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1. INTRODUCERE
Stimate client!

Tt_i multumim pentru decizia de a cumpara un produs RURIS sipentru increderea acordatd companiei noastre!
RURIS este pe piata dinanul 1993 siin tot acest timp a devenit un brand puternic, care si-a construit reputatia
prin respectarea promisiunilor, dar si prin investitiile continue menite sa vina in ajutorul clientilor cu solutii fiabile,
eficiente si de calitate.

Suntem convinsi ca veti aprecia produsul nostru si va veti bucura de performantele sale timp indelungat. RURIS
nu ofera clientilor sai doar utilaje, ci solutii complete. Un element important in relatia cu clientul este consilierea
atét Tnainte de vanzare, cét sipostvanzare, clienti RURIS avand la dispozitie o intreaga retea de magazine si
puncte service partenere.

Pentru a va bucura de produsul cumparat, va rugam sa parcurgeti cu atentie manualul de utilizare. Prin
respectarea instructiunilor, o sa aveti garantia unei utilizéri indelungate.

Compania RURIS lucreaza continuu pentru dezvoltarea produselor sale si de aceea isi rezerva dreptul de a
modifica printre altele forma, infatisarea si performantele acestora, fara a avea obligatia de a comunica acest
lucru in prealabil.

Va multumim inca o data ca ati ales produsele RURIS!
Informatii si suport clienti:
Telefon: 0351.820.105
e-mail: info@ruris.ro

2. INSTRUCTIUNI DE SIGURANTA
2.1. ATENTIONARI PE UTILAJ

Pastrati o distanta sigura
fata de robot in timpul
functionarii

Avertizare! Pericol!

Tineti méinile si picioarele

departe de lamele rotative.

Nu puneti niciodata mainile

sau picioarele aproape de
sau sub robot.

Opriti robotul inainte de a-l
ridica cand efectuati
operatile de mentenanta.

Asigurati-va ca
intrerupatorul principal de
alimentare este in pozitia

,OPRIT” Tnainte de a
efectua orice inspectie
si/sau intretinere.

Cititi manualul.

Atentie! Nu turnati apa pe

robot. Nu va urcati pe robot.

Atentie! Nu spalat
dedesubtul robotului cu jet
de apa.
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2.2. AVERTIZARI
Cititi manualul de instructiuni inainte de utilizare. Pastrati-l pentru consultari ulterioare.
Instruire
a. Cititi cu atentie instructiunile. Familiarizati-va cu comenzile robotului.
b. Nu permiteti persoanelor nefamiliarizate cu aceste instructiuni sau copiilor sa utilizeze robotul.
c. Operatorul sau utilizatorul este responsabil pentru accidentele sau pericolele provocate altor persoane sau
proprietatilor acestora.
Pregatire
a. Verificati periodic zona in care aparatul este utilizat si eliminati toate pietrele, betele, firele si alte obiecte
straine.
b. Verificati periodic daca lamele, suruburile lamei si ansamblul de taiere sunt uzate sau deteriorate. Inlocuiti
lamele si suruburile uzate sau deteriorate in seturi pentru a pastra echilibrul.
Utilizare
a. Nu puneti mainile sau picioarele in apropierea sau sub partile rotative ale robotului.
b. Nu ridicati sau transportati robotul in timp ce motorul este pomit.
c. Opriti robotul de la butonul de alimentare:
- Inainte de a indeparta un blocaj;
- Inainte de a verifica, curata sau lucra la robot.
Nu lasati robotul sa functioneze nesupravegheat daca stiti ca exista animale de companie, copii sau persoane
in apropierea acestuia.
Tn plus, atunci cand utilizati robotul:
a) Evitati sa utilizati robotul pe iarba umeda.
b) Nu utilizati robotul cand sunteti desculti sau purtati sandale deschise. Purtati intotdeauna incaltaminte de
protectie si pantaloni lungi.
c) Fiti extrem de precaut atunci cand intoarceti utilajul spre dvs.
d) Porniti intotdeauna robotul conform instructiunilor, cu picioarele departe de lama(e).
intretinere si depozitare
a. Mentineti stranse toate piulitele, bolturile si suruburile pentru a va asigura ca utilajul functioneaza corect, in
conditii de siguranta.
b. Pentru siguranta, inlocuiti piese uzate sau deteriorate.
c. Asigurati-va ca folositi piese originale atunci cand le inlocuiti pe cele deteriorate.
d. Asigurati-va ca bateria este incarcata folosind incarcatorul corect, recomandat de producator. Utilizarea
incorecta a incarcatorului poate duce la soc electric, supraincalzire sau scurgeri de lichid coroziv din baterie.
e. In cazul unei scurgeri de electrolit, clatiti cu apa / agent neutralizant, solicitati ajutor medical in cazul in care
acesta intra in contact cu ochii, etc.
f. Service-ul robotului se va face in conformitate cu instructiunile producatorului.
g. Nu deschideti si nu deteriorati acumulatorul.
h. Asigurati-va ca acumulatorul este incarcat folosind incarcatorul corect recomandat de producator. Utilizarea
incorecta poate duce la electrocutare, supraincalzire sau scurgeri de lichid coroziv din baterie.
intretinere si instructiuni speciale
1. Opriti intotdeauna intrerupatorul principal de alimentare al robotului inainte de a elimina blocajele,
verificarea si curatare utilajului sau inainte de a inlocui lama de taiere. Nu incercati niciodata sa reparati sau
sa reglati robotul in timp ce acesta este in functiune.
2. In cazul vibratiilor anormale, opriti robotul si verificati daca lamelele sunt deteriorate. inlocuiti lamele uzate
sau deteriorate pentru a pastra echilibrul. Daca vibratia continua, contactati un service autorizat RURIS.
3. Folositi manusi de protectie cand inspectati sau intretineti lama.
4. Nu efectuati intretinerea cand sunteti desculti sau purtati sandale deschise. Purtati intotdeauna pantofi de
lucru adecvati si pantaloni lungi;
5. Tnlocuiti piesele uzate sau deteriorate pentru siguranta dumneavoastra.
6. Folositi numai echipamente si accesorii originale. Nu este permisa modificarea designului original al
robotului. Toate modificarile sunt facute pe propriul risc si anuleaza garantia.
7. Pastrati toate piulitele si suruburile stranse pentru a va asigura ca robotul este in conditii de functionare
sigure.
Instructiuni de siguranta pentru incarcator
1. Priza trebuie instalata in apropierea echipamentului si trebuie sa fie usor accesibila.
2. Cablul extern al acestei unitati nu poate fi inlocuit; daca cablul este deteriorat, unitatea trebuie schimbata
complet.
4. Nu deschideti carcasa incarcatorului. Din motive de sigurantd, doar personalul service calificat are voie sa
deschida orice echipament.
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5. Protejati echipamentul de umiditate.

6. Deconectati echipamentul de la sursa de alimentare inainte de curatare. Folositi o carpa umeda.

7. Echipamentul trebuie amplasat pe o suprafata stabila.

8. Daca incarcatorul nu este folosit pentru o perioada lunga de timp, deconectati-l de la sursa de alimentare.
9. Daca apare una dintre urmatoarele situatii, echipamentul trebuie verificat de catre personal service calificat:
- Stecarul este deteriorat.

- A patruns lichid in echipament.

- Incarcatorul a fost expus la umiditate.

- Incarcatorul a cdzut si/sau este deteriorat.

- Incarcatorul prezintd semne evidente de spargere.

- Incarcatorul nu functioneaza bine sau nu il puteti face s& functioneze conform acestui manual.

10. Nu conectati un cablu de alimentare deteriorat la sursa de alimentare. Nu atingeti un cablu de alimentare
deteriorat atata timp cat acesta este conectat la sursa de alimentare.

Instructiuni speciale de siguranta pentru dispozitivele alimentate cu baterie:

1. Asigurati-va ca robotul este oprit inainte de a introduce bateria reincarcabila. Introducerea unei baterii intr-o
unealta electrica care este pornita poate duce la accidente.

2. Scoateti stecarul incarcatorului din priza inainte de a-l curata.

3. Nu expuneti bateria la lumina directa a soarelui pentru perioade lungi de timp si nu o asezati pe un radiator.
Céldura deterioreaza bateria si existéa riscul de explozie. Daca bateria este calda, Iasati-o sa se raceasca inainte
de incarcare. Nu deschideti bateria si evitati deteriorarea mecanica a acesteia.

3. DATE TEHNICE

Tip motor Motor electric fara perii
Voltaj baterie Li-ion 20V
Capacitate baterie Li-ion 6Ah
Tip conexiune Bluetooth, Wifi, Aplicatie, 4G GPS
Timp de incarcare 120 min
Timp de lucru 90 min
Latime de taiere 180 mm
naltime de taiere 20mm-100mm
Unghi maxim de urcare 70°
Suprafata maxima 1500 mp
Greutate neta cu accesorii 22.5 kg

- Display LCD

- Interfata vocala
- Senzor Ploaie
- Senzor ridicare

Optiuni

Bluetooth BLE
® Frecventd: 2400-2483.5 MHz

® Putere maxima emisa: 5.44 dBm Wi-Fi 2.4 GHz
(IEEE 802.11 b/g/n/ax)

Frecventa: 2400-2483.5 MHz
Putere maxima emisa: 18.33dBm (placa de baza)

Specificatii Radio

Putere maxima emisa: 17.5 dBm (modul de
procesare algoritmica Wi-Fi)

® Putere maxima emisa: 17.5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® Frecvente: 863-865 MHz / 865 868 MHz
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® Putere maxima emisa: 5.42 dBm
GNSS

® Sisteme receptionate:
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Frecventa: 1559-1610 MHz
LTE 4G - transmisii mobile
Benzile suportate + puterea maxima emisa:

® Band 1: 24.37 dBm
Band 3: 23.96 dBm
Band 7: 23.60 dBm
Band 8: 24.17 dBm
Band 20: 22.88 dBm
Band 28: 23.24 dBm
Band 38: 23.99 dBm

Band 40: 23.79 dBm
Echipamentul poate fi utilizat fara restrictii in toate
statele membre ale Uniunii Europene.

Garantie 36 luni

Robotul este potrivit pentru o inaltime a ierbii de maxim 100 mm. Tn iarba mai inaltd, robotul s-ar putea opri.
Tundeti gazonul la mai putin de 100 mm folosind o masina de tuns gazon.

Bateria robotului beneficiaza de functia "a UP- Inovation RURIS" . Aceasta functie ajuta bateria atunci
cand ajunge in pragul critic de descarcare. Ruris a venit cu o inovatie in sistemul celulelor din interiorul
bateriei, prin care bateria se poate reincarca dupa o perioada lunga de timp in care a stat descarcata.
Astfel, utilizatorii RURIS se pot bucura de fiabilitatea si inovatia RURIS. Dupa depozitare, se recomanda
incarcarea la un interval de 6 luni- 1 an.

4. PREZENTARE GENERALA A UTILAJULUI

RGB Grass Recognition

Robotul de tuns iarba Ruris Sentinel 1500 este o masina extrem de avansata care utilizeazd Tehnologia
Avansata de Pozitionare si Navigatie (APNT), care combina:

® tehnologia de navigatie prin satelit si RGB.

®  cartografiere vizuala.

e tehnologia de diagnosticare vizuala a obiectelor.
Aceasta tehnologie permite robotului sa cartografieze imprejurimile si sa determine pozitia sa in mediu la nivel
de centimetru, permitandu-i astfel sa navigheze si sa se manevreze in jurul obstacolelor cu mare precizie.
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Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l. cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Compartiment baterie Disc téiere

Imaginile sunt cu caracter informativ, furnizorul isi rezerva dreptul de a aduce modificari structurale si
functionale fata de utilajul prezentat in acest manual.

5. INSTALAREA

indepértat,i crengile de copac, pietrele, jucariile si alte obstacole care pot deteriora robotul si lamele

acestuia.
€ X A

> 80 mm

< 80 mm ==
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Asamblarea si pozitionarea statiei de incarcare

Tn primul rand, gasiti cea mai buna pozitie pentru statia dvs.
de incarcare, luati in considerare cea mai apropiata priza
exterioara, deoarece statia trebuie conectata la aceasta.
Asigurati-va ca terenul pe care plasati statia de incarcare este
plat, uscat, fara cAmpuri magnetice si fara obstacole in partea
din fata. Pastrati statia de andocare la o distantd de minim 3

m fata de casd, copaci si garduri. Daca statia de andocare X R X
este inconjuratd de cladiri sau copaci, asigurati-va ca unghiul ‘
deschis in fata statiei este mai mare de 110°. Asigurati-va ca B LL &'
exista cel putin 2 m de spatiu plat in fata placii de baza a o

statiei de andocare.

Instalati statia RTK pe tija telescopica.
Dupa ce ati gasit pozitia potrivita pentru statia de incarcare si statia de referinta, urmati procesul de mai jos
pentru a finaliza instalarea statiei de andocare si a statiei de referinta.

Cablu pentru statia

Statia de referinta de andocare si Coliere_ de Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Indepartati suruburile de fixare ale statiei de referinta.

~
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Instalati tija telescopica impreuna cu statia de referinta.

Conectati conectorul (cu cablu mai lung) la statia de referinta, conectati conectorul (cu cablu mai scurt) la
statia de andocare, apoi folositi un colier de plastic pentru a fixa cablul de tija.

Pornirea statiei de andocare.
8
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1. Conectati cablul de extensie la sursa de alimentare.

2. Conectati cablul de extensie la statia de andocare si fixati statia de andocare pe sol.

Cand statia de andocare este pomita, LED-ul albastru de mai jos se va aprinde continuu. Daca niciun LED nu
se aprinde, verificati sursa de alimentare si conectorii sau contactati un centru autorizat Ruris.

Pomiti robotul de tuns gazon si asezati-l in statia de andocare.

Pomiti comutatorul principal pentru a alimenta robotul de tuns si sa introduceti codul
PIN implicit: 0000.

Dupa ce robotul de tuns este pornit si incarcat in statia de andocare, asteptati cateva momente, apoi verificati
conexiunea cu satelitii pe panoul statiei de referintd sau pe ecranul robotului.
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Indicator RMS: Indica comunicarea cu robotul de tuns gazon (folosind frecventa radio).

LED aprins continuu - conextiune activa.

LED intermitent — conexiune intrerupta.

Indicator RCS: Rezervat pentru comunicarea cu telecomanda, momentan neutilizat (LED-ul nu indica niciun
status).

Indicator DSG: Starea semnalului satelit al statiei de referinta.

LED aprins continuu — statia de referinta functioneaza corect.

LED intermitent — statia de referinta are o problema

Indicator RMG: Starea semnalului satelit al robotului de tuns gazon.

LED aprins continuu — robotul are semnal bun.

LED intermitent — robotul are semnal slab.

Indicator WiFi: Tn mod normal, LED-ul clipeste incet. In timpul modului de imperechere (statia de referinta si
robotul), LED-ul raméne aprins constant.

Buton Recall: Buton pentru revenirea robotului de tuns gazon la statia de andocare.

ﬂ\ 765

Buton de imperechere statie de referintd — robot: Se utilizeaza atunci cand se instaleazd o noua statie de
referintd si este necesara imperecherea acesteia cu robotul. Pentru a activa functia, tineti apasat butonul timp
de 5 secunde.

()

Intre timp, starea sistemului poate fi verificata si pe ecranul robotului. Cand textul APNT apare pe ecran cu o
culoare diferita, inseamna ca sistemul este configurat corect si este pregatit pentru crearea hartii.

202X-XX-XX Wed.  14:00 85% My
StandB
Map:0.00 M d: 0% . . o
e o Simbol APNT - Indicator al st&rii
% sistemului. Cand apare cu culorile
q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o

conexiune buna cu satelitii, iar
sistemul de camere este de
asemenea pregatit.
Buton pornire
P Buton
verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 ADAUGAREA ROBOTULUI iN APLICATIA REVOLA S| CONFIGURAREA SISTEMULUI
Aplicatia REVOLA APP
Aplicatia REVOLA APP este o componenta esentiala a sistemului. Robotul de tuns gazon functioneaza
fmpreuna cu aceasta aplicatie pentru a crea sistemul de granite virtuale, pe care robotul il va recunoaste ulterior
si 1l va folosi pentru a lucra corect pe teren.
Pentru descarcarea aplicatiei, scanati codul QR de mai jos. De asemenea, puteti cauta manual in magazinul de
aplicatii utilizand cuvantul-cheie ,, REVOLA APP ”’

®  App Store — pentru utilizatorii de iPhone
®  Google Play — pentru utilizatorii de Android

Deschide aplicatia REVOLA si inregistreaza un cont nou.

Register
Welcome s

Pentru a adauga masina de tuns iarb&, va rugam sa faceti clic pe simbolul ,+” din partea dreapta jos a paginii
principale. Verificati numarul de serie al masinii de tuns iarba de pe placuta de identificare, apoi introduceti
numarul de serie sau scanati codul QR de pe placutd pentru a continua si urmati instructiunile afisate pe
ecran.

- Add Device
.
Your Devices =
Beysia, VR16
%
D &
! :
: :
a a
Bavola, VR16
% o
E
s
R
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“ Add Device « Wian Configuration « Add Device

Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
= BT

Planificarea si configurarea zonei de lucru

Intrati in pagina de specificatii a dispozitivului, selectati modul Harta si creati o harta noua.

inainte de a intra in procesul ,,Mod Hart&” din aplicatie, aplicatia va verifica starea sistemului pentru a se
asigura ca harta poate fi creata cu succes. Daca intampinati dificultati, va rugédm sa contactati un centru
autorizat Ruris pentru asistentd suplimentara.

< ack My c <
 Camect

Map History

Remate control made

Map Mode

Aplicatia REVOLA accepta trei tipuri de amplasare a statiei de andocare: in suprafetei gazonului, pe suprafetei
gazonului sau in exteriorul suprafetei gazonului. Va rugam sa o selectati pe cea potrivita pentru harta dvs.

12
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Statia de andocare in afara limitei virtuale a suprafetei gazonului

Va rugam sa va asigurati ca statia de andocare nu este prea aproape de
cladiri, garduri sau copaci.

