2. Jei Si klaida pasikartoja, nedelsdami i$ naujo palei-
skite robota.

3. Jei problema nei$sprendZiama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.
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Problema

Priezastis

Sprendimas

ASmeny diskas negali ju-
déti j Sona.

ASmeny diskas negali judéti j
Sona.

1. I3valykite pjovimo sistemg ir paalinkite bet kokias Siuksles ar
svetimus objektus.

2. Jei toliau susiduriate su Sia klaida, galite
pirmiausia isjungti UltraTrim ™ funkcija.

3. Jei problema neiSsprendziama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.

Bamperio jutiklio klaida.

Priekinis bamperio jutiklis nuo-
lat aktyvuojamas.

1. Patikrinkite, ar robotas néra jstriges.
2. Svelniai palenkite bamperij ir patikrinkite, ar jis tinkamai at$oka

3. Jei Si klaida pasikartoja, nedelsdami i$ naujo paleiskite
robota.

4. Jei problema neiSsprendZiama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.

Ikrovimo klaida.

Robotas prisijungia prie jkrovimo
stotelés, taciau jkrovimo

srovéje arba jtampoje yra prob-
lema.

1. Patikrinkite, ar jkrovimo stotelé yra tinkamai pri-
jungta prie elektros maitinimo.

2. Patikrinkite, ar robotui ir jkrovimo stotelei skirtieji
ikrovimo kontaktai yra Svaras.

3. Baigus patikrinima, dar kartg pabandykite prijungti
robotg prie jkrovimo stotelés.

4. Jei problema neiSsprendZiama, kreipkités j aptar-
navimo centro darbuotojus.

Baterijos temperatdra per
auksta.

Baterijos temperatdra yra >
60°C .

1. Naudokite robotg tik tada, kai aplinkos temperatara
yra mazesné nei 40°C. Palaukite, kol baterijos
temperatdra automatiskai sumazés.

2. I§junkite robota ir jj paleiskite i$ naujo po tam tikro laikq

3. Jei problema neissprendziama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.

Baterijos temperatdra yra
auksta.

Baterijos temperatdra yra =
40°C .

1. Ikrovimas gali bati nepavykes esant baterijos temperatarai
virs 40 °C.

2. Naudokite robotg tik esant aplinkos temperatarai Zemesnei
nei 40°C.

Baterijos temperatdra
yra zema.

Baterijos temperatdra yra < 6°C.

1. Ikrovimas gali nepavykti, jei baterijos temperatara yra Zemesné
nei 6 °C.

2. Naudokite robotg aplinkos temperataroje, kuri yra aukstesné
nei 6°C.

LiDAR uZblokuotas.

LiDAR uZblokuotas (pavyzdZiui,
nepasalintas LiDAR apsauginis
dangtelis).

1. Padalinkite LIDAR apsauginj gaubtg ir vél bandykite.
2. Jeigu virSutinis roboto LiDAR modulis yra labai ne3varus, jj nuvalykite
naudodami be paky Sluoste, po to bandykite dar kartg.

LiDAR gedimas.

LiDAR yra labai neSvarus arba nustatyta
jutiklio klaida.

1. Patikrinkite, ar LIDAR'a néra nesvarus. Jei reikia, nuvalykite jj ir ban-
dykite dar karta.

2. Jei Si klaida pasikartoja, nedelsdami i$ naujo paleiskite
robota.

3. Jei problema neiSsprendziama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.

LiDAR'as yra neSvarus.

LiDAR'as yra nesvarus.

Valykite LiDAR jutiklj, esantj ant roboto vir3aus, Svariu
skuduréliu. Po valymo laikykite LiDAR sausa.
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Problema

Priezastis

Sprendimas

LiDAR temperatdra yra
per auksta.

LiDAR temperatara yra per auksta
. LIDAR netrukus sustos.

—

. Robotas automatiskai grjs prie jkrovimo stotelés,
kad atvésty.