Va rugadm sa va asigurati c& exista o linie dreapté de cel putin 2 m in fata placii
de baza.

Statia de andocare pe marginea limitei virtuale a suprafetei gazonului

Va rugam sa va asigurati ca statia de andocare nu este prea aproape de
cladiri, garduri sau copaci.

Va rugam sa va asigurati ca exista o linie dreapta de cel putin 2 m in fata placii
de baza.

Statia de andocare in interiorul limitei virtuale a suprafetei gazonului

Va rugam sa va asigurati ca exista o linie dreapta de cel putin 2 m in fata placii
de baza.

Va rugdm sa nu plasati statia de andocare prea aproape de limita virtuala
(trebuie sa fie mai mare de 2 m).

Informatii importante inainte de a desena harta

A dd A L d e

-
w

Va rugam sa operati aproape de masina de tuns iarba atunci cand desenati zona de lucru pentru a
evita intreruperea semnalului; procesul necesita o conexiune Bluetooth intre masina si aplicatie (va
rugam sa va asigurati ca distanta dintre telefon si masina este mai mica de 10 m).

Intervalul dintre punctele de limitd a zonei de lucru trebuie sa fie mai mare de 50 cm, iar punctele
de limita pot fi desenate doar atunci cand segmentul de linie devine verde.

Va rugadm sa retineti harta suprafetei gazonului este limitata la 96 de puncte.
Lungimea si latimea hartii trebuie sa fie mai mica de 100 de metri.

Linie punctata verde: Se poate desena un punct la pozitia curenta.

Linie punctata galben: Nu se poate desena un punct la pozitia curenta.

Linie continua verde: Limita de lucru creata.

Linie continua albastra: Traseul robotului de tuns gazon cétre statia de andocare.

Linie rosie continua: limitele obstacolului create.

Sterge ultimul punct desenat.

Salveaza si genereaza harta.

< JU
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Salveaza harta obstacolelor.

A e Adauga un obstacol.

Desenarea hartii cu statia de andocare in afara zonei de lucru a robotului.
Configureaza traseul caii de ghidare si zona de lucru.

Atentie

in timpul procesului de creare a hartii, asigurati-va ca simbolul satelitului "gz si bluetooth sunt colorate in
portocaliu; le poti vedea in coltul din dreapta sus al ecranului telefonului mobil.

Pasul 1
£ 3 = -
’ o
) Jg'\. . ®
©®0
o/ (5]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Marcheaza primul punct pentru statia de andocare.
Apasa pentru a afisa mai multe informatji.
Pasul 2

A @

Tnainte de a marca primul punct al cdii de ghidare, te rugam sa ai in vedere ca robotul va genera o linie dreapta
de 2 m in fata statiei de andocare.
Pasul 3

Guidance route drawn

14
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Dupa ce toate punctele caii de ghidare sunt marcate, apasa butonul o pentru a salva traseul de ghidare si
continua procesul de configurare a hértji virtuale.

Pasul 4

A

Utilizatorul trebuie sa aiba in vedere ca distanta minima intre fiecare punct este de aproximativ 50 cm, iar
sistemul necesita minimum 4 puncte (maximum 96 de puncte).

Utilizatorul trebuie sa acorde atentie starii liniei In timpul crearii hartii si s& urmareasca mesajele afisate de
aplicatie.

Pasul 5

A

| et ou assrnes s o Anyins stunsmappesspa i

Dupa ce toate punctele zonei de lucru sunt marcate, utilizatorul trebuie sa apese butonul ° sa introduca un
nume si sa salveze harta.

Desenarea hartii cu statia de andocare langa zona de lucru.
Configurarea zonei de lucru.

In timpul procesului de creare a hértji, asigurati-va c& simbolul satelitului ’g} si bluetooth sunt colorate in
portocaliu; le poti vedea in coltul din dreapta sus al ecranului telefonului mobil.

Pasul 1
£ 3 -
; |
¢ ®
(L X
o @
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Marcheaza primul punct pentru statia de andocare.

15
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Pasul 2

Crearea unei limite virtuale a zonei de gazon utilizand butoanele de navigatie si punctele pentru desenarea
hartii.

Tunsul in jurul statiei de incarcare. |

Pentru un tuns mai eficient in jurul statiei de incarcare, sistemul creeaza o ’ |

zona speciald in jurul statiei si o tunde prima data. . 7—- Lea
5

Pasul 3

Dupa ce toate punctele zonei de lucru sunt marcate, utilizatorul trebuie sa apese butonul 0 sa introduca un
nume si sa salveze.

Desenarea hartii cu statia de andocare in interiorul zonei de lucru
Configurarea zonei de lucru.

Atentie!

in timpul procesului de creare a hartii, asigurati-va c& simbolul satelitului 0':!, si bluetooth sunt colorate in
portocaliu; le poti vedea in coltul din dreapta sus al ecranului telefonului mobil.

Pasul 1
£ 3% = -
’ 9
_J : N ©
©® 0o
No/ o
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Marcheaza primul punct pentru statia de andocare.
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Pasul 2

Navigati robotului catre urmatorul punct si marcati cel de-al doilea punct al limitei virtuale.

Pasul 3

Atentie la distanta minima de aproximativ 50 cm intre puncte si la cerinta sistemului de minimum 4 puncte
(maximum 96 de puncte).

Pasul 4

Atentie la starea liniei in timpul crearii hartii si la mesajele afisate de aplicatie.

Pasul 5

Dupé& marcarea tuturor punctelor zonei de lucru, apasati butonul 0 introduceti un nume si salvati zona de
lucru.

17
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Adaugarea unei zone interzise/obstacol pe harta.
Configurarea zonei interzise.

Atentie!

in timpul procesului de creare a hartii, asigurati-va c& simbolul satelitului ":5) si bluetooth sunt colorate in
portocaliu; le poti vedea in coltul din dreapta sus al ecranului telefonului mobil.

Pasul 1
£ % = -
A ©)
o
JO @
. (XL X>)
N (v 4 9
& 0®°
Apasati sa

&)
[>] Q Consola de navigare :
[ marcati punctul

Navigati robotului catre primul punct al zonei interzise/obstacol.

Pasul 2

>

Marcati punctul 2. Dupa marcarea celui de-al doilea punct se va genera linia rosie, indicand marginea zonei
interzise.

Pasul 3

o A 3 45 FTe
A
e u cay

Atentie la distanta minima de aproximativ 50 cm intre puncte si la cerinta sistemului de minimum 4 puncte
(maximum 96 de puncte).
Atentie la starea liniei in timpul crearii hartii si la mesajele afisate de aplicatie.

18
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Pasul 4

Dupa marcarea tuturor punctelor, apasati butonul o introduceti un nume si salvati zona de lucru.

Pasul 5

LA -

A ®

Zona interzisa setata va fi marcata cu o culoare diferita pe harta.
Generarea si sincronizarea hartii cu robotul.

Dupa ce harta este denumita si salvata, aplicatia REVOLA comunica cu robotul si sincronizeaza informatiile
hartii cu acesta.

generating map

generate map

Finalizarea procesului de creare a hartii.

Utilizatorul trebuie sa fie aproape de robot si sa se asigure ca Bluetooth-ul este conectat inainte de a finaliza
procesul de creare a hartii. Daca procesul de sincronizare al hartii este intrerupt, utilizatorul trebuie sa revina
la pagina hartii si sa verifice daca harta a fost salvata cu succes.

Interfata modului harta.

Dupa crearea cu succes a hartii, aceasta va fi listata pe pagina principala a modului harta. Utilizatorul poate
gasi aici accesul la functia de gestionare a obstacolelor.
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Butonul de editare a obstacolelor.
Aplicatia suporta functia de editare a obstacolelor. Prin apasarea acestui buton, utilizatorul acceseaza pagina

de editare a obstacolelor. Trebuie sa se asigure ca robotul este conectat la telefonul mobil prin Bluetooth.
L)

/

>

Butonul de stergere a hartii.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul sterge harta aplicata in prezent.

=

Comutare la harta satelit.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate vizualiza harta in modul satelit.

Satellite

Butonul de revenire la statia de andocare.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul comanda robotul sa se intoarca la statia de andocare.

152 ¢

Butonul Start.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul comanda robotul sa inceapa tunsul.

M

Butonul Pauza.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul pune robotul pe pauza.

B
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Functiile si setarile aplicatiei REVOLA

Setarea programului de lucru

Utilizatorul poate seta programul de lucru din aplicatia REVOLA. Exista doua moduri de programare: program
saptamanal si interval de lucru. In modul saptdmanal, utilizatorul poate seta sapte Zile, fiecare zi avand doud
intervale orare. In modul interval de lucru, utilizatorul poate seta ziua de repornire dupa ce robotul isi
finalizeaza tunsul.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului .+ pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyPowser

Map Mede
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Interval de lucru.

n acest mod de lucru, robotul va reporni si va tunde din nou intreaga suprafata a gazonului dupa timpul de
interval setat.

Modul de control de la distanta.

Robotul de tuns suporta ,Modul de control de la distantad”. Utilizatorul poate naviga robotul catre o zon&
specifica si poate porni motorul de tuns. Trebuie sa fie aproape de robot si sa acorde atentie riscului de
accident in timpul controlului de la distanta.

255 PME@ LT

< Back

Remote control mode

Atentie!
Modul ,Control de la distantd” necesita mentinerea conexiunii Bluetooth in permanenta; utilizatorul trebuie sa
fie aproape de robot in timpul utilizarii acestei functii.

-

Trebuie sa va asigurati ca acest buton este activat in timpul utilizérii modului ,Control de la distanta”.

Butoanele de navigatie.
e o Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

modul ,Control de la distanta”.
Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

6 ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul

incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Schimbarea setarilor
Pe pagina principala a dispozitivului, apasati ,Change your device settings” pentru a accesa si vizualiza si
modifica setarile robotului de tuns gazon.

e I C———
CXCICICRGREXE - ;
4 Rain Sensor @ 2 "
st

i r——
sne
¥ LED ight @
Remote control mode v {—J @ About Device: v

Map Mode

(m (p 5% R setting v

Setarea orei sistemului
Robotul de tuns gazon poate fi configurat pentru a seta automat ora sistemului, urmand ora telefonului mobil,
sau pentru a seta manual timpul de functionare.

W System Time v ‘ & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Setarea senzorului radar
Robotul de tuns gazon permite reglarea distantei de detectare a senzorului radar intre 30 cm si 60 cm.

§ Radar sensor setting [ @) s Radar sensor setting D

) Distance:30 cm

©

Setarea senzorului de ploaie

Robotul de tuns gazon permite activarea sau dezactivarea senzorului de ploaie. Dupa activarea senzorului, se
poate seta si timpul de amanare: durata pentru care robotul va raméne in statia de incarcare dupa ce senzorul
de ploaie se usuca.

® Rain Sensor ('3
-  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

Setarea luminii LED
Robotul de tuns gazon permite configurarea luminii LED. Dupa activare, sunt disponibile doua moduri de
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functionare: ,Always on (Permanent aprins)’ si ,Commisioning mode (Mod de verificare a functionarii)’. Pentru
detalii privind modul de testare, consultati descrierea de mai jos.

§° LED light (o)) 3% LED light @

[ o ]

Mod de verificare a functionarii (Commissioning mode)
Cand modul de verificare a functionarii este activat, lumina LED functioneaza conform principiilor de mai jos:

® Verde constant: in modul standby sau in functionare, semnalul satelitului este normal.

® Verde puternic: in modul standby sau in functionare, semnalul satelitului este slab, dar functionarea este
posibila.

Albastru constant: in timpul incarcarii, semnalul satelitului este normal.

Albastru intermitent: in timpul incarcarii, semnalul satelitului este slab, dar functionarea este posibila.
Rosu constant: oprire de urgenta / citire / lipsa conexiune intre statia de referintd si robot.

Rosu intermitent: stare de eroare.

Galben intermitent: semnal satelit slab.

Mov constant: in modul ,,control de la distantd”, semnalul satelitului este normal.

Mov puternic: in modul ,,control de la distantd”, semnalul satelitului este slab, dar functionarea este
posibila.

® Alb constant: in timpul procesului OTA (actualizare firmware).

Resetarea codului PIN
Robotul de tuns gazon permite resetarea codului PIN. Dupé introducerea codului PIN initial, se poate
configura un cod PIN nou pentru dispozitiv.

A PpiN code reset w B8 Fin code reset -~

Input your curment PIM code
. Input heee

Input your new PIY code

[ input here.
Rapaat yeur raw FIN code

Input here

Setarea gardului electric

Robotul de tuns gazon permite activarea sau dezactivarea gardului electric. Dupa activarea comutatorului
JFence Switch”, se apaséa butonul ® pentru a seta punctul de origine al gardului electric. Ulterior, se poate
configura valoarea ,Fence Range”. Daca sistemul detecteaza ca robotul a depasit aceastéa valoare, va trimite
automat un mesaj de alerta catre telefonul mobil al utilizatorului.

' % Back Electronic ferce
(@) Electronic fence by |
| T g prwes i g Toa lenos cenier polril ®
& 2
‘
¥ ™
Fence Switch o |
Fence Range | i0 m
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Notificari / Trimitere mesaje

Robotul de tuns gazon permite activarea sau dezactivarea functiei de trimitere notificari/mesaje. Dupa
activarea acestei functii, sistemul va trimite automat mesaje catre telefonul mobil al utilizatorului ori de cate ori
apar evenimente relevante in functionarea robotului.

% Notification/ Message Push @

Setarea frecventei radio (RF)
In cazul utilizarii mai multor dispozitive in apropiere (de exemplu, doua unitati pe acelasi teren), daca apar
interferente ale frecventei radio, se poate verifica setarea si, daca este necesar, se poate modifica canalul RF.

RF settin, v

» 9 >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |
‘The communication is Slink status:

abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Setarea WiFi

Robotul de tuns gazon permite configurarea accesului WiFi. De exemplu, in cazul in care router-ul casei este
schimbat, se poate introduce noul nume si parola WiFi, iar robotul va utiliza aceste date pentru a se conecta la
internet. Se recomanda retinerea faptului ca robotul suporta doar frecventa de 2,4 GHz.

S WiFi setting v S WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select ]
inbutur password: ~
[ Input here ave ]
Save

Reglarea inaltimii de taiere
Robotul de tuns gazon permite reglarea inaltimii de taiere prin aceasta functie.

. Electrical cutting height adjustment A

@ Electrical cutting height adjustment v
Select your cutting height:50 mm

©

Setarea limbii afisate.
Robotul de tuns gazon permite selectarea limbii afisate.

& Mower Language v
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Metoda de tuns
Robotul de tuns gazon permite selectarea metodei de tuns. Sunt disponibile doua metode: ,Mod dubla
acoperire” si ,Mod normal”.

a Mowing method a Mowing

‘ Normal mode

Mod dubla acoperire: Robotul de tuns gazon va tunde initial de la nord la sud, apoi de la est la vest.

Mod normal: Robotul de tuns gazon tunde mai intai de la nord la sud, iar pentru zonele netaiate, va tunde de
la est la vest pentru a le acoperi complet.

inregistrarea erorilor

Robotul de tuns gazon permite vizualizarea ultimelor cinci inregistrari de erori prin utilizarea acestei functii.

O Fautt record v O Fautt record ~

A FOCECEOCCE OO XK AN X
YYYY-MM-DD X XX-XX

KEXKAEEAER KK A KRR K LKA R KA RRL KK
YYYY-MM-DD X XX-XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A FOCECEOCCE OO XK AN X
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

Despre dispozitiv
Robotul de tuns gazon permite consultarea informatiilor despre dispozitiv. De asemenea, se poate verifica

versiunea software si daca exista o versiune noua disponibila.
p -

|
| @® About Device 4 £ About Device ~

<obatic mower: 00NN
Total working days: X0068X.
Charge and discharge circles: Y3000

)
i B S
NIFIMAC address: |W
Sirmware version: | W I0O00C00

Check firmware update
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Actualizarea software offline

Sistemul suporta si functia de actualizare a software-ului in modul offline. Software-ul offline va fi pus la
dispozitie pe site-ul nostru, iar utilizatorul trebuie sa descarce fisierul pe un dispozitiv USB si sa efectueze
actualizarea conform instructiunilor de mai jos.

Port USB

Restabilirea parametrilor
Robotul de tuns gazon permite resetarea parametrilor din meniul de configurare.

J

Lﬂ Restore parameter setting > } o

Parameter settings will be reset, is it reset?

. A
Restabilirea setarilor din fabrica

Robotul de tuns gazon permite resetarea completa a tuturor datelor, inclusiv a hartilor create.

This operation will restore the factory data of the
device, all data will be deleted, please

castulls.
v [w]

Qmmfacmwtﬂngs > J (

4. PUNEREA N FUNCTIUNE
Afisaj si operare
Pagina initiala dupa pornire
Dupa ce pormniti robotul de tuns gazon, utilizatorul trebuie sa introduca codul PIN (va rugam sa setati codul
PIN daca robotul este utilizat pentru prima data).

Daca utilizatorul nu configureaza robotul in termen de 3 minute, robotul se va bloca din nou, iar utilizatorul va
trebui sa introduca codul PIN inca o data.
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Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie
— 202X-XX-XX Wed. 14:00 859
Stand By | Procentajiarba tunss

/ Map:0.00 sqm| Mowed: 0% }—

W [IE WiFl 4G
3 9 9

Datsd siorda — |

Status robot

Dimensiunea gazonului

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XXXX Wed.  14:00 8%

inseamna ca ziua este .
Ina ca zi \ Periodic mode Indicator mod de lucru

Sun Mon Tue Wed Tur Fri Sat
® * L [ [ e o

T1: 09:00-19:00

T2: 09:00-19:00 o,
Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.
1. Simbol MAP
Indicator harta: cand este afisat cu o culoare diferita, inseamna céa exista o harta de lucru stocaté in sistem.
2. Simbol APNT

Indicator stare sistem: cand este afisat cu o culoare diferita, inseamna ca robotul are o conexiune buna cu
sistemul satelitar si camera este pregatita.

3. Simbol BLE

Indicator Bluetooth: cand Bluetooth-ul este conectat, simbolul este afisat cu o culoare diferita.
4. Simbol Wifi

Indicator WiFi: cand WiFi-ul este conectat, simbolul este afisat cu o culoare diferita.

5. Simbol 4G

Indicator 4G: cand datele mobile sunt conectate, simbolul este afisat cu o culoare diferita.

6. Simbol ™

Folositi butonul ,|” de pe tastatura de navigare pentru a derula ecranul catre pagina urmatoare.
7. Simbol

Folositi butonul ,1” de pe tastatura de navigare pentru a derula ecranul catre pagina anterioara.

Meniul principal al setarilor robotului

Céand ecranul robotului afiseaza interfata principala, apasati butonul JInapoi” pentru a accesa pagina de setéri
a functiilor robotului.

Setarea ,Data si ora”

Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Data si ora”, apoi apasati butonul pentru a accesa setarea.

Settings 1] Date & Time (2 Modification saving? ©
2.Working Date & Mode =

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers
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Setarea ,,Data si modul de lucru”
Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Data si modul de lucru”, apoi apasati butonul pentru a
accesa setarea.
Aceasta setare include trei optiuni:

1. Data si ora de lucru.

2. Modul de lucru.

3. Tunsul in timpul Zilei.
Setarea zilelor de lucru
Va rugam sa urmati imaginile de mai jos si sa folositi butonul rotativ pentru a seta zilele de lucru ale robotului.
Settings © | | working Date & Mode: 2] Working Date & Time: 9

Time

Working 1.5et working day
2.Working Mode 2.Setworking time
3.Mowing with daylight

3P

4.5ensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDET @ o= 0 [ ED

Setarea orelor de lucru
Va rugam sa urmati imaginile de mai jos si sa folositi butonul rotativ pentru a seta orele de lucru ale robotului.
Pentru fiecare zi de lucru activata, utilizatorul poate seta doua intervale orare.

Settings [ 1] Working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: (5]
1Date & Time 1.
2.Working Mode 2 Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time [4] Set working time 5]

(S ol e [ Ve Working Date: Fr

o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

Setarea codului PIN
Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Parola”, apoi apasati butonul pentru a accesa setarea.
Pentru a schimba codul PIN, utilizatorul trebuie sa:

1. Introduca codul PIN existent.

2. Introduca codul PIN nou.

3. Confirme prin introducerea din nou a codului PIN nou.

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
g rm—— * * *
4.Sensors & Mowing Height — — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| *

* *

| %
| *

Please Re-Enter New PIN code o

* * * *

Setarea ,,Senzori si inaltimea de taiere”

Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Senzori si indltimea de taiere”, apoi apasati butonul pentru a
accesa setarea.
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Tn cadrul acestei setari, utilizatorul poate configura urmé&toarele functii:
®  Senzor ploaie
®  Senzor ultrasonic
e Tniltimea de taiere a robotului
®  Vocea de notificare a robotului

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Senzor ploaie

Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Senzor ploaie”, apoi apasati butonul pentru a accesa setarea.
Ulterior, utilizatorul poate seta timpul de intarziere in statia de andocare atunci cand senzorul detecteaza
uscaciunea. Dupa completarea setarii, aceasta va fi aplicata.

Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3.PIN Code 3. Mower Cutting Height
Sensors __Mowing Height 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time o
@ =D
aad
060 min
(0-999)

Senzor cu ultrasunete

Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Senzor cu ultrasunete”, apoiapasati butonul pentru a accesa
setarea.

Ulterior, utilizatorul poate seta distanta dintre capul senzorului cu ultrasunete si obiectele detectate.

Settings o Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor o
1.Date & Time 1 ON
2.Working Date & Mode 2. OFF

or
3.PIN Code 3. Mower Cutling Height
5 elg 4. Mower Prompt Voice

Si s Mowin
6.RF Setting
6.Mowing Made

7.0thers

Distance detection o
&) A
30cm (30 - 60)

indltimea de taiere a robotului

Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,,Tnélt,imea de taiere a robotului”, apoi apasati butonul pentru a
accesa setarea.

Ulterior, utilizatorul poate folosi butonul rotativ pentru a:

®  Setainaltimea dorita de taiere
®  Efectua calibrarea indltimii de taiere
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Settings (1] Sensors & Mowing Height o Mower Cutting Height
1.Date & Time 1. Resin sansor

2.Warking Date & Mode 2 Ulirasonic Sensors

3.PIN Code 3 Cutting Height

& 4. Mower Prompt Voice

5.RF S

6.Mowing Mode

7.0thers

Mower Cutting Height n

m |+ =s0mm
Settings [1] Sensors & Mowing Height a Mower Cutting Height
1.Dale & Time 1. Rain sensor 1. Height sefting
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors b Heigh o
3.PIN Code
Sensors 4. Mawer Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers
Mower Cutting Helght n

&
Calibrating

Vocea de notificare a robotului
Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Vocea de notificare a robotului”, apoi apasati butonul pentru a

accesa setarea.
Utilizatorul poate:

®  Activa sau dezactiva vocea de notificare a robotului.
L] Seta volumul vocii.

Setarea RF

RURIS

Settings Sensors & Mowing Height o o
1.Date & Time 1 Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors

3.PIN Code 3. Mower Culting Height

5 g

6.Mowing Mode

7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

« E 120

Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Setarea RF”, apoi apasati butonul pentru a accesa setarea.

Tn cadrul acestei setari, existd doud optjuni:

1. Slink Scan — permite scanarea frecventelor RF disponibile pentru a detecta conexiuni.
2. Slink Info — afiseaza informatii despre conexiunea RF curentd, cum ar fi puterea semnalului sau detalii
despre modulul RF.

Slink Scan

Settings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.Others

RF setting

1. Slink Scan
2. 8link Info

(2]

Atunci cand utilizatorul trebuie sa schimbe statia de referintd sau exista interferente pe canalul de comunicare
existent, este necesar sa foloseasca Slink Scan pentru a cauta si a imperechea canalul corespunzator.
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Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-| apasat timp de 5
/ secunde.

‘ Dupa acestinterval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Slink Scan
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa setarea ,Slink Scan”.
Robotul va incerca sa gaseasca statiile de referintd disponibile timp de 300 secunde.
Dupa finalizarea scanarii, toate canalele detectate vor fi afisate intr-o lista.
®  Folositi butonul rotativ pentru a selecta elementul corespunzator.
®  Asigurati-va ca ID-ul selectat corespunde numarului de serie al statiei de referinta.
Robotul va incerca apoi sa se conecteze la statia de referinta.

® (Odata ce conexiunea este realizata, pe ecran va fi afisat mesajul ,Conexiune realizata cu succes”.

Settings [1] RF setting ) Slink Scan o
1.Date & Time 1. Siink Scan Slink Scanning ___ 300
2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code
4 _Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7.0thers
Slink Scan o Slink Scan e Slink Scan o
Page 12 Slink connecting Slink successfully connected
1 IDOOKXX, MD:RSTA, CHLX
| , CHLX
ULL, CHL-NULL

Slink Info
Folositi butonul rotativ pentru a selecta ,Setarea RF”, apoi apasati butonul pentru a accesa setarea ,Slink Info”.
Pe aceasta pagina vor fi afisate urmatoarele informatii:

®  Numarul de serie al statiei de referinta
®  Canalul RF
®  Starea conexiunii

Settings (1] RF setting 2} Slink Info ?
1.Date & Time 1. Slink Scan SN: XXCXXXXXX

2.Working Date & Mode Channel: XX

3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0Others

Setarea ,,Mod de tuns”

Utilizatorul poate alege trei moduri de tuns:
1. Mod normal de tuns.
2.  Mod de tuns rafinat.
3. Mod de tuns prin telecomanda.

Settings (1] Mowing Mode )
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0Others
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Mod normal de tuns

Folositi butonul rotativ pentru a selecta ,Mod normal de tuns”.

RURIS

Tn acest mod, robotul va tunde gazonul in directia Nord — Sud conform campului geomagnetic.

Seltings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.Others

Mowing Mode
Maowin:

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing Mode

Normal Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

Mod de tuns rafinat

Folositi butonul rotativ pentru a selecta ,Mod de tuns rafinat”.

Tn acest mod, robotul va tunde gazonul intai in directia Nord — Sud conform campului geomagnetic, apoi va

tunde in directia Est — Vest.

Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.Others

Mowing Mode
1. Normal Mowing Mode

Refinement Mowini
3. Remote Control Mowing Mode

2

Refinement Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

(5]

Mod de tuns prin telecomanda

Folositi butonul rotativ pentru a selecta ,Mod de tuns prin telecomanda”.
In acest mod, robotul se va conecta la telefonul mobil prin Bluetooth, iar utilizatorul va folosi aplicatia pentru a

naviga robotul si a tunde gazonul.

Settings [ 1] Mowing Mode %] Remote Control Mowing Mode (5]
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode
2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode| g
4. Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others
Setarea ,,Altele”
Folositi butonul rotativ pentru a selecta optiunea ,Altele”.
Aceasta functie cuprinde 10 setari diferite.
Settings o Other Seltings [2] Other Settings (5]
1.Dale§ Time 1.LED Light 8.Satety Level
2.Working Date & Mode 2.Version Info 9.Map Function
3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height 4,Battery Info
5.RF Setting 5.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance v
s
Setarea luminilor LED
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Luminile LED”.
Utilizatorul poate activa sau dezactiva banda LED.
Settings. (1] Other Settings 0 LED light 9
1 Date & Time
2.Working Date & Mode 2 Version Info
3.PIN Code 3.Fault Record 2. OFF
4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info
5.RF Setting 5.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance v .

Functionarea luminilor LED

Cénd luminile LED sunt aprinse, acestea functioneazd dup& urmatorul principiu:

® Verde constant: in modul standby sau in functionare, semnalul satelit este normal.

® Verde pulsant: in modul standby sau in functionare, semnalul satelit este slab, sistemul de camere

functioneaza.

® Albastru constant: in timpul incarcarii, semnalul satelit este normal.
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Albastru pulsant: in timpul incarcarii, semnalul satelit este slab, dar functioneaza.
Rosu constant: oprire de urgenta / citire / fara conexiune intre statia de referinta si robot.
Rosu intermitent: stare de eroare.

Mov constant: in modul de control de la distantd, semnalul satelit este normal.

[ ]

[ ]

[ ]

® Galben intermitent: semnal satelit slab.

[ ]

® Mov pulsant: in modul de control de la distanta, semnalul satelit este slab, dar functioneaza.
Informatii despre versiune
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Informatii despre versiune”.
Utilizatorul poate verifica informatiile despre dispozitiv, cum ar fiversiunea firmware, numarul de serie si alte
detalii tehnice.

Settings 1] Other Settings 2] SN XIOOOOHKK (3]
1.Date & Time 1.LED Light HstVer: XXXXX

2.Working Date & Mode NavVer XXXXX

3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer:  XXXXXX

5.RF Setting 5.Language SIGVer  XXXXXX

6.Mowing Mode 6.About Device EMLVer: XXXXXX

7.Mowing Performance v EMRVer: XXXXXX v
DISVer:  XXXXXXXXXX (4]

WIEIVer: HXHAX
CamVer: XXXX
VSLAM: XXXX

Fontver: XXOKX

inregistrare erori
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Inregistrare erori”.
Aici vor fi afisate ultimele cinci erori inregistrate de robot.

Settings . o Other Settings e Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light

2.Working Date & Mode 2. Versi Fault 1: Lifted

ersion Info 20XX-06-18 08:00

3.PIN Code Fault 2: Lifted )
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info . 20XX-06—18 08:00

5.RF Sening 5.Language Fault 3: Lifted

6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance v .
Fault Record o

Fault 4: Lifted

20XX-06-18 08.00
Fault 5: Lifted

20XX-06-18 08:00

Informatii despre baterie
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Informatii despre baterie”.
Aici vor fi afisate informatiile despre bateria robotului.

Settings [1] Other Settings 2] Battery Info 5]

1.Date & Time 1.LED Light . . .

2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX

3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V

4 .Sensors & Mowing Height .Battery Info 3.Current: X.X A

5.RF Setting 5.Language i

6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X. X'V

7.Mowing Performance v S.W.X“C Normal v
Limba

Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Limba”.
Aici puteti alege limba afisajului robotului.
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RO
Settings o Other Settings o Language o
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2.Svenska 9.Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4.Dansk 11.Polski
5.RF Setting 5 Espanol ‘12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalainen 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7 Francais v

Despre dispozitiv
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Despre dispozitiv”.

Aici, utilizatorul poate verifica informatiile despre dispozitiv.

Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX v

Performanta tunsului
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Performanta tunsului”.

Exista trei moduri pentru motorul de tuns.
Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
) Date & Time 1LED Lignt
2.Working Date & Mode 2 Version Info -
3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode
5.RF Setting 9.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
v v

Modurile de performanta ale motorului de tuns
1. Mod Performanta: viteza de rotatie a motorului de tuns este de 3500 RPM, cu putere maxima de iesire.

2. Mod Echilibrat: viteza de rotatie a motorului de tuns este de 2850 RPM, potrivit pentru gazon normal.
3. Mod Eficienta: viteza de rotatie a motorului de tuns este de 2500 RPM, oferind cel mai bun raport intre

putere si consum de energie.

Nivel de siguranta
Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Nivel de siguranta”.

Robotul de tuns are trei niveluri de siguranta din care utilizatorul poate alege.

Settings n Other Settings 9 Safety Level e
e T —

2.Working Date & Mode 9.Map

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

R .

1. Nivel ridicat: de fiecare data cand robotul intra in modul standby sau este apasat butonul de oprire, robotul

necesita introducerea codului PIN Tnainte de a fi activat.
2. Nivel normal: dupa pornire sau dupa ce a aparut o eroare, sau daca robotul a fost in modul standby mai mult

de 5 minute, utilizatorul trebuie sa introduca codul PIN Tnainte de a activa robotul.
3. Nivel scazut: doar dupa pornire sau dupa ce a aparut o eroare, utilizatorul trebuie sa introduca codul PIN.

Functia ,,Harta”
Utilizati butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Hartd”. Prin aceasta optiune, utilizatorul poate seta

harta curenta de lucru a robotului.
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Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

(1] Other Settings
8.Satety Level

10.Debug Data

Functia ,,Infomatii harta”

Folositi butonul rotativ pentru a selecta si accesa fu
vizualiza informatiile despre harta curent aplicata.

Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

o Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

e

Stergere harta

RURIS

nctia ,Map Info”. In aceasta sectiune, utilizatorul poate

Folositi butonul rotativ pentru a selecta si accesa functia ,Delete Map”. Utilizatorul poate sterge harta aplicata in

prezent din acest meniu.

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map 9 Delete Map
Map is already existing. Delete cld map
information? Please press OK to
comfirm!

Deleting Map...

o

Delete Map o

Delete map done

Resetarea hartii

Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Restart Mowing”.

Dupa activarea functiei ,Restart Mowing”, progresul de tuns va fi resetat la zero.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

0 Restart Mowing

1. Yes
2. No

Date de depanare

Folositi butonul rotativ pentru a selecta si a accesa functia ,Date de depanare”.
Aceasta functie este utilizata exclusiv de service-ul autorizat.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

0 Other Settings
8.Satety Level
9.Map Function
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5. INTRETINERE DEPOZITARE S| DEPANARE

Curatare si intretinere
Este important sa pastrati robotul de tuns gazon curat.
Robotul va urca mai usor pantele daca rotile sunt curate, lamele vor tdia, de asemenea, mai bine daca sunt
curate si ascutite. Nu folositi niciodata un spalator de inalta presiune pentru curatare.
Curatarea corpului
Utilizati o perie moale si/sau o carpa umeda cu detergent de uz casnic.
Curatarea partii inferioare
Asigurati-vé ca intrerupatorul de alimentare este in pozitia OPRIT si purtati manusi de protectie. Intoarceti
robotul pe o parte pentru a-si expune partea inferioara, curatati discul culame si cadrul, folosind o perie moale
sau o carpa umeda. Rotiti discul pentru a va asigura ca se misca liber.
Ascutirea/inlocuirea lamelor;
Daca lamele sunt uzate pe o parte, ele pot fi intoarse.
Daca lamele sunt deteriorate sau prezinta semne de dezechilibru, acestea trebuie inlocuite.
1. Intoarceti dispozitivul.
2. Scoateti suruburile lamei de pe partea inferioara a dispozitivului, apoi intoarceti lamele.
3. Fixati lamele cu suruburile acestora.
inlocuirea lamelor
3. Scoateti lamele vechi si inlocuiti-le urménd pasii de mai sus.
Depozitarea pe timp de iarna
Tn timpul iemnii, pastrati robotul de tuns gazon, statia de andocare si sursa de alimentare intr-un loc uscat.
Recomandam un sopron, garaj sau, de preferat, depozitarea in interior.
Pregatiti dispozitivul pentru depozitarea de iarna dupa cum urmeaza:
1. Reincarcati bateria pana la 80%.
2. Comutati intrerupatorul principal de alimentare pe pozitia ,OFF”.
3. Curatati robotul de tuns gazon.
4. Deconectati sursa de alimentare de la priza de curent.
5. Deconectati sursa de alimentare de la statia de andocare.
Daca este posibil, impachetati produsul in ambalajul original.

Reciclarea
Nu aruncati echipamentele electrice, electronice industriale si partile componente la gunoiul
menajer! Informatii privind DEEE. Avand in vedere prevederile OUG 195/2005 - referitoare la
protectia mediului si 0.U.G. 5/2015. Consumatorii vor avea in vedere urmatoarele indicatii
pentru predarea deseurilor electrice, precizate mai jos:
- Consumatorii au obligatia de a nu elimina deseurile de echipamente electrice si electronice (DEEE)
N deseuri municipale nesortate si de a colecta separat aceste DEEE.
- Colectarea acestor deseuri numite (DEEE) se va efectua prin Serviciul Public de Colectare de pe raza fiecarui
judet si prin centre de colectare organizate de operatorii economiciautorizati pentru colectarea DEEE. Informatii
fumnizate de catre Administratia Fondului de Mediu www.afm.ro sau jurnalul Uniuni Europene.
- Consumatorii pot preda DEEE in mod gratuit in punctele de colectare specificate anterior.