UZtikrinkite, kad robotas veikty aplinkos tempe-
ratdroje, nevirdijancioje 40°C.

. Padékite robota paveésyje, vésioje ir gerai vedina-
moje patalpoje. Signalas nustos skambéti, kai
temperatdra sumazeés j normaly diapazona.
Robotas automatiSkai atnaujins darbg i$ karto
po to, kai aliarmas bus iSjungtas.

5. Jei problema ilieka, praSome kreiptis j pardavimo
po aptarnavimo skyriy.

N

w

Ea

LiDAR temperatdra yra
per auksta.

LiDAR temperatdra yra per auksta. LIDAR su-

stabdytas dél temperataros perkaitimo.

. Dél aukstos temperataros LiDAR jrenginys yra iSjungtas.

2. Uztikrinkite, kad robotas veikty aplinkos tempe-
ratroje, nevirsijancioje 40°C.
3. Padékite robotg pavésyje, vésioje ir gerai védina-

moje patalpoje. Signalas nustos skambéti, kai
temperatdra sumazés j normaly diapazona.

4. Jei problema iSlieka, praSome kreiptis j pardavimo
po aptarnavimo skyriy.

Robotas prarastas.

Pozicija prarasta.

1. Patikrinkite, ar ant roboto virSaus esantis LiDAR néra uzterstas.
NeSvarumai turés jtakos pozicionavimui.

2. Rankiniu badu perkelkite robotg j atvirg Zemélapio
vieta ir vél pradékite uzduot;.

3. Jei pozicionavimas nebuvo atkurtas, nuotoliniu badu valdykite
robotg per programéle ir nukreipkite jj atgal j jkrovimo
stotele, tada pradékite pjovimo uzduotj.

Jutiklio klaida.

Jutiklio klaida.

1. Perkraukite robotg ir pabandykite dar karta.
2. Jei problema neiSsprendziama, kreipkités j aptarnavimo centro

darbuotojus.

Robotas yra draudZziamoje
zonoje.

Robotas yra draudZiamoje zonoje

1. Rankiniu badu perkelkite robotg i$ draudziamos zonos ir ban-
dykite dar karta.
2. Nuotoliniu badu valdykite robotg per programéle, kad jj perkel-

tumeéte i$ draudZiamos zonos, tada bandykite dar karta.

Robotas yra uz Zemélapio
riby.

Robotas yra uz Zemélapio riby.

1. Rankiniu badu perkelkite robotg per Zemélapj ir
tada bandykite dar karta.
2. Nuotoliniu badu valdykite robotg ir per programéle grazinkite jj j zemé-

lapj, tada bandykite dar kartg.

Avarinis sustojimas
suveiké.

Paspaustas roboto mygtukas
Stabdyti.

Iveskite roboto PIN kodg ir patvirtinkite.

MaZa baterijos jkrova. Robotas
netrukus iSsijungs.

Baterijos lygis yra < 10%.

Pajunkite robotg j jkrovimo stotele jkrauti.

Robotas yra uz zemélapio riby.
Pavojus, kad jis gali bati pavog-
tas.

Robotas yra toli nuo Zemélapio

1. Iveskite PIN kodg robotui ir patvirtinkite.
2. Galite i8jungti iSéjusio i§ Zemélapio signalg programeélés Nustaty-

muose.
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|




Problema PrieZastis Sprendimas

Robotas negali rasti jkrovimo
Nepavyko grjzti j jkrovimo stotelés grjizdamas j ja. Pasalinkite kliatis ir bandykite dar karta.
stotele.

. Patikrinkite, ar néra klitciy, kurios galéty uzblokuoti robotg.

N

. Valdykite robotg nuotoliniu bidu per programéle ir grazinkite
ji i ikrovimo stotele.

. Patikrinkite, ar stoties atspindincios plévelés néra
nedvarios ar uzblokuotos.
. Patikrinkite, ar pries stotj néra kliaciy.