Tabelul urmator inregistreaza informatiile despre erorile afisate pe panoul LCD si este folosit pentru a informa
utilizatorul cu privire la continutul defectiunilor, pentru depanare si eliminarea acestora. Atunci cand o
defectiune este declansata si raméane nerezolvata, aceasta este inregistrata si salvata in aparat.
Depanarea robotului
Problema Cauze posibile Solutii de remediere
In mod normal, eroarea se rezolva
automat. Daca problema persista, va
rugadm sa verificati unitatea carcasei
robotului.
In mod normal, eroarea se rezolva
automat. Daca problema persista, va
rugam sa verificati unitatea carcasei
robotului.
Tn mod normal, eroarea se rezolva
automat. Daca persista, asezati robotul

Lift Senzorul de ridicare a fost declansat.

Crash Senzorul de coliziune a fost declansat.

Tilt Senzorul de inclinare a fost declansat.
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pe o suprafata orizontala si verificati din
nou.

Turnover

Senzorul de rasturnare a fost declansat.

Aceasta eroare este afisata atunci cand
robotul este rasturnat.

Outside

Robotul se afla in afara granitei virtuale.

Cand robotul detecteaza ca a depasit
limita virtuala, acest mesaj de eroare va
fi afisat.

Rain

Senzorul de ploaie a fost declansat.

Cand senzorul detecteaza ploaie,
aceasta informatie va aparea pe ecran.

CNtcPro

Motorul de tuns este supraincalzit.

Céand motorul functioneaza continuu in
sarcina mare, temperatura acestuia
poate creste si aceasta eroare va fi
afisata. Dupa o perioada de repaus,

robotul ar trebui sa isi revind automat.

Pit

Robotul este blocat.

Céand robotul raméne blocat intr-o zona

si nu se poate elibera singur, aceasta

eroare va fi afisata. Verificati zona si
mutati robotul intr-un loc deschis.

BatLow

Bateria robotului este descarcata.

Cénd nivelul bateriei este scazut, acest
mesaj va fi afisat. Va rugam sa lasati
robotul sa se incarce in statia de
andocare.

CStErmr

Motorul de tuns nu poate fi initializat.

Opriti robotul si reporniti-l. Daca
problema persista, contactati un service
autorizat Ruris.

Tilt1Er / Tilt2Er

Senzorul de accelerare nu poate fi
initializat.

Opriti robotul si repomiti-l. Daca
problema persista, contactati un service
autorizat Ruris.

Robotul nu a reusit sa planifice traseul de

Opriti robotul si reporniti-l. Daca

PathErr tuns problema persista, contactati un service
) autorizat Ruris.
- < < Va rugam sa creati si sa aplicati o
No Map Robotul nu are nicio harta salvata. harta: eroarea va disparea automat.
Mutati robotul intr-o zona deschisa si
No Pos Robotul nu poate obtine date de asteptati cateva momente. Daca
pozitionare. mesajul persista, contactati un service
autorizat Ruris.
Robotul nu a reusit sa genereze traseul Opriti robotul si repomnifi-I. Daca
PathFail de tuns problema persista, contactati un service
: autorizat Ruris.
Mutati robotul intr-o zona deschisa si
SigLost Robotul a pierdut datele de navigatie. poz\i/t,?on;:fzg.dgggép:rgtgl;?1?;Bee?';?sté,
contactati un service autorizat Ruris.
x ’ . x Opriti robotul si reporniti-l. Daca
485 ERR Problema de ctc))n:urlpare interna a prob?erﬁa persisté, cor?tactét,i un service
robotulul. autorizat Ruris.
N . . « Procedati la fel: oprire si repornire;
DSV ERR Problema de ctc))n:urlpare internd a daca peréisté, congactaii unpservice
robotulul. autorizat Ruris.
= . . x Opriti robotul si reporniti-I; daca
DBG ERR Problemd de cgrrtlulrllpare internd a prgbléma conti'nué,pcont’actat,i un
robotulul. service autorizat Ruris.
Problema de comunicare interna a Opriti robotul si repornifi-l; daca
RTK ERR robotului problema continua, contactati un
) service autorizat Ruris.
Problema de comunicare intemna a Opriti robotul si repornifi-l; daca
RF ERR problema continua, contactati un

robotului.

service autorizat Ruris.
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Problema de comunicare interna a Oprifi robotul .$i repormifi-; d?Cé
BIT6 ERR robotului problema continua, contactati un
) service autorizat Ruris.
Problema de comunicare intera a Opril robot_ul $i repornit,i_-l; dacé_
IMU ERR robotului problema perS|str§1, contactati un service
) autorizat Ruris.

Probleme frecvente si depanare

Daca robotul de tuns gazon nu functioneaza corespunzator, va rugam sa urmati instructiunile de mai

jos.

Problema

Cauze

Solutii de remediere

Robotul se opreste si reporneste
automat dupa 5—-10 secunde.

Sistemul de navigatie inertiala este
in proces de autocalibrare.

Robotul isi va reveni automat.

Robotul se opreste si reporneste
automat dupa 10—20 de minute.

Robotul a pierdut contactul cu
sistemul satelitar si asteapta
reconectarea.

Robotul isi va reveni automat.

Robotul se opreste si intra in
standby dupa un timp.

Robotul a pierdut semnalul si nu se
poate reconecta in timpul
prestabilit.

Asezati robotul in statia de
andocare si porniti-l. Verificati daca
semnalul satelitar revine. Daca
problema persista, contactati un
service autorizat Ruris.

Rotile din spate se rotesc, dar
robotul nu avanseaza sau nu
vireaza; ulterior se opreste si intra
in somn. Pe ecran apare ,Pit”.

Robotul este blocat.

Verificati daca iarba depaseste 8
cm; daca da, este necesara
tunderea la o inaltime mai mica.
Verificati daca iarba aluneca; este
necesar sa asteptati uscarea
gazonului inainte de tundere.

Robotul este blocat intr-o zona

mica, in spatele unui obstacol

neincercuit, iar pe ecran apare
Lcollision”.

Senzorul de coliziune este
declansat frecvent intr-un interval
scurt, iar dupa 20 de declansari
robotul intra in standby.

Marcati zona respectiva ca ,zona
de obstacol” in harta si asigurati-va
ca linia virtuala este suficient de
departata de obstacol.

Robotul nu are interfata corecta de
incarcare in statia de andocare si
nu se incarca.

Eroare RTK — harta a fost creata,
dar datele de pozitionare s-au
deplasat.

Asezati robotul in statia de
andocare, fixati semnalul APNT si
recreati harta.

Robotul revine frecvent la statia de
incarcare, iar ecranul indica
temperatura ridicata la motorul de
tuns.

Motorul de tuns intra in protectie
termica; robotul se intoarce la state
sa se raceasca si apoi reia lucrul.

Verificati dacaiarba nu depaseste 8
cm sau este prea deasa.

Robotul nu se incarca in statia de
andocare si apare mesajul ,battery
temperature is too high”.

Temperatura bateriei este ridicata
din cauza temperaturii ambientale.

Cand temperatura scade,
incarcarea va fi reluata automat.

Utilizatorul nu poate conecta
aplicatia la robot prin Bluetooth.

Problemade conexiune Bluetooth.

Opriti si porniti robotul.
Inchideti aplicatia REVOLA.
Dezactivati/activati Bluetooth-ul
telefonului.
Redeschideti aplicatia si incercati
conectarea.

Daca problema persistd, contactati
un servic autorizat Ruris.

Utilizatorul nu poate conecta
aplicatia REVOLA la robot prin Wi-
Fi.

Problema de conexiune Wi-Fi.

Opriti si porniti robotul.
Asigurati-va ca statia de andocare
este in aria de acoperire a
routerului.

Verificati reconectarea.
Dacé problema persistd, contactati
un service autorizat Ruris.

Robotul nu porneste, iar ecranul
afiseaza ,no map”.

Harta nu a fost creata sau nu a fost
salvata corect.

Creati o harta si activatj-o.
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Zone netunse raman pe gazon.

Motorul de tuns a intrat in protectie
la suprasarcina si se opreste 15
secunde.

Senzorul cu ultrasunete poate evita
anumite zone, lasand portiuni

Robotul va memora zonele netunse
si, dupa acoperirea completa intr-o
directie, va reveni pentru a le tunde.

robotul ruleaza invers sau isi
schimba brusc directia pe gazon.

denivelari declanseaza senzorul cu
ultrasunete.

netunse.
Motorul de tuns se roteste, dar Lamele nu mai sunt suficient de Tnlocuit,i lamele uzate cu cele de
performanta de taiere este scazuta. ascutite. rezerva.
Semnalul APNT este bun, dar larba prea inalta sau existenta unor Asigurafi-va ca8|irrl:]a nu depaseste

Evitati zonele cu denivelari in timpul
configurarii hartii.

Starea LED-urilor statiei de
referinta.

LED-urile intermitente indica un
status anormal al statiei de referinta
si, In acelasi timp, al robotului de
tuns gazon. Statia de referinta are

cinci indicatori.

LED RMS:Daca LED-ul clipeste
continuu, inseamna ca robotul de
tuns are probleme de comunicare
cu statia de referinta. Apropriati
robotul de statia de referinta si
verificati daca LED-ul revine la
starea stabila (aprins continuu).
Daca problema persistd, contactati
un service autorizat Ruris.

LED DSG:Daca LED-ul clipeste
continuu, inseamna ca statia de
referintd nu poate obtine un semnal
stabil. Mutati statia intr-o zona
deschisa si verificati din nou. Daca
problema persistd, contactati un
service autorizat Ruris.

LED RMG:Dacé& LED-ul clipeste
continuu, inseamna ca robotul de
tuns nu poate obtine un semnal
stabil. Mutati robotul intr-o zona
deschisa si verificati din nou. Daca
problema persista, contactati un
service autorizat Ruris.

LED WiFi:Daca LED-ul clipeste
continuu, inseamna ca robotul nu
poate obtine o conexiune WiFi
stabila. Apropriati robotul de
routerul casei si verificati din nou.
Daca problema persista, contactati
un service autorizat Ruris

8. DECLARATII DE CONFORMITATE

Producator: SC RURIS IMPEX SRL

DECLARATIA DE CONFORMITATE CE

Bvd. Decebal, nr. 111, Cladire Administrativa, Craiova, Dolj, Romania
Tel. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro
Reprezentant autorlzat ing. Stroe Manus Catalln - Dlrector General

Persoana a

Descrierea masmu ROBOTUL DE TUNS GAZON fara f|roer|metra| are rolul de a realiza lucrari de taiat iarba.
Numar de serie produs: AATC00100001RURSTN 1500 (unde AA reprezinta ultimele doua cifre ale anului de fabricatie,
caracterele 5 si 7 nr de lot, caracterele 7-12 numarul de produs)

Produsul: robot de tuns gazon
Model: RURIS
Tip motor :

Motor electric fara perii
Tip conexiune: Bluetooth, Wifi, Aplicatie, 4G GPS

Tip: Sentinel 1500
Latime de taiere: 180 mm

Suprafata maxima: 1500 mp
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Noi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, producator, in conformitate cu H.G. 1029/2008 - privind conditiile introducerii pe
piata a masinilor, Directiva 2006/42/EC — cerinte de siguranta si securitate, Standardul EN I1SO 12100:2010 — Masini.
Securitate, Directiva 2014/35/UE, HG 409/2016- privind echipamentele de joasa tensiune, Directiva 2014/30/UE
privind compatibilitatea electromagnet/ca (HG 487/2016 privind compatibilitatea electromagnetica, actualizata 2019),
Directiva 2014/53/UE (aplicatain Romania prin HOTARAREA nr. 740 din 5 octombrie 2016, privind punerea la
dispozitie pe piatd a echipamentelor radio), Directiva 2011/65/UE din 8 iunie 2011, privind restrictiile de utilizare a
anumitor substante periculoase in echipamentele electrice i electronice, amendata prin Directiva 2015/863/EU, Anexa
2, declaram ca au fost efectuate toate seriile de teste radio esentiale pentru atestarea conformitatii produsului cu
standardele specificate sideclaram ca este conform cu principalele cerinte de siguranta si securitate, nu pune in pericol
viata, sanatatea, securitatea muncii si nu are impact negativ asupra mediului.
Subsemnatul Stroe Catalin, reprezentantul producatorului, declar pe proprie raspundere ca produsul este in
conformitate cu urmatoarele standarde si directive europene:

Directiva 2006/42/EC — cerinte de siguranta si securitate, Directiva 2014/35/UE, privind echipamentele de joasa

tensiune:
EN 13857:2008- Securitatea masinilor. Distante de securitate pentru prevenirea patrunderii membrelor superioare si
inferioare in zonele periculoase
EN 60335-2-29:2004 - Aparate electrice pentru uz casnic si scopuri similare. Securitate. Partea 2-29: Prescriptii
particulare pentru incarcatoare de baterie
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021- Aparate electrice pentru uz casnic si scopuri similare.
Securitate. Partea 1: Prescriptii generale
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021- Securitatea aparatelor electrice pentru uz casnic si scopuri similare. Partea
2-107: Prescriptii particulare pentru cositoare de gazon robotizate electrice alimentate de la baterie
EN 61558-1:2019- Securitatea transformatoarelor, bobinelor de reactanta, blocurilor de alimentare si combinatii ale
acestora. Partea 1: Prescriptii generale si incercari
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- Amendamentul 1 - Siguranta transformatoarelor, reactoarelor, unitatilor de
alimentare cu energie electrica si a produselor similare pentru tensiuni de alimentare depéanéala 1 100V - Partea 2-16:
Cerinte particulare si incercari pentru unitatile de alimentare cu energie in comutatie si transformatoare pentru unitaf
de alimentare cu modul in comutatie
EN 62841-1:2015- Unelte electrice portabile cu motor, unelte transportabile si masini pentru gradina si gazon.
Securitate. Partea 1: Prescriptii generale
EN 62233:2008+AC:2008- Metode de masurare a campurilor electromagnetice ale aparatelor electrice de uz casnic si
scopuri similare referitor la expunerea umana
EN IEC 60730-1:2025- Dispozitive electrice de comanda automata. Partea 1: Cerinte generale
EN 61508-3:2011- Securitatea functionala a sistemelor electrice/electronice/electronice programabile referitoare la
securitate. Partea 3: Cerinte referitoare la software
EN 61508-7:2011- Securitatea functionala a sistemelor electrice/electronice/electronice programabile referitoare la
securitate. Partea 7: Prezentare generala a tehnicilor si masurarilor
EN 62479:2010- Evaluarea conformitatii aparatelor electrice si electronice de mica putere cu restrictii de baza privind
expunerea corpului uman la campuri electromagnetice (10MHz-300GHz)
IEC 62133-2:2017- Acumulatoare alcaline si alte acumulatoare cu electrolit neacid - Cerinte de securitate pentru
acumulatoare etange portabile si pentru baterii constituite din acestea, destinate utilizarii in aplicatji portabile. Partea 2:
Sisteme cu litiu
EN 60127-1:2006- Sigurante fuzibile miniatura. Partea 1: Definitii pentru sigurante fuzibile miniatura si prescripfji
generale pentru elemente de inlocuire miniatura
EN 60384-14:2013/A1:2016- Condensatoare fixe utilizate in echipamente electronice. Partea 14: Specificatie
intermediara. Condensatoare fixe de antiparazitare pentru conectare la alimentare
EN IEC 61051-1:2019- Varistoare utilizate in echipamente electronice. Partea 1: Specificatie generica
Directiva 2014/30/UE privind compatibilitatea electromagnetica, Directiva 2014/53/UE (aplicata in  Romania prin
HOTARAREA nr. 740 din 5 octombrie 2016):
EN 50665:2017- Standard de produs pentru evaluarea echipamentelor electronice si electrice in legatura cu restrictile
de expunere umana la campuri electromagnetice (0 Hz - 300 GHz)
EN 50663:2017- Standard de produs pentru evaluarea conformitatii aparatelor electrice si electronice de putere mica
cu restrictiile de baza referitoare la expunerea corpului uman la cdmpuri electromagnetice (10 MHz - 300 GHz)
EN 62311:2008- Evaluarea echipamentelor electrice si electronice in functie de restrictiile privind expunerea corpului
uman la campuri electromagnetice (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 62311:2020- Evaluarea echipamentelor electrice si electronice in functie de restrictiile privind expunerea
corpului uman la campuri electromagnetice (0 Hz - 300 GHz)
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EN IEC 55014-1:2021- Compatibilitate electromagnetica. Cerinte pentru aparate electrocasnice, unelte electrice si
aparate similare. Partea 1: Emisie
EN IEC 55014-2:2021- Compatibilitate electromagnetica. Cerinte pentru aparate electrocasnice, scule electrice si
aparate similare. Partea 2: Imunitate. Standard de familie de produse
EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Compatibilitate electromagnetica (CEM) - Partea 3-2: Limite - Limite pentru emisiile de
curenti armonici (curent de intrare al echipamentelor < 16 A pe faza)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021- Compatibilitate electromagnetica (CEM) - Partea 3-3: Limite - Limitarea variatiilor de
tensiune, a fluctuatiilor de tensiune si a flickerului in retelele publice de alimentare de joasa tensiune, pentru
echipamente avand un curent nominal < 16 A pe faza si care nu sunt supuse unor restrictii de conectare
EN 301 489-1 V2.2.3- Standard de compatibilitate electromagnetica (EMC) pentru echipamente radio si servicii. Partea
1: Cerinte tehnice comune. Standard armonizat pentru compatibilitate electromagnetica
EN 301 489-3 V2.3.2:2023- Standard de compatibilitate electromagnetica (CEM) pentru echipamente radio si servici.
Partea 3: Conditii specifice pentru dispozitivele de distanta mica (SRD) care functioneaza pe frecvente cuprinse intre 9
kHz si 246 GHz. Standard armonizat pentru compatibilitate electromagnetica
EN 301 489-17 V3.3.1:2024- Standard de compatibilitate electromagnetica (EMC) pentru echipamente radio si servicii.
Partea 17: Conditii specifice pentru echipamente de transmisii de date de banda larga. Standard armonizat pentru
compatibilitate electromagnetica
EN 301 489-19 V2.2.1:2022- Standard de compatibilitate electromagnetica (CEM) pentru echipamente radio si servicii.
Partea 19: Conditii specifice pentru statii terestre mobile numai pentru receptie (ROMES) care functioneaza in banda
de 1,5 GHz pentru furnizarea de comunicatii de date si receptoare GNSS care functioneaza in banda RNSS pentru
furnizarea de date de pozitionare, navigare si sincronizare. Standard armonizat pentru compatibilitate electromagnetica
EN 301 489-52 V1.2.1:2021- Standard de compatibilitate electromagnetica (EMC) pentru echipamente si servicii radio;
Partea 52: Conditii specifice pentru echipamentele radio si auxiliare ale echipamentelor pentru comunicatii celulare
(UE); Standard armonizat pentru compatibilitate electromagnetica
EN 300 328 V2.2.2:2020- Sisteme de transmisie de banda larga. Echipamente pentru transmisii de date care
functioneaza in banda 2,4 GHz. Standard armonizat pentru acces la spectrul radio
EN 300 220-2 V3.2.1:2018- Dispozitive pentru distantd mica (SRD) care functioneaza in banda de frecvente de la 25
MHz péana la 1000 MHz. Partea 2: Standard armonizat pentru accesul la spectrul radio pentru echipamente radio
nespecifice
EN 303 413 V1.2.1:2021- Sisteme si statji terestre pentru sateliti (SES). Sistem global de navigatje prin satelit (GNSS)
receptoare Echipamente radio care opereaza in benzile de frecventa de la 1164 MHz pana la 1300 MHz si de la 1559
MHz pana la 1610 MHz. Standard armonizat pentru acces la spectrul radio
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- Retele celulare IMT. Standard armonizat pentru acces la spectrul radio. Partea 1:
Introducere si cerinte comune. Versiunea 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022- Retele celulare IMT. Standard armonizat pentru acces la spectrul radio. Partea 13:
Echipament de utilizator (UE) pentru acces radio terestru universal evoluat (E-UTRA)
Directiva 2006/42/EC - privind masinile — introducerea pe piata a masinilor
Directiva 2014/30/UE - privind compatibilitatea electromagnetica (HG 487/2016 privind compatibilitatea
electromegnetica, actualizata 2019);
Directiva 2014/35/UE, HG 409/2016 - privind echipamentele de joasa tensiune
Directiva 2014/53/UE - privind armonizarea legislatiei statelor membre referitoare la punerea la dispozitie pe piata a
echipamentelor radio (HOTARAREA nr. 740 din 5 octombrie 2016 privind punerea la dispozitie pe piatd a
echipamentelor radio)
Directiva 2011/65/UE din 8 iunie 2011, amendata prin Directiva 2015/863/EU, Anexa 2- privind restrictiile de utilizare
a anumitor substante periculoase in echipamentele electrice si electronice
Conformitatea acestui produs cu cerintele esentiale ale Directivei 2014/53/UE privind echipamentele radio a fost
verificata de urmatorul organism notificat cu nr. 0123:
TUV SUD Product Service in baza certificatului numarul TPS-RED500909 i01, eliberat 22.04.2025.

Alte Standarde sau specificatii utilizate:

e SRENISO 9001 - Sistemul de Management al Calitatii

e SRENISO 14001 - Sistemul de Management al Mediului

e SRISO 45001:2018 - Sistemul de Management al Sanatatii si Securitatii Ocupationale.
Marca si numele fabricantului: S.H.&T Co. Ltd

Nota: documentatia tehnica este detinuta de producator.

Precizare: Prezenta declaratie este conforma cu originalul.

Termen de valabilitate: 10 ani de la data aprobairii.

Locul si data emiterii: Craiova, 02.12.2025
Anul aplicarii marcajului CE: 2025
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Nr. inreg: 1503/02.12.2025

Persoana autorizata si semnatura: Ing. Stroe Marius Catalin
Director General al SC RURIS IMPEX SRL

DECLARATIA DE CONFORMITATE EC

Producator: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd. Decebal, nr. 111, Cladire Administrativa, Craiova, Dolj, Romania

Tel. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Reprezentant autorizat: ing. Stroe Marius Catalin — Director General

Persoana autorizata pe ic: i i —Di

Descrierea masinii: ROBOTUL DE TUNS GAZON fara fir perimetral are rolul de a realiza lucrari de taiat iarba.
Numar de serie produs: AATC00100001RURSTN1500 (unde AA reprezinta ultimele doua cifre ale anului de fabricatie,
caracterele 5 si 7 nr de lot, caracterele 7-12 numarul de produs)

Produsul: robot de tuns gazon

Model: RURIS Tip: Sentinel 1500
Tip motor : Motor electric fara perii Latime de taiere: 180 mm
Tip conexiune: Bluetooth, Wifi, Aplicatie, 4G GPS Suprafata maxima: 1500 mp

Nivelul de presiune acustica masurat:55 dB Nivelul maxim de putere acustica: 63 dB
Nivelul de putere acustica este certificat de TUV Rheinland prin raport nr. CN25A58Q 001 din 08.08.2024, in
conformitate cu prevederile EN ISO 3744:2010
Noi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, producator, in conformitate cu H.G. 1029/2008 - privind conditiile introducerii pe
piata a masinilor, Directiva 2006/42/EC — cerinte de siguranta si securitate, Standardul EN ISO 12100:2010 — Masini.
Securitate, Directiva 2014/35/UE, HG 409/2016- privind echipamentele de joasa tensiune, Directiva 2014/30/UE
privind compatibilitatea electromagnetica (HG 487/2016 privind compatibilitatea electromagnetica, actualizata 2019),
Directiva 2014/53/UE (aplicatain Romania prin HOTARAREA nr. 740 din 5 octombrie 2016, privind punerea la
dispozitie pe piata a echipamentelor radio), Directiva 2011/65/UE din 8 iunie 2011, privind restrictiile de utilizare a
anumitor substante periculoase in echipamentele electrice si electronice, amendata prin Directiva 2015/863/EU, Anexa
2, declaram ca au fost efectuate toate seriile de teste radio esentiale pentru atestarea conformitatii produsului cu
standardele specificate sideclaram ca este conform cu principalele cerinte de siguranta si securitate, nu pune in pericol
viata, sanatatea, securitatea muncii si nu are impact negativ asupra mediului.
Subsemnatul Stroe Catalin, reprezentantul producatorului, declar pe proprie raspundere ca produsul este in
conformitate cu urmatoarele standarde si directive europene:
EN 3744:2010: Acustica. Determinarea nivelurilor de putere acustica si a nivelurilor de energie acustica ale surselor
de zgomot utilizdnd presiunea acustica. Metode tehnice in conditii apropiate de cele ale unui cadmp liber deasupra
unui plan reflectant
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021- Securitatea aparatelor electrice pentru uz casnic si scopuri similare. Partea
2-107: Prescriptii particulare pentru cositoare de gazon tip robot cu alimentare electrica de la baterie
Alte Standarde sau specificatii utilizate:
. SR EN ISO 9001 - Sistemul de Management al Calitatii
. SR EN ISO 14001 - Sistemul de Management al Mediului
. 1SO 45001:2018 - Sistemul de Management al Sanatatii si Securitatii Ocupationale.
Nota: documentatia tehnica este detinuta de producator.
Precizare: Prezenta declaratie este conforma cu originalul.
Termen de valabilitate: 10 ani de la data aprobarii.
Locul si data emiterii: Craiova, 02.12.2025
Anul aplicarii marcajului CE: 2025
Nr. inreg: 1504/02.12.2025
Persoana autorizata si semnatura: Ing. Stroe Marius Catalin
f Director General al SC RURIS IMPEX SRL
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1. INTRODUCTION
Dear customer!

Thank you foryour decision to purchase a RURIS product and forthe trust you have placed in our company!
RURIS has been on the market since 1993 and during this time it has become a strong brand, which has built
its reputation by keeping its promises, but also by continuous investments aimed at helping customers with
reliable, efficient and quality solutions.

We are convinced that you will appreciate our product and enjoy its performance for a long time. RURIS does
not offer its customers only machines, but complete solutions. An important element in the relationship with the
customer is the advice bothbefore and afterthe sale, RURIS customers having at their disposal a whole network
of partner stores and service points.

To enjoy the product you have purchased, please read the user manual carefully. By following the instructions,
you will be guaranteed a long use.

RURIS company continuously works to develop its products and therefore reserves the right to modify, among
other things, their shape, appearance and performance, without having the obligation to communicate this in

advance.
Thank you once again for choosing RURIS products!
Customer information and support:

Phone: 0351.820.105
email: info@ruris.ro

2. SAFETY INSTRUCTIONS
2.1. WARNINGS ON THE MACHINE

Keep a safe distance from

ing! |
Warning! Danger! the robot during operation.

Keep hands and feet away
from the rotating blades.
Never put your hands or

feet near or under the robot.

Turn off the robot before
lifting it when performing
maintenance operations.

Make sure the main power
switch is in the “OFF”
position before performing
any inspection and/or
maintenance.

Read the manual.

Caution! Do not pour water

on the robot . Don't climb on the robot.

Caution! Do not wash the
underside of the robot with
a jet of water.
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2.2. WARNINGS
Read the instruction manual before use. Keep it for future reference.
education
a. Read the instructions carefully. Familiarize yourself with the robot's controls.
b. Do not allow persons unfamiliar with these instructions or children to use the robot.
c. The operator or user is responsible for accidents or dangers caused to other people or their property.
Training
a. Periodically check the area where the appliance is being used and remove all stones, sticks, wires and
other foreign objects.
b. Periodically check the blades, blade screws, and cutting assembly for wear or damage. Replace worn or
damaged blades and screws in sets to maintain balance.
Use
a. Do not place hands or feet near or under the rotating parts of the robot.
b. Do not lift or carry the robot while the motor is running.
c. Turn off the robot from the power button:
- Before removing a blockage;
- Before checking, cleaning or working on the robot.
Do not leave the robot running unattended if you know there are pets, children or people near it.
Additionally, when using the robot:
a) Avoid using the robot on wet grass.
b) Do not use the robot when barefoot or wearing open sandals. Always wear protective footwear and long
pants.
c) Be extremely careful when turning the machine towards you.
d) Always start the robot according to the instructions, with your feet away from the blade(s).
Maintenance and storage
a. Keep all nuts, bolts, and screws tight to ensure the machine operates properly and safely.
b. For safety, replace worn or damaged parts.
c. Make sure to use original parts when replacing damaged ones.
d. Make sure the battery is charged using the correct charger recommended by the manufacturer. Incorrect
use of the charger may result in electric shock, overheating, or leakage of corrosive fluid from the battery.
e. In case of electrolyte leakage, rinse with water/neutralizing agent, seek medical help if it comes into contact
with eyes, etc.
f. The robot will be serviced in accordance with the manufacturer's instructions.
g. Do not open or damage the battery.
h. Make sure the battery is charged using the correct charger recommended by the manufacturer. Incorrect
use may result in electric shock, overheating, or leakage of corrosive fluid from the battery.
Maintenance and special instructions
1. Always turn off the main power switch of the robot before clearing blockages, checking and cleaning the
machine, or before replacing the cutting blade. Never attempt to repair or adjust the robot while it is in
operation.
2. In case of abnormal vibrations, stop the robot and check if the blades are damaged. Replace worn or
damaged blades to maintain balance. If the vibration continues, contact an authorized RURIS service center.
3. Use protective gloves when inspecting or maintaining the blade.
4. Do not perform maintenance while barefoot or wearing open sandals. Always wear proper work shoes and
long pants;
5. Replace worn or damaged parts for your safety.
6. Use only original equipment and accessories. Modification of the original design of the robot is not allowed.
All modifications are made at your own risk and void the warranty.
7. Keep all nuts and bolts tight to ensure the robot is in safe operating condition.
Charger safety instructions
1. The socket must be installed near the equipment and must be easily accessible.
2. The external cable of this unit cannot be replaced; if the cable is damaged, the unit must be replaced
completely.
4. Do not open the charger case. For safety reasons, only qualified service personnel are allowed to open any
equipment.
5. Protect the equipment from moisture.
6. Unplug the equipment from the power source before cleaning. Use a damp cloth.
7. The equipment must be placed on a stable surface.
8. If the charger is not used for a long period of time, disconnect it from the power source.

3
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9. If any of the following conditions occur, the equipment should be checked by qualified service personnel:
- The plug is damaged.
- Liquid has entered the equipment.
- The charger has been exposed to moisture.
- The charger has been dropped and/or is damaged.
- The charger shows obvious signs of breakage.
- The charger does not work well or you cannot make it work according to this manual.
10. Do not connect a damaged power cord to the power source. Do not touch a damaged power cord while it
is connected to the power source.
Special safety instructions for battery-powered devices:
1. Make sure the robotis turned off before inserting the rechargeable battery. Inserting a battery into a power
tool that is switched on can lead to accidents.
2. Unplug the charger from the outlet before cleaning.
3. Do not expose the battery to direct sunlight forlong periods of time or place it on a radiator. Heat damages
the battery and there is a risk of explosion. If the battery is hot, let it cool down before charging. Do not open the
battery and avoid mechanical damage to it.
3. TECHNICAL DATA

Engine type Brushless electric motor
Li-ion battery voltage 20V
Li-ion battery capacity 6Ah
Connection type Bluetooth, Wifi, App, 4G GPS
Charging time 120 minutes
Working time 90 minutes
Cutting width 180mm
Cutting height 20mm-100mm
Maximum climb angle 70°
Maximum area 1500 sg m
Net weight with accessories 22.5 kg
- LCD display
choice - Voiqe interface
- Rain Sensor
- Lift sensor

Bluetooth BLE
® Frequency : 2400-2483.5 MHz

® Power Maxim emitted : 5.44 dBm Wi-Fi 2.4 GHz
(IEEE 802.11 b/g/n/ax)

Frequency : 2400-2483.5 MHz

Maximum emitted power : 18.33dBm (
motherboard )

Radio Specifications e Maximum emitted power : 17.5 dBm ( Wi-Fi
algorithmic processing mode)

® Power Maxim emitted : 17.5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® Frequencies : 863-865 MHz / 865 868 MHz

® Power Maxim emitted : 5.42 dBm
GNSS

® Sistema received :
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GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Frequency : 15659-1610 MHz

LTE 4G — mobile

transmissions Bands supported + power Maxim
issued :

e Band 1: 24.37 dBm
® Band 3: 23.96 dBm
® Band 7: 23.60 dBm
Band 8: 24.17 dBm
Band 20: 22.88 dBm
Band 28: 23.24 dBm
Band 38: 23.99 dBm

® Band 40: 23.79 dBm
equipment can be used without limitation in all
MEMBER members of the Union European .

Warranty 36 months

The robot is suitable fora grass height of up to 100 mm. In taller grass, the robot may stop. Mow the lawn to
less than 100 mm using a lawn mower.

The robot battery benefits from the "a UP- Innovation RURIS" function. This function helps the battery
when it reaches the critical discharge threshold. Ruris has come up with an innovation in the cell system
inside the battery, through which the battery can be recharged after a long period of time in which it has
been discharged. Thus, RURIS users can enjoy the reliability and innovation of RURIS. After storage, it
is recommended to charge at an interval of 6 months- 1 year.

4. MACHINE OVERVIEW
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lawn mower robot Ruris Sentinel 1500 is a machine extremely advanced that uses Technology Advanced
Positioning and Navigation (APNT), which combines :

®  navigation technology by satellite and RGB.

®  MAPPING visual .

® diagnostic technology visual A objects .
This technology allows robot saddle mapping the surroundings and to determine the position saddle in
centimeter - level environment , allowing it thus saddle surf and to maneuver in AROUND obstacles with great
precision .

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l. cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

The images are for informational purposes only, the supplier reserves the right to make structural and
functional changes to the equipment presented in this manual.

5. INSTALLATION
Remove tree branches, stones, toys and other obstacles that can damage the robot and its blades.

" X A\
iy At 8

< 80mm_
e

W

< 80 mm ==
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Assembling and positioning the charging station

First, find the best position for your charging station, consider
the nearest outdoor socket, as the station must be connected
to it. Make sure that the ground where you place the charging
station is flat, dry, free of magnetic fields and without
obstacles in front. Keep the docking station at least 3 m away
from houses, trees and fences. If the docking station is

surrounded by buildings or trees, make sure that the open X R X
angle in front of the station is greater than 110°. Make sure \
there is at least 2 m of flat space in front of the docking station _L’L a&:‘
base plate.

Install the RTK station on the telescopic rod.
Once you have found the right position for the charging station and reference station, follow the process below
to complete the installation of the docking station and reference station.

=

Coliere de
plastic

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si
statia de referinta

Tija telescopica pentru
statia de referinta

Remove the reference station fixing screws.

~
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Install the telescopic rod together with the reference station.

e/
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Connect the connector (with longer cable) to the reference station, connect the connector (with shorter cable)
to the docking station, then use a plastic cable tie to secure the cable to the rod.

Starting the docking station.
1. Connect the extension cord to the power source.

2. Connect the extension cable to the docking station and secure the docking station to the ground.

When the docking station is powered on, the blue LED below will light up continuously. If no LED lights up,
check the power supply and connectors or contact an authorized Ruris center.

Turn on the robotic lawnmower and place it in the docking station.

Turn on the main switch to power up the robotic lawnmower and enter the code
Default PIN: 0000.

After the robotic lawnmower is turned on and charged in the docking station, wait a few moments, then check
the connection to the satellites on the reference station panel or on the robot screen.
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RMS indicator: Indicates communication with the robotic lawnmower (using radio frequency).

LED on continuously - active connection.

Flashing LED — connection interrupted.

RCS indicator : Reserved for communication with the remote control, currently unused (the LED does not
indicate any status).

DSG indicator: Satellite signal status of the reference station.

LED on continuously — the reference station is working correctly.

Flashing LED - the reference station has a problem.

RMG indicator: Satellite signal status of the robotic lawnmower.

LED on continuously — the robot has a good signal.

Flashing LED — the robot has a weak signal.