N

Nepavyko prisijungti prie Robotas randa jkrovimo stotele, bet ne-
jkrovimo stotelés. pavyksta prisijungti prie jos.

Patikrinkite, ar stotis nebuvo perkelta.

Patikrinkite, ar pagrindo ploksté néra padengta storu dumblu.
Patikrinkite, ar stotis sumontuota ant 3laito.
Patikrinkite, ar jkrovimo stotyje yra maitinimas.

Pagalba robotui prijungiantis prie jkrovimo stotelés: naudokite

Moo A w

nuotolinio valdymo pultg arba atlikite veiksma rankiniu badu.

. Lidaro daviklis gali bati uzblokuotas. Rankiniu badu per-
kelkite robotg j lygia ir atvirg vietg Zemélapyje ir ban-
dykite uzduotj pradéti i$ naujo.

. Jei klaida kartojasi, pabandykite dar karta po to, kai ro-
botas bus jdétas j jkrovimo stotele.

Pozicionavimas nepavyksta, kai ro-
Pozicionavimas nepavyko. botas bando pradéti pjovimo uzduot;j

N

. Jeigu stotis yra pastatyta Zemélapio kraste arba jo vi-
duje, uZztikrinkite, kad tarp pagrindo plokstés priekinés

. ] - ) zonos ir Zemélapio ribos baty ne maZiau kaip 1 m
Prie stoties traksta vietos

o Prie stoties triksta vietos apsisuki- laisvos erdvés;
apsisukimui. ; o ) . e S
mui. prieSingu atveju robotas gali nepajégti atlikti posakiy
2. Perkelkite stotj arba pakeiskite Zemélapj Zemélapio re-
dagavimo skyriuje.
1. Patikrinkite, ar marSrute yra nustatyta draudziama zona.
. . N . 2. Patikrinkite, ar néra kliaciy, kurios galéty uzblokuoti robota.
Marsrutas uzblokuotas. Marsrutas uzblokuotas. 4 B gatetu L _ a
3. Jei robotas vis dar negali praeiti, istrinkite marsrutg Zemélapio re-
dagavime ir nustatykite naujg marsrutg.
Priekiné kamera yra purvina. Priekiné kamera yra nesvari. Nuvalykite priekine kamerg Svariu audiniu.

1. Svelniai nuvalykite priekine kamera $variu skudureéliu.
Yra problema su priekiné ka- | Yra problema su priekinés kameros| 2. Bandykite perkrauti robota.

mera. veikimu. 3. Jei problema neiSsprendZziama, kreipkités j aptarnavimo centro
darbuotojus.
Priekiné kamera uzblokuota. Priekiné kamera uzblokuota. Nuvalykite prieking kamerg Svariu audiniu.

1. Uztikrinkite, kad apSvietimo salygos baty tinkamos - nei
pernelyg ryskios, nei per menkos.
2. Isitikinkite, kad oro sglygos yra aiskios, vengdami rako ir lietaus

Automatinio Zemélapio Automatinio L o . o
. . 3. UZtikrinkite, kad priekiné kamera visuomet baty Svari ir
sudarymo metu jvyko Zemélapio .
. . R neuzblokuota.
riby aptikimo klaida. sudarymo metu jvyko riby aptikimo klaida.