WiFi Indicator: Normally, the LED flashes slowly. During pairing mode (reference station and robot), the LED
remains on constantly.

Recall button: Button for returning the robotic lawnmower to the docking station.

‘\I\ ‘I,r Ci =)

ﬂ\ 7<::_

Reference Station Pairing Button — Robot: Used when a new reference station is installed and needs to be
paired with the robot. To activate the function, press and hold the button for 5 seconds.

()

Meanwhile, the system status can also be checked on the robot screen. When the APNT text appears on the
screen with a different color, it means the system is configured correctly and is ready for map creation.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii
% sistemului. Cand apare cu culorile
q = ~T | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.

10
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5.1 ADDING THE ROBOT TO THE REVOLA APP AND CONFIGURING THE SYSTEM
REVOLA APP application
REVOLA APP application is a component essential part of the system . The robotic lawnmower WORKING
together with this application to create border system virtual , which the robot will later recognizes and YOU will
use to work correctly on the ground .
For Download application, scan May QR codedown . You can also search manually in app store using Keyword
" REVOLA APP "

®  App Store — for iPhone users
®  Google Play — for Android users

Open the REVOLA app and register a new account.

Register

Welcome

To add your lawnmower, please click on the "+" symbol at the bottom right of the main page. Check the
lawnmower's serial number on the nameplate, then enter the serial number or scan the QR code on the
nameplate to continue and follow the on-screen instructions.

« Add Device

®

« Add Device

select your Device

Beyda, VR16
gl
W &
S o & * e o v
! 4
- '
a a
Revola VR16
5
% o
L
SEET
e e
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« Add Device

©

Grant System Access

« Wian Configuration « Add Device

Configure Wii for Device
Successfully Connected!

g
1

Planning and configuring the work area

Enter the device specifications page, select Map mode and create a new map.

Before entering the "Map Mode " process in the application, the application will check the system status to
ensure that the map can be created successfully. If you encounter difficulties, please contact an authorized
Ruris center for further assistance.

Map Mode

The REVOLA app supports three types of docking station placement: in the lawn surface, on the lawn surface,
or outside the lawn surface. Please select the appropriate one for your map.

12
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Docking station outside the virtual boundary of the lawn area

Please make sure that the docking station is not too close to buildings, fences
or trees. Please make sure that there is a straight line of at least 2 m in front of
the base plate.

Docking station on the edge LIMIT virtual lawn

surface You Please saddle yourself MAKE that the docking station is not too
near buildings , fences or trees .

You Please saddle yourself MAKE that there is a line straight line of at least 2
m in girl motherboard .

Docking station in INSIDE LIMIT virtual lawn surface

yourself Please saddle yourself MAKE that there is a line straight line of at
least 2 m in girl motherboard .

You Please not to place docking station too close to the limit virtual ( must be
greater than 2 m).

Important information before drawing the map

Please operate close to the lawn mower when drawing the working area to avoid signal interruption;
the process requires a Bluetooth connection between the machine and the app (please make sure
the distance between the phone and the machine is less than 10m).

The interval between the boundary points of the working area must be greater than 50 cm, and
boundary points can only be drawn when the line segment tuns green.

Please note the turf area map is limited to 96 points.

The length and width of the map must be less than 100 meters.

Green dotted line: A point can be drawn at the current position.

Yellow dotted line: Cannot draw a point at the current position.

Solid green line: Work boundary created.

Solid blue line: The robotic lawnmower's path to the docking station.

Solid red line: the boundaries of the obstacle created.

Deletes the last drawn point.

Save and generate the map.
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Save the obstacle map.

A e Add an obstacle.

Drawing the map with the docking station outside the robot's working area.
Configure the guidance path route and work area.

Careful

During the map creation process, make sure that the satellite ":band bluetooth symbols are colored orange;
you can see them in the upper right corner of your mobile phone screen.

Step 1
£ 3 = -

’ o
Se5 ®
©®0

o/ &
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Mark the first point for the docking station.
Click to display more information.

Step 2

Before marking first point of the guidance path , you Please to have in view that ROBOT will generate a line 2
m straight line in girl docking station .
Step 3

Guidance route drawn

14
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Once all the guidance path points are marked, press the button° to save the guidance route and continue
the virtual map setup process.

Step 4

A

The user must keep in mind that the minimum distance between each pointis approximately 50 cm, and the
system requires a minimum of 4 points (maximum 96 points).

The user must pay attention to the line status during map creation and follow the messages displayed by the
application.

Step 5

A

[ e s v e it e 4 e 0 ot e e

After all the points of the work area are marked, the user must press the button ° enter a name and save
the map.

Drawing the map with the docking station near the work area.
Setting up the work area.

During the map creation process, make sure that the satellite ":'yand bluetooth symbols are colored orange;
you can see them in the upper right corner of your mobile phone screen.

Step 1
£ 3 -
’ o
¢ ®
(LX) ®
O
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Mark the first point for the docking station.

15
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Creating a virtual boundary of the lawn area using navigation buttons and map drawing points.

17m

For more efficient mowing around the charging station, the system creates

Trimming around the charging station. ’
a special area around the station and mows it first. - . - e

Step 3

After all the points of the work area are marked, the user must press the button° , enter a name and save.

Drawing the map with the docking station inside the work area
Setting up the work area.

Careful!

During the map creation process, make sure that the satellite '.zaand bluetooth symbols are colored orange;
you can see them in the upper right corner of your mobile phone screen.

Step 1
A = -
’ o
, J:'\. \ ®
X X
o/ (o]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Mark the first point for the docking station.

Step 2

16
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Navigate the robot to the next point and mark the second virtual boundary point.

Step 3

Pay attention to the minimum distance of approximately 50 cm between the points and the system requirement
of a minimum of 4 points (maximum 96 points).

Step 4

Pay attention to the line status during map creation and the messages displayed by the application.

Step 5

After Mark to everyone points work area , press button° , enter a name and save the work area.

adding a prohibited area / obstacle on the map .
Configuration Zone forbidden .

17
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Careful!

During the map creation process, make sure that the satellite "érand bluetooth symbols are colored orange;
you can see them in the upper right corner of your mobile phone screen.

Step 1
£ % = -
A ©) )
JO\ @
000 o
\o ¥
Apasati sa

Consola de navigare

marcati punctul

Navigate the robot to the first point of the forbidden area/obstacle.

Step 2

>

Mark point 2. After Mark the second one point the line will be generated red , indicating the edge Zone forbidden

Step 3
o P -
A
T > i b

Pay attention to the minimum distance of approximately 50 cm between points and the system requirement of
a minimum of 4 points (maximum 96 points).
Pay attention to the line status during map creation and to the messages displayed by the application.

Step 4

18
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After Mark to everyone points , press button° , enter a name and save the workspace .

Step 5

P -

A C)

The set prohibited area will be marked with a different color on the map.
Generating and synchronizing the map with the robot.

After the map is named and saved, the REVOLA application communicates with the robot and synchronizes
the map information with it.

generating map

Completing the map creation process.

The user must be close to the robot and ensure that Bluetooth is connected before completing the map
creation process. If the map synchronization process is interrupted, the user must return to the map page and
check if the map has been saved successfully.

Map mode interface.
After the map is successfully created, it will be listed on the main page of the map mode. The user can find
access to the obstacle management function here.

19
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Obstacle edit button.

The application supports the obstacle edit function. By pressing this button, the user accesses the obstacle
*»

edit page. It must be ensured that the robot is connected to the mobile phone via Bluetooth’=

Delete map button.

B¥ eressing this button, the user deletes the currently applied map.

1l

Switch to satellite map.
Bi Eressing this button, the user can view the map in satellite mode.

Return to docking station button.
By pressing this button, the user commands the robot to return to the docking station.

152 ¢

button .
By pressing this button , user command ROBOT saddle start the haircut .

Pause button.
By pressing this button, the user pauses the robot.
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REVOLA app functions and settings

Setting the work schedule

The user can set the work schedule from the REVOLA app. There are two scheduling modes: weekly
schedule and work interval. In the weekly mode, the user can set seven days, each day has two time intervals.
In the work interval mode, the user can set the restart day after the robot completes its mowing.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

x]
x]

AN
Change Your Device Setting % X

En v 3 2 5 E E3

Apésarea butonului,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apésarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

My iowser

Map Mode

21
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Working interval.

In this working mode, the robot will restart and mow the entire lawn area again after the set interval time.
Remote Control Mode.

The robotic lawnmower supports “Remote Control Mode”. The user can navigate the robot to a specific area
and start the lawnmower motor. They must be close to the robot and pay attention to the risk of accident
during remote control.

255 PME@

< Back

S

Charging

owing, you need to set the
al mode, please confirm
t to enter manual mode

Remote control mode

Attention!
The "Remote Control" mode requires the Bluetooth connection to be maintained at all times; the user must be
close to the robot while using this function.

-

You must ensure that this button is enabled while using the "Remote Control" mode.

modul ,Control de la distanta”.

Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa
ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.

Butoanele de navigatie.
° Q Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din
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Changing settings
On the device home page, tap " Change your device settings" to access and view and change the robotic

lawnmower settings.
|~am-m v
| © Eiectrical cutting height acjustment

() Mower Language v
‘amm

(@ Fautt recora v‘

Working Interval

(Y1 X

] Modify schedule

Remote control mode

) [ Restore parameter setting >
Mag Mode d L

L
Setting the system time

The robotic lawnmower can be configured to automatically set the system time, following the time on your
mobile phone, or to manually set the operating time.

. System Time ~

@ system Time v
Set System Time Automatically @
Date Time
2025-10-08 o | os3s ®
Save

Setting the radar sensor
The robotic lawnmower allows you to adjust the detection distance of the radar sensor between 30 cm and 60
cm.

@ Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

Setting the rain sensor

The robotic lawnmower allows you to activate or deactivate the rain sensor. After activating the sensor, you
can also set the delay time: the length of time the robot will remain in the charging station after the rain sensor
dries out.

® Rain Sensor [ @)
4 Rain Sensor @
Postponed:0 minutes
©
‘ Save

23
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Setting the LED light
The robotic lawnmower allows you to configure the LED light. After activation, two operating modes are
available: " Always on" and "Commissioning mode". For details on the test mode, see the description below.

N

34> LED light (@D)

3% LED light @D

[ g |

Commissioning mode When
how to check operation is activated , the LED light works according to the above principles down :

e Steady green : in standby mode or in operation , signal satellites It's normal.

® Strong green : in standby mode or in operation , signal satellites is weak, but functioning is possible .
Constant blue : in time charging , the signal satellites It's normal.

Blue flashing : in time charging , the signal satellites is weak, but functioning is possible .

Steady red : emergency stop / read / missing connection between reference station and robot.
Flashing red : error condition .

Flashing yellow : signal weak satellite .

Constant purple : in " remote control " mode , the signal satellites It's normal.

Strong purple : in " remote control " mode , the signal satellites is weak, but functioning is possible .
Constant white : in time the OTA ( firmware update ) process .

Resetting the PIN code
The robotic lawnmower allows you to reset the PIN code. After entering the initial PIN code, a new PIN code
can be set up for the devic_e.

A PIN code reset od B8 Pin code reset -

Input your cument PN code
. Input here

Input your new PR code

[ input hers:
Fapaat your e PIN code

Input here

settings electric

fence Robot lawn mower allows Enable or Disable the electric fence . After Enable "Fence Switch" switch ,
press button® to set the origin point of the electric fence . Afterwards, you can CONFIGURATION "Fence
Range" value . If the system detect that the robot has exceeded this value , will automatically send an alert
message by PHONE user 's mobile .

o Back Electronic fence

(@) ereetronic tence b

L L e— x

& @)

0

0

¥ Rl

Fence Switch @
Fence Range | &0 m

24
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Notifications / Sending messages

The lawn mower robot allows you to enable or disable the notification/message sending function. After
enabling this function, the system will automatically send messages to the user's mobile phone whenever
relevant events occur in the robot's operation.

% Notification/ Message Push @

Radio Frequency (RF) Setting
When using multiple devices in close proximity (e.g. two units on the same field), if radio frequency
interference occurs, the setting can be checked and, if necessary, the RF channel can be changed.

RF settin, v
» 9 >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |
‘The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
WiFi Setting

The robotic lawnmower allows you to configure WiFi access. For example, if the home router is changed, you
can enter the new WiFi name and password, and the robot will use this data to connect to the internet. It is
recommended to remember that the robot only supports the 2.4 GHz frequency.

S WiFi setting v S WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select ]
inbutur password: ~
[ Input here ave ]
Save

Adjusting the cutting height
The robotic lawnmower allows you to adjust the cutting height through this function.

. Electrical cutting height adjustment A

@ Electrical cutting height adjustment v
Select your cutting height:50 mm

©

Setting the display language.
The robotic lawnmower allows you to select the display language.

& Mower Language v

25
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Mowing method
The robotic lawnmower allows you to select the mowing method. Two methods are available: " Double
coverage mode" and "Normal mode".

a Mowing method a Mowing method

‘ Normal mode

Dual mode coverage : The lawn mower robot will trim initially from north to south , then from east to west.
Normal mode: The lawn mower robot trim may first from north to south , and for Zone uncut , will mow from
east to west to cover them completely .

Error log

The robotic lawnmower allows you to view the last five error records by using this function.

O Fautt record v O Fautt record ~

A FOCECEOCCE OO XK AN X
YYYY-MM-DD X XX-XX

KEXKAEEAER KK A KRR K LKA R KA RRL KK
YYYY-MM-DD X XX-XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A FOCECEOCCE OO XK AN X
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

About Device
The robotic lawnmower allows you to view information about the device. You can also check the software

version and whether a new version is available.
[

& About Device b4 % About Device ~

<obatic mower: 00NN
Total working days: X0068X.
Charge and discharge circles: Y3000

B prossssessg
? [

3LE MAC address: b e e wod
MFIMAC address: 000N,

Sirmware version: | Ppeessesed

Check firmware update

26
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Offline software
update The system also supports the function of updating software in offline mode. The offline software will be
made available on our website, and the user needs to download the file to a USB device and perform the

update according to the instructions below.

250
o
].:

i

T
I 100

Port USB

Restoring parameters
The robotic lawnmower allows you to reset the parameters from the configuration menu.

A

J

Lﬂ Restore parameter setting > 1 o

Parameter settings will be reset, is it reset?

AN >y
Restoring factory settings

The robotic lawnmower allows a complete reset of all data, including created maps.

This operation will restore the factory data of the
device, all data will be deleted, please

castulls.
v [w]

Qmmfacmwtﬂngs > J /

4. COMMISSIONING

Display and operation
Initial page after startup
After turning on the robotic lawnmower, the user must enter the PIN code (please set the PIN code if the robot

is used for the first time).
If the user does not configure ROBOT within 3 minutes , the robot will block again, and USER will BE saddle

insert PIN code again .

27
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Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie
1~ 202X-XX-XX Wed. 14:00 85D} -
Stand by / Procentajiarba tunsa

/ Map:0.00 sqm| Mowed: 0% }—

Map N [ wiri 40
5 0 o

q v
Dimensiunea gazonului ﬁ

Datsd siorda — |

Status robot

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XX-XX Wed.  14:00 85H

inseamna ca ziua este .
Ina ca zi \ Periodic modeller Indicator mod de lucru

Sun Mon Tue Wed Tour  Brother Villagg
® e o

T1:09:00-19:00
T2:09:00-19:00

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. MAP symbol

Map indicator: when displayed in a different color, it means there is a working map stored in the system.
2. Symbol APNT

System status indicator: when displayed in a different color, it means that the robot has a good connection with
the satellite system and the camera is ready.

3. BLE symbol

Bluetooth indicator: When Bluetooth is connected, the symbol is displayed in a different color.

4. Wifi symbol

WiFi indicator: when WiFi is connected, the symbol is displayed in a different color.

5. 4G symbol

4G indicator: when mobile data is connected, the symbol is displayed in a different color.

6. Symbol™

Use the "|" button on the navigation keyboard to scroll the screen to the next page.

7. Symbols

Use the "1" button on the navigation keyboard to scroll the screen to the previous page.

Main settings menu robot

When SCREEN robot SHOW interface main , press " Back " button for A access function settings page the
robot .

Setting the " Date" and hour ”

Use button rotary to select the option " Date" and hour ", then pressed button for A access setting .

Settings 1] Date & Time (2 Modification saving? ©
2.Working Date & Mode =

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

28
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Setting "Date and mode™
Use the rotary knob to select the "Date and mode" option, then press the knob to enter the setting.
This setting includes three options :
1. Working date and time .
2. The way of working .
3. trimming in time of the day .
settings working days
yourself Please saddle follow the pictures from May down and saddle use button rotary to set the robot 's
working days .

Settings © | | working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: 9
Tim: Working K

2 Working Mode 2.Set working time

3.Mowing with daylight

3P

4.5ensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDET @ o= 0 [ ED

settings working hours

yourself Please saddlefollowthe pictures from May down and saddle use buttonrotary to setthe robot's working
hours .

For every working day activated , the user can set two time intervals .

Settings [1] Working Date & Mode: 2 ) Working Date & Time: 5 )
1.Date & Time 1.Set working day
2.Working Mode 2 Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time 2] Set working time (=]
Workin : Fri
X @ @@ @ @ orking Date
0o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

settings PIN code
Use button rotary to select the " Password " option , then pressed button for A access setting .
To change PIN code , user must to :

1. introduce existing PIN code .

2. introduce new PIN code .

3. confirmed by re -entering the new PIN code .

Settings 1| |Enter Old PIN code 2y Enter New PIN code )
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
T R * *
4.Sensors & Mowing Height — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| %
| %

* *

| %
| *

Please Re-Enter New PIN code o

* * * *

Setting " Sensors" and cutting height "
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Use button rotary to select the option " Sensors" and cutting height ” , then pressed button for A access setting

in THE of This settings , user maybe CONFIGURATION the following functions :
sensors rain

Ultrasonic sensor
Robot cutting height
Robot notification voice

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

sensors rain
Use button rotary to select the option " Sensor rain ", then pressed button for A access setting .

Subsequently, the user can set the delay time in docking station then When SENSOR detect dryness . After
completion setting , this will be applied .

Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3.PIN Code 3. Mower Cutting Height
Sensars _Mowing Height 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time o
e P g
00d
060 min
(0 -9989

Ultrasonic sensor
Use button rotary to select the " Ultrasonic sensor " option , then pressed button for A access setting .
Subsequently, the user can set the distance between the ultrasonic sensor head and objects detected .

Settings () Sensors & Mowing Height 2] Ultrasonic sensor 5]
1.Date & Time
2. OFF

2.Working Date & Mode

Sutting Height
4, Mower Prompt Voice

o el
6.Mowing Mode

7.0thers

Distance detection o
&) A
30cm (30 - 60)

Robot cutting height
Use button rotary to select the " Robot cutting height " option , then pressed button for A access setting .

Subsequently, the user maybe use button rotary in order to :
®  Set the height desired cutting
e  Effect SIZING cutting height
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Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

E lowin
5.RF Setting
8.Mowing Mode
7.0thers

Sensors & Mowing Height

Mower Cutting Height

i(‘ |+ =somm

Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Made
7.0thers

Sensors & Mowing Height

1. Rain sensor
2 Ultrasonic Sensors

4. Mower Prompt Voice

2} Mower Cutting Height o
1. Height sefting
b Height calibration

Mower Cutting Helght

&

Caliorating

Robot notification voice
Use button rotary to select the " Robot notification voice " option , then pressed button for A access setting .

User maybe :

e Activate or disable the robot notification voice .
L] Set the volume voice .

Settings
1.Date & Time
2.Working Date & Mode

Mower Prompt Voice o
1 ON
2 OFF

Sensors & Mowing Height o

1. Rain sensor
2. Ulirasonic Sensors

3.PIN Code

Sensors
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

« E 120

RF setting

Use button rotary to select the " RF Setting " option , then pressed button for A access setting .
In THE of This settings , there is two options :

1. Slink Scan — allows scan available RF frequencies to detect connections .

2. Slink Info — display information about current RF connection, such as power Report or details about the
RF module .

Slink Scan

Settings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

RF setting

1. Slink Scan
2. Slink Info

(2]

Then When USER must saddle CHANGE reference station or exist interference on the existing communication
channel , it is necessary saddle use Slink Scan to search and to pair CHANNEL accordingly .
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( Avms res B pss mAve Punerea statiei de referintd in modul de imperechere
\ ® . ° o~ | Apésati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti- apasat timp de 5
( - secunde.
\ | | | Dupaacestinterval, veti auziun sunetde confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
41 gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Slink Scan

Use button rotary to select and A access "Slink Scan" setting .

ROBOT will try saddle FIND reference stations available for 300 seconds .
After END scans , all channels detected will be displayed in a list .

®  Use button rotary to select the item accordingly .

[ Make that the selected ID MEET the serial number of the reference station .
ROBOT will try then to connect to the reference station .

® Once What cONNECTIONS is made , on screen will be displayed the message " Connection
successfully accomplished . "
Settings @ | |RFseting @ | [Sinkscan )
1.Date & Time Slink Scanning 300
2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code
4.Sensors & Mowing Height
6_Mowing Mode
7.Others
Slink Scan o Slink Scan e Slink Scan o
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected
1.IDXXXXXXX, MD:RSTA, CHLX
1D 3O0000XX, RSTA,
3ID:NULL, MD:NULL, CHL:NULL
Slink Info
Use button rotary to select “ RF Setting ”, then pressed button for A access "Slink Info" setting .
On this page will be displayed the following information :
L] Reference station serial number
[ RF channel
®  Status connection
Settings [1] RF setting 2} Slink Info P
1.Date & Time 1. Slink Scan SN: XXX
2.Working Date & Mode Channel: XX
3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7.Others

Setting "Trimming Mode"

User maybe choose three Trimming modes :
1. Normal haircut mode.
2. Refined haircut .
3. Trimming mode by remote control .
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Settings
1.Date & Time

3.PIN Code
5.RF Setting

7.0thers

2.Working Date & Mode
4.Sensors & Mowing Height

Mowing Mode o

1. Normal Mowing Mode
2. Refinement Mowing Mode
3. Remote Control Mowing Mode

Normal haircut mode

Use button rotary to select "Normal Trimming Mode".
In this way, the robot will trim lawn in North — South direction according to the geomagnetic field .

Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 _Sensors & Mowing Height
5.RF Selting

7.Others

Mowing Mode

i

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing

o Normal Mowing Mode

=

Parameter sets successfully!

Refined haircut style

Use button rotary to select “ Fine Trim Mode ".
In this way, the robot will trim lawn firstin North — South direction according to the geomagnetic field , then will

trim in East — West direction .

Seltings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.Others

Mowing Mode
1. Normal Mowing Mode

Refinement Mowini

3. Remote Control Mowing

9 Refinement Mowing Mode

Mode g

Parameter sets successfully!

(3]

Trimming mode by remote control
Use button rotary to select “Trimming mode ” remote control ".
In In this mode, the robot will connect to phone mobile via Bluetooth, and USER will use APPLICATION to

navigate ROBOT and to trim the lawn .

Settings o Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode (5]
1.Date & Time 1. Normal Mewing Mode
2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode| g
4. Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
M 1g Mode
" Other " setting
Use button rotary to select the " Other " option .
This function includes 10 settings different .
Settings o Other Settings [2] Other Settings (5]
1.Dale§ Time 1.LED Light 8.Satety Level
2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function
3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data
4_Sensors & Mowing Height 4 Battery Info
5.RF Selling 5 Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance v
A

settings LED lights

Use button rotary to select and A access " LED Lights " function .
User maybe activate or disable LED strip .
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Settings (1] Other Settings o LED light 9
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info e ——

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

functioning LED lights
When the LED lights are on, these WORKING after next principle :

Steady green: in standby mode or in operation , signal satellite It's normal.

Green pulsing : in standby mode or in operation , signal satellite is weak, the camera system it works .
blue : in time charging , the signal satellite It's normal.

Blue pulsating : in time charging , the signal satellite is weak, but it works .

Steady red : emergency stop / reading / none connection between reference station and robot.
Flashing red : error condition .

Flashing yellow : signal weak satellite .

Steady purple: in remote control module , signal satellite It's normal.

Pulsating purple : in remote control module , signal satellite is weak, but it works .

Information about version

Use button rotary to select and A access " Information” function about version ".

User maybe check information about device , such as firmware version , serial number and other details
technical .

Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light HstWer:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer; XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVear XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer: XXXXXX v
DISVer  XXXXXXXXXX (4]
LIEVer: XXXXX
WIEIVer XXXXX
CamVer: XXXX
VSLAM: KXXX
EontVer: XXXX
A

Registration BUGS
Use button rotary to select and A access " Record " function errors ".
Here will be displayed LATEST five BUGS recorded by the robot.

Settings . 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light .
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted
s 20XX-06-18 08:00
3.PIN Code
. . Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX-06-18 08:00
9.RF Setting 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-06-18 08:00
7.Mowing Performance
v v
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08.00
A

Information about battery
Use button rotary to select and A access " Information" function about battery ".
Here will be displayed information about battery the robot .
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Settings 1] Other Settings 2] Battery Info
1.Date & Time 1.LED Light i i -
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4 Sensors & Mowing Height 3.Current: XX A
5.RF Setting 5.Language ’ '_ )
6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V
7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X'C,Normal
Language
Use button rotary to select and A access " Language " function .
Here you can choose language display the robot .
Settings o Other Settings e Language
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2 Svenska 9 Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
S5.RE Setting 5.Espanol 12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmamingn 13.Portugues
7 .Mowing Performance v 7 Francais 14 . Bfrdsr
About the device
Use button rotary to select and A access "About device " function .
Here , the user maybe check information about device .
Settings [1] Other Settings [2] About Device
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX
2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX
3.PIN Code 3_Fault Record ' N
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: HXXX
5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX
6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX
7.Mawing Performance v 6.Camera SN: XXOOOXXX

Performance cut
Use button rotary to select and A access " Performance " function "haircut ".

Exist three MODES for the trimmer motor .
Settings [ 1] Other Settings 2] Mowing Performance
1.Date & Time 1.LED Light
2 Working Date & Mode 2 Version Info Performace mode
3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode
5.RF Setting 9.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
v v

Trimmer motor performance modes
1. Performance Mode : the rotation speed of the trimmer motor is 3500 RPM, with power maximum output

2. Balanced Mode : the rotation speed of the trimmer motor is 2850 RPM, suitable for for normal lawn .
3. Efficiency Mode : the rotation speed of the trimmer motoris 2500 RPM, providing the best ratio between

power and energy consumption .

Safety level
Use button rotary to select and A access " Safety Level " function .

The robotic lawnmower has three security levels from which the user maybe choose .

Settings n Other Settings 9 Safety Level e
1.Date 8‘ Time Satety Level Hiah Level

2.Working Date & Mode 9.Map | High Level ]

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

R .

1. High level : by each date When ROBOT enter in standby mode or is pressed stop button, robot require
PLACING PIN code before it is activated .
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2. Normal level: after starting or after What A an error occurred , or if the robot was in standby mode more more
than 5 minutes, the user must saddle insert PIN code before activate the robot .
3. Low level : only after starting or after What A An error occurred , the user must enter PIN code .

" Map " function

Use button rotary to select and A access " Map " function. Through this option, user can set the map robot

working current .

Settings
1.Date & Time

3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

2.Working Date & Mode

4.Sensors & Mowing Height

o Other Settings
8.Satety Level

10.Debug Data

" Map Information " function

Use button rotary to select and access "Map Info" function . In this section, user maybe view information about

map current applied .

Map

2. Delete Map
3. Restart Mowing

1. Map Info

° Map Info

Map Size: XXX sqgm
Mowed Size; XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

2}

deletion map

Use button rotary to select and access "Delete Map" function . The user maybe delete map applied in present

from this menu .

Delete map done.

Resetting the map

Map o Delete Map o Delete Map o
1. Map Info Map is already existing. Delete cld map Deleting Map...

2. Delete Map information? Please press OK to

3. Restart Mowing comfirm!

Delete Map o

Use button rotary to select and A access "Restart Mowing" function .

After Enable "Restart Mowing" function , the mowing progress will be reset to zero.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

0 Restart Mowing

1 Yes
2. No

Troubleshooting data

Use button rotary to select and A access "Debug Data " function .
This function is use exclusively by the authorized service .

36



EN RURIS

Settings ) Other Settings (5]
1.Date & Time 8.Satety Level

2. Working Date & Mode 9.Map Function

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting

6.Mowing Mode

A

5. MAINTENANCE, STORAGE AND TROUBLESHOOTING

Cleaning and maintenance
It is important to keep your robotic lawnmower clean.
The robot will climb slopes more easily if the wheels are clean, the blades will also cut better if they are clean
and sharp. Never use a high-pressure washer for cleaning.
Body cleansing
Use a soft brush and/or a damp cloth with household detergent.
Cleaning the underside
Make sure the power switch is in the OFF position and wear protective gloves. Turn the robot on its side to
exposethe underside, clean the blade disc and frame using a soft brushordamp cloth. Rotate the disc to ensure
it moves freely.
Sharpening/replacing blades;
If the blades are worn on one side, they can be turned over.
If the blades are damaged or show signs of imbalance, they must be replaced.
1. Turn the device over.
2. Remove the blade screws from the bottom of the device, then turn the blades over.
3. Secure the blades with their screws.
Replacing the blades
3. Remove the old blades and replace them by following the steps above.
Winter storage
During the winter, store the robotic lawnmower, docking station and power supply in a dry place. We
recommend a shed, garage or, preferably, indoor storage.
Prepare device for winter storage as follows :
1. recharge battery up to 80%.
2. Switch the main power switch to the “OFF” position .
3. Clean the lawn mower robot .
4. Disconnect power supply from the power outlet .
5. Disconnect the power supply from the docking station .
If is possible , pack the product in original packaging .

recycling
Do not throw electrical, industrial electronic equipment and component parts inthe household
waste! Information on WEEE. Considering the provisions of OUG 195/2005 - regarding
environmental protection and OUG 5/2015. Consumers will consider the following indications
for the handover of electrical waste, specified below:
- Consumers have the obligation not to eliminate equipment waste ELECTRICAL and electronic
L equipment (WEEE) as unsorted municipal waste and to collect separated these WEEE.
- Collection THESE waste called (WEEE) will be carried out by Public Collection Service on radius EACH county
and through collection centers organized by operators business AUTHORIZED forWEEE collection. Information
provided by administration Environmental Fund www.afm.ro or JOURNAL Unions European .
- Consumers can return WEEE free of charge to collection points specified previously .

The following table records the error information displayed on the LCD panel and is used to inform the user of
the contents of the faults, for troubleshooting and elimination. When a fault is triggered and remains
unresolved, it is recorded and saved in the machine.

Troubleshooting the robot
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Problem

Possible causes

Remedial solutions

Elevator

The lift sensor has been triggered.

Normally the error will resolve itself
automatically. If the problem persists,
please check the robot housing unit.

Crash

The collision sensor has been triggered.

Normally the error will resolve itself
automatically. If the problem persists,
please check the robot housing unit.

Tilt

The tilt sensor has been triggered.

Normally, the error resolves itself
automatically. If it persists, place the
roboton a horizontal surface and check

again.

Turnover

The rollover sensor has been triggered.

This error is displayed when the robot is
overturned.

Outside

The robotis outside the virtual boundary.

When the robot detects that it has
exceeded the virtual limit, this error
message will be displayed.

Raina

The rain sensor has been triggered.

When the sensor detects rain, this
information will appear on the screen.

CNtcPro

The trimmer motor is overheated.

When the motor is continuously running
under high load, its temperature may
increase and this error will be
displayed. After a period of rest, the
robot should recover automatically.

Pit

The robot is blocked.

When the robot gets stuck in an area

and cannot free itself, this error will be

displayed. Check the area and move
the robot to an open place.

BatLow

The robot's battery is low.

When the battery level is low, this
message will be displayed. Please let
the robot charge in the docking station.

CStErmr

The trimmer motor cannot be initialized.

Turn the robot off and on again. If the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

Tilt1Er / Tilt2Er

The acceleration sensor cannot be
initialized.

Turn the robot off and on again. If the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

PathErr

The robot failed to plan the mowing
route.

Turn the robot off and on again. If the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

No Map

The robot has no saved maps.

Please create and apply a map; the
error will disappear automatically.

No Pos

The robot cannot obtain positioning data.

Move the robot to an open area and

wait a few moments. If the message

persists, contact an authorized Ruris
service center.

PathFail

The robot failed to generate the mowing
path.

Turn the robot off and on again. If the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

SigLost

The robot has lost navigation data.

Move the robot to an open area and
check if it can reconnect positioning. If
the problem persists, contact an
authorized Ruris service center.

485 ERR

Internal robot communication problem.

Turn the robot off and on again. If the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

DSV ERR

Internal robot communication problem.

Proceed in the same way: tumn off and
restart; if it persists, contact an
authorized Ruris service center.

DBG ERR

Internal robot communication problem.

Turn the robot off and on again; if the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.
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RTK ERR

Internal robot communication problem.

Turn the robot off and on again; if the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

RF ERR

Internal robot communication problem.

Turn the robot off and on again; if the
problem persists, contact an authorized
Ruris service center.

BIT6 ERR

Turn the robot off and on again; if the

Internal robot communication problem.

problem persists, contact an authorized

Ruris service center.

IMU ERR

Internal robot communication problem.

Turn the robot off and on again; if the
problem persists, contact an authorized

Ruris service center.

Problems FREQUENTLY and troubleshooting
If The robotic lawnmower is not working. accordingly , you Please saddle follow the instructions above

down.

Problem

CAUSE

Remedial solutions

The robot stops and restarts
automatically after 5-10 seconds.

The inertial navigation system is in
the process of self-calibrating.

The robot will recover
automatically.

The robot stops and restarts
automatically after 10-20 minutes.

The robot has lost contact with the
satellite system and is waiting for
reconnection.

The robot will recover
automatically.

The robot stops and goes into
standby after a while.

The robot has lost the signal and
cannot reconnect within the preset
time.

Place the robot in the docking
station and turn it on. Check if the
satellite signal returns. If the
problem persists, contact an
authorized Ruris service center.

The rear wheels spin, but the robot

does not move forward or turn; it

then stops and goes to sleep. "Pit"
appears on the screen.

The robot is blocked.

Check if the grass is over 8 cm; if
S0, it is necessary to mow at a
lower height. Check if the grass is
slipping; it is necessary to wait for
the lawn to dry before mowing.

The robot is stuck in a small area
behind an uncircled obstacle, and
"collision" appears on the screen.

The collision sensor is triggered
frequently in a short interval, and
after 20 triggers the robot goes into

standby.

Mark that area as an "obstacle
area" on the map and make sure
the virtual line is far enough away

from the obstacle.

The robot does not have the correct
charging interface in the docking
station and is not charging.

RTK error — the map was created,
but the positioning data has shifted.

Place the robot in the docking
station, fix the APNT signal and
recreate the map.

The robot frequently returns to the
charging station and the screen
indicates high temperature in the

trimmer motor.

The trimmer motor goes into
thermal protection; the robot retums
to the station to cool down and then

resumes work.

Check that the grass is no more
than 8 cm or is too thick.

The robot does not charge in the

docking station and the message

"battery temperature is too high"
appears.

The battery temperature is high due
to the ambient temperature.

When the temperature drops,
charging will resume automatically.

The user cannot connect the app to
the robot via Bluetooth.

Bluetooth connection problem.

Turn the robot off and on.
Close the REVOLA app.
Disable/enable your phone's
Bluetooth.

Reopen the app and try logging in.
If the problem persists, contact an
authorized Ruris service center.

The user cannot connect the
REVOLA app to the robot via Wi-Fi.

Wi-Fi connection problem.

Turn the robot off and on.
Make that docking station is within
the router 's coverage area .
Check reconnecting .
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If the problem persists, contact an
authorized Ruris service center.

The robot does not start and the
screen displays "no map".

The map was not created or saved
correctly.

Create a map and activate it.

Uncut areas remain on the lawn.

The trimmer motor has entered
overload protection and stops for
15 seconds.