4. Uztikrinkite, kad Zemés pavirSius baty lygus, nes nely-
gumai gali trukdyti aptikimui.

5. Jei riby aptikimas vis nepavyksta, perjunkite j nuotolinio
valdymo rezimg Zemeélapiui sudaryti.

—
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13 Specifikacijos

IP klasifikacija

Robotas: IPX6

Ikrovimo stotelé: IPX4

Maitinimas: IP67

. LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra
Produkto pavadinimas
800 1000 1200 1600 2000
Prekés Zenklas MOVA
Pagrindiné
. ., Model MXXM2100 MXXM3100 MXXM4100 MXXM5100 MXXM6100
informacija
Matmenys 666 MM x 444 mm x 273 mm
Svoris (jskaiciuota
13,7 ki 13,7 ki 13,8 ki 13,8 k 13,8 k
baterija) 9 9 9 9 9
Rekomenduojama 5 5 5 5
L 800 m? 1000 m 1200 m 1600 m 2000 m
darbo apimtis
Standartinis
Pjovimo 800 m%dieng | 800 m?%dieng | 1000 m?/dieng | 1200 m?*/dieng | 1200 m?/dieng
1
o efektyvumas [1] Efektyvus
Pjovimas
1200 m%dieng | 1200 m%dieng | 1400 m? / dieng | 1600 m?/ dieng | 1600 m? / dieng
Pjovimo aukstis 3~10 cm
Pjovimo plotis 20 cm
Ikrovimo laikas [2] 60 min | 60 min | 65 min | 65 min 65 min
Garso galios lygis LWA 57 dB(A)
Garso galios
> 99 ) 3 dB(A)
Triuk&mo | neapibréztumai KWA
isij Garso slégio lygis
emisijos gio lyg 49 dB(A)
LpA
Garso slégio 3 ()
neapibréZtumai KpA
Darbiné temperatara e
P Rekomenduojama: 10~35° C
Ilgalaikio laikymo -10~35° C
Darbo temperatdra Rekomenduojama: 0~25°C
basena

Maksimalus nuolydis
pjovimo zonai

45 % (24°)

Jungiamumas

.Bluetooth” dazniy
diapazonas

2400,0-2483,5 MHz

Maks. radijo daznio galia

802.11b:16x2dBm(@11Mbps)
802.11g:14+2dBm(@54Mbps)
802.11n:13+2dBm(@HT20,HT40)
,Bluetooth”: 7.49 dBm

Wi-Fi

Wi-Fi 2,4 GHz (2400-2483,5M)

RysSio modulis

Nejtrauktas

Nejtrauktas

Nejtrauktas

Itrauktas (nemokamai
vienerius metus

nuo aktyvavimo)

Itrauktas (nemoka-
mai trejus metus

nuo aktyvavimo)

Rysio paslauga !

LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A

LTE-TDD: B38/40/41

GNsS ¥

GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS

'l
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Vairavimo variklis Variklio tipas BeSepetélinis variklis

Pjovimo variklis Greitis 2500 /min
Baterijos modeli MBPM30 | MBPM30 | MBPM20 | MBPM20 | MBPM20
Baterijos tipas Li¢io jony baterija

Baterija (robotas
Tipiné talpa 4000 mAh | 4000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh
Nominali jtampa 18 vV DC
Kroviklio modelig MPAM20 / MPAM20(C)
Iéjimo jtampa 100~240 V AC

Maitinimo Saltinis
I8&jimo jtampa 20 vV DC
I8¢éjimo srove 3A
krovi totelé
1 rowr.nosoee MCM20
modelis
Iéjimo jtampa 20 vV DC

lkrovimo stotelé I8¢jimo jtampa 20 V DC
1éjimo srové 3A
I8¢jimo srove 3A
Atsarginiai peilia
T 9
Priedai ir laikikliai

Peilio modelis MBKM10

[1] Remiantis MOVA laboratorijos testais.

[2] Ikrovimo laikas nurodo laika, reikalingg pasiekti 85 % talpos ir testi pjovima, kai robotas automatiskai sugrjzta
i ikrovimo stotele dél maZo baterijos jkrovimo lygio.

[3] Reikalauja Link modulio jdiegimo.

[4] Reikalauja Link modulio jdiegimo.

Pastaba: Specifikacijos gali keistis, tobulinant masy produktg. Dél naujausios informacijos apsi-

lankykite masy svetainéje https://www.mova.tech.
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