The ultrasonic sensor can avoid

The robot will memorize uncut
areas and, after complete coverage
in one direction, will return to mow

certain areas, leaving portions them.
untrimmed.
The trimmer motor rotates, but the The blades are no longer sharp Substitutes blades used with spare
cutting performance is low. enough. ones .

The APNT signal is good, but the
robot runs backwards or suddenly
changes direction on the lawn.

Grass that is too high or the
presence of uneven surfaces
triggers the ultrasonic sensor.

Make sure the grass is no more
than 8 cm high.
Avoid uneven areas when
configuring the map.

Status of the reference station
LEDs.

Flashing LEDs indicate an
abnormal status of the reference
station and, at the same time, of the
robotic lawnmower. The reference

station has five indicators.

LED : If the LED is blinking
continuously , means that The
robotic lawnmower is having
communication problems with the
reference station . the reference
station robot and check if the LED
returns to the on state stable (on)
continuously ). If problem persists ,
contact an authorized service Ruris

DSG LED: If the LED flashes
continuously, it means that the
reference station cannot obtain a
stable signal. Move the station to
an open area and check again. If
the problem persists, contact an
authorized Ruris service center.
RMG LED: If the LED flashes
continuously, it means that the
robotic lawnmower cannot obtain a
stable signal. Move the robotic
lawnmower to an open area and
check again. If the problem
persists, contact an authorized
Ruris service center.

WiFi LED: If the LED is blinking
continuously, it means the robot
cannot get a stable WiFi
connection. Move the robot closer
to your home router and check
again. If the problem persists,
contact an authorized Ruris service
center.

8. DECLARATIONS OF CONFORMITY

Manufacturer: SC RURIS IMPEX SRL

EC DECLARATION OF CONFORMITY

Bvd. Decebal, no. 111, Administrative Building, Craiova, Dolj, Romania
Goal. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro
Authorized representative: Eng. Stroe Marius Catalin — General Manager

Authorized person for the technical file: Eng. Radoi Alexandru — Production Design Director

Machine description: The cordless perimeter lawn mower robot is designed to perform grass cutting work.
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Product serial number: AATC00100001RURSTN1500 (where AA represents the last two digits of the year of
manufacture, characters 5 and 7 are the batch number, characters 7-12 are the product number)
Product: Robotic lawn mower

Model : RURIS Type: Sentinel 1500
Motor type : Brushless electric motor Cutting width: 180 mm
Connection type: Bluetooth, Wifi, App, 4G GPS Maximum area : 1500 sq m

We, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, manufacturer, in accordance with GD 1029/2008 - on the conditions for placing
machinery on the market, Directive 2006/42/EC - safety and security requirements, Standard EN ISO 12100:2010 -
Machinery. Security , Directive 2014/35/EU , HG 409/2016- on low voltage equipment, Directive 2014/30/EU on
electromagnetic compatibility (HG 487/2016 on electromagnetic compatibility, updated 2019), Directive 2014/53/EU (
implemented in Romania by DECISION no. 740 of October 5, 2016, on the making available on the market of radio
equipment), Directive 2011/65/EU of June 8, 2011, on the restrictions of the use of certain hazardous substances in
electrical and electronic equipment, amended by Directive 2015/863/EU, Annex 2, we declare that all essential radio
test series have been carried out to certify the conformity of the product with the specified standards and we declare
that it complies with the main safety and security requirements, does not endanger life, health, occupational safety and
has no negative impact on the environment.
The undersigned Stroe Catalin, the manufacturer's representative, declares on his own responsibility that the product
complies with the following European standards and directives:

Directive 2006/42/EC — safety and security requirements, Directive 2014/35/EU, on low voltage equipment:
EN 13857:2008- Safety of machinery - Safety distances to prevent the penetration of upper and lower limbs into danger
zones
EN 60335-2-29:2004 - Household and similar electrical appliances - Safety - Part 2-29: Particular requirements for
battery chargers
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Household and similar electrical appliances - Safety - Part 1:
General requirements
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Safety of household and similar electrical appliances. Part 2-107: Particular
requirements for battery-operated electric robotic lawnmowers
EN 61558-1:2019 - Safety of transformers, reactors, power supply units and combinations thereof. Part 1: General
requirements and tests
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- Amendment 1 - Safety of transformers, reactors, power supply units and similar
products for supply voltages up to and including 1 100 V - Part 2-16: Particular requirements and tests for switch-mode
power supply units and transformers for switch-mode power supply units
EN 62841-1:2015 - Electric motor-operated hand-held tools, transportable tools and lawn and garden machinery -
Safety - Part 1: General requirements
EN 62233:2008+AC:2008- Methods of measurement of electromagnetic fields from electrical appliances for household
and similar purposes with regard to human exposure
EN IEC 60730-1:2025- Automatic electrical controls. Part 1: General requirements
EN 61508-3:2011- Functional safety of safety-related electrical/electronic/programmable electronic systems. Part 3:
Software requirements
EN 61508-7:2011- Functional safety of safety-related electrical/electronic/programmable electronic systems. Part 7:
Overview of techniques and measurements
EN 62479:2010- Assessment of the conformity of low power electrical and electronic equipment with basic restrictions
on human exposure to electromagnetic fields (10MHz-300GHz)
IEC 62133-2:2017- Alkaline and other non-acid accumulators - Safety requirements for portable sealed accumulators
and batteries made from them, intended for use in portable applications. Part 2: Lithium systems
EN 60127-1:2006 - Miniature fuses. Part 1: Definitions for miniature fuses and general requirements for miniature
replacement elements
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Fixed capacitors for use in electronic equipment - Part 14: Sectional specification - Fixed
suppression capacitors for connection to the power supply
EN IEC 61051-1:2019- Varistors for use in electronic equipment. Part 1: Generic specification
Directive 2014/30/EU on electromagnetic compatibility, Directive 2014/53/EU (implemented in Romania by DECISION
no. 740 of October 5, 2016):
EN 50665:2017- Product standard for the assessment of electronic and electrical equipment in relation to human
exposure restrictions to electromagnetic fields (0 Hz - 300 GHz)
EN 50663:2017- Product standard for the assessment of the compliance of low power electrical and electronic
equipment with the basic restrictions related to human exposure to electromagnetic fields (10 MHz - 300 GHz)
EN 62311:2008- Assessment of electrical and electronic equipment with regard to the restrictions on human exposure
to electromagnetic fields (0 Hz - 300 GHz)
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EN IEC 62311:2020- Assessment of electrical and electronic equipment with regard to restrictions on human exposure
to electromagnetic fields (0 Hz - 300 GHz)
ENIEC 55014-1:2021- Electromagnetic compatibility. Requirements for household ap pliances, electrictools and similar
apparatus. Part 1: Emission
ENIEC 55014-2:2021 - Electromagnetic compatibility. Requirements for household appliances, electrictools and similar
apparatus. Part 2: Immunity. Product family standard
EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 3-2: Limits - Limits for harmonic current
emissions (equipment input current < 16 A per phase)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 3-3: Limits - Limitation of voltage variations,
voltage fluctuations and flicker in public low-voltage supply systems, for equipment having a rated current <16 A per
phase and not subject to connection restrictions
EN 301 489-1 V2.2.3- Electromagnetic compatibility (EMC) standard for radio equipmentand services. Part 1: Common
technical requirements. Harmonized standard for electromagnetic compatibility
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Electromagnetic compatibility (EMC) standard for radio equipment and services. Part 3:
Specific conditions for shortrange devices (SRD) operating in the frequency range 9 kHz to 246 GHz. Harmonized
standard for electromagnetic compatibility
EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Electromagnetic compatibility (EMC) standard for radio equipment and services. Part 17:
Specific conditions for broadband data transmission equipment. Harmonized standard for electromagnetic compatibility
EN 301 489-19 V2.2.1:2022- Electromagnetic compatibility (EMC) standard for radio equipment and services. Part 19:
Specific conditions for receive-only mobile earth stations (ROMES) operating in the 1.5 GHz band providing data
communications and GNSS receivers operating in the RNSS band providing positioning, navigation and timing data.
Harmonized standard for electromagnetic compatibility
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Electromagnetic Compatibility (EMC) standard for radio equipment and services; Part 52:
Specific conditions for radio equipment and ancillary equipment for cellular communications equipment (EU);
Harmonized Standard for Electromagnetic Compatibility
EN 300 328 V2.2.2:2020- Broadband transmission systems. Data transmission equipment operating in the 2.4 GHz
band. Harmonized standard for access to radio spectrum
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Short Range Devices (SRD) operating in the frequency band 25 MHz to 1000 MHz. Part
2: Harmonized Standard for access to radio spectrum for non-specific radio equipment
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Satellite Systems and Earth Stations (SES). Global Navigation Satellite System (GNSS)
receivers Radio equipment operating in the frequency bands 1164 MHz to 1300 MHz and 1559 MHz to 1610 MHz.
Harmonized Standard for access to radio spectrum
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- IMT cellular networks. Harmonized standard for radio spectrum access. Part 1:
Introduction and common requirements. Version 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - IMT cellular networks. Harmonized standard for radio spectrum access. Part 13: User
equipment (UE) for Evolved Universal Terrestrial Radio Access (E-UTRA)
Directive 2006/42/EC - on machinery - placing on the market of machinery
Direction 2014/30/EU - on electromagnetic compatibility (GD 487/2016 on electromagnetic compatibility, updated
2019);
Directive 2014/35/EU, GD 409/2016 - on low voltage equipment
Directive 2014/53/EU - on the harmonisation of the laws of the Member States relating to the making available on the
market of radio equipment ( DECISION no. 740 of 5 October 2016 on the making available on the market of radio
equipment)
Directive 2011/65/EU of 8 June 2011, amended by Directive 2015/863/EU, Annex 2 - on the restriction of the use of
certain hazardous substances in electrical and electronic equipment
The conformity of this product with the essential requirements of the Radio Equipment Directive 2014/53/EU has been
verified by the following notified body with No. 0123 :
TUV SUD Product Service based on certificate number TPS-RED500909 i01, issued 22.04.2025.

Other Standards or specifications used:

e SRENISO 9001 - Quality Management System

e SR ENISO 14001 - Environmental Management System

e SRISO 45001:2018 - Occupational Health and Safety Management System.
Brand and manufacturer name: SH&T Co. Ltd

Note: the technical documentation is owned by the manufacturer.

Note: This declaration is consistent with the original.

Validity period: 10 years from the date of approval.

Place and date of issue: Craiova, 02.12.2025
Year of application of the CE marking: 2025
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Registration number: 1503/02.12.2025

Authorized person and signature: Eng. Stroe Marius Catalin
General Manager of SC RURIS IMPEX SRL

EC DECLARATION OF CONFORMITY

Manufacturer: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd. Decebal, no. 111, Administrative Building, Craiova, Dolj, Romania
Goal. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Authorized representative: Eng. Stroe Marius Catalin — General Manager

Authorized person for the technical file: Eng. Radoi Alexandru — Production Design Director

Machine description: Robotic lawn mower is designed to perform grass cutting work.

Product serial number: AATC00100001RURSTN1500 (where AA represents the last two digits of the year of
manufacture, characters 5 and 7 are the batch number, characters 7-12 are the product number)

Product: Robotic lawn mower

Model : RURIS Type: Sentinel 1500
Motor type : Brushless electric motor Cutting width: 180 mm
Connection type: Bluetooth, Wifi, App, 4G GPS Maximum area : 1500 sqg m

Measured sound pressure level : 55 dB Maximum sound power level: 63 dB
The sound power level is certified by TUV Rheinland by report no. CN25A58Q 001 of 08.08.2024, in accordance with
the provisions of EN ISO 3744:2010
We, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, manufacturer, in accordance with GD 1029/2008 - on the conditions for placing
machinery on the market, Directive 2006/42/EC - safety and security requirements, Standard EN ISO 12100:2010 -
Machinery. Security , Directive 2014/35/EU , HG 409/2016- on low voltage equipment, Directive 2014/30/EU on
electromagnetic compatibility (HG 487/2016 on electromagnetic compatibility, updated 2019), Directive 2014/53/EU (
implemented in Romania by DECISION no. 740 of October 5, 2016, on the making available on the market of radio
equipment), Directive 2011/65/EU of June 8, 2011, on the restrictions of the use of certain hazardous substances in
electrical and electronic equipment, amended by Directive 2015/863/EU, Annex 2, we declare that all essential radio
test series have been carried out to certify the conformity of the product with the specified standards and we declare
that it complies with the main safety and security requirements, does not endanger life, health, occupational safety and
has no negative impact on the environment.
The undersigned Stroe Catalin, the manufacturer's representative, declares on his own responsibility that the product
complies with the following European standards and directives:
EN 3744:2010: Acoustics - Determination of sound power levels and sound energy levels of noise sources using
sound pressure - Engineering methods under conditions close to those of a free field above a reflecting plane
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Safety of household and similar electrical appliances. Part 2-107: Particular
requirements for battery-operated robotic lawnmowers
Other Standards or specifications used:
. SR EN ISO 9001 - Quality Management System
. SR EN ISO 14001 - Environmental Management System
. 1SO 45001:2018 - Occupational Health and Safety Management System.
Note: the technical documentation is owned by the manufacturer.
Note: This declaration is consistent with the original.
Validity period: 10 years from the date of approval.
Place and date of issue: Craiova, 02.12.2025
Year of application of the CE marking: 2025
Registration number: 1504/02.12.2025
Authorized person and signature: Engineer Stroe Marius Catalin
i General Manager of SC RURIS IMPEX SRL
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1. BEVEZETES
Kedves vasarlonk!

Kodszonjik, hogy a RURIS termék megvasarlasa mellett dontott, és hogy bizalmat szavazott cégiinknek! A
RURIS 1993 éta van jelen a piacon, és ez id6 alatt er6s markava valt, amely himevét igéreteinek betartasaval,
valamint a folyamatos befektetésekkel épitette fel, amelyek célja, hogy megbizhat6, hatékony és mindségi
megoldasokkal segitse az ugyfeleket.

Meggy6z6désiink, hogy értékelni fogja termékiinket, és sokaig élvezni fogja annak teljesitményét. A RURIS
nem csupan gépeket kinal Ggyfeleinek, hanem komplett megoldasokat. Aztgyféllel valé kapcsolatfontos eleme
a tanacsadas mind az értékesités el6tt, mind utana, a RURIS Ugyfeleinek partneriizletek és szervizpontok teljes
hél6zata é&ll rendelkezésére.

A megvasarolttermék 6romének eléréséhez kérjik, figyelmesenolvassael a hasznalati utmutatot. Az utasitasok
betartasaval hosszu tavu hasznalatot garantalunk.

A RURIS vallalat folyamatosan fejleszti termékeit, ezért fenntartja a jogot, hogy tébbek k6z6tt azok alakjat,
megjelenését és teljesitményét médositsa anélkll, hogy errél elézetesen értesitést kellene kildenie.

Még egyszer kdszénjuk, hogy a RURIS termékeket valasztottal
Ugyfélinformaciok és tamogatas:

Telefon: 0351.820.105
email: info@ruris.ro

2. BIZTONSAGI UTASITASOK
2.1. FIGYELMEZTETESEK A GEPEN

Mikodés kdzben tartson
biztonsagos tavolsagot a
robottol.

Figyelem! Veszély!

Tartsa tavol a kezét és a
labat a forgd pengéektél.
Soha ne tegye a kezét vagy
a labat a robot kdzelébe
vagy ala.

Karbantartasi miveletek

-'-". elvégzése el6tt emelés
a elétt kapcsolja ki a robotot.
Barmilyen ellenérzés
és/vagy karbantartas
elvégzése el6tt gy6z6djon R
% meg arrél, hogy a Olvasd el a kézikonyvet.
fékapcsolo KI” llasban
van.

Vigyazat! Ne 6ntsdn vizet

Ne masszon fel a robotra.
arobotra .

Figyelem! Ne mossa a
robot aljat vizsugarral.
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2.2. FIGYELMEZTETESEK
Hasznalat elétt olvassa el a hasznalati atmutatét. Orizze meg kés6bbi felhasznalas céljabél.
oktatas
a. Olvassa el figyelmesen az utasitasokat. Ismerkedjen meg a robot kezel6szerveivel.
b. Ne engedje, hogy a robotot olyan személyek vagy gyermekek hasznaljak, akik nem ismerik ezeket az
utasitasokat.
c. A kezel6 vagy a felhasznal6 felel6s a mas személyeket vagy azok tulajdonat ért balesetekért vagy
veszélyekért.
Edzés
a. Rendszeresen ellendrizze azt a terlletet, ahol a készliléket haszndlja, és tavolitson el minden kdvet, botot,
drotot és egyéb idegen targyat.
b. Rendszeresen ellenérizze a pengéket, a pengecsavarokat és a vagéegységet kopas vagy sérilés
szempontjabodl. Az egyensuly megdrzése érdekében cserélje ki a kopott vagy sérilt pengéket és csavarokat
készletenként.
Hasznalat
a. Ne helyezze a kezét vagy a labat a robot forgd alkatrészeinek kdzelébe vagy ala.
b. Ne emelje fel vagy szallitsa a robotot, amig a motor jar.
c. Kapcsolja ki a robotot a bekapcsolégombbail:
- Elzarodas eltavolitasa el6tt;
- Miel6tt ellendrzést, tisztitast vagy munkat végezne a roboton.
Ne hagyja fellgyelet nélkil miikddé robotot, ha tudja, hogy hazidllatok, gyermekek vagy emberek vannak a
kozelében.
Tovabba a robot hasznélatakor:
a) Kertlje a robot nedves flvon valoé hasznalatat.
b) Ne hasznalja a robotot mezitlab vagy nyitott szandalban. Mindig viseljen véddlabbelit és hosszu nadragot.
c) Legyen rendkivll 6vatos, amikor a gépet maga felé forditja.
d) A robotot mindig az utasitasoknak megfeleléen inditsa el, a labat a penge(ek)tél tavol tartva.
Karbantartas és tarolas
a. Tartsa az 6sszes anyat, csavart és csavaranyat meghuzva, hogy a gép megfeleléen és biztonsagosan
mikodjon.
b. Biztonsagi okokbdl cserélje ki a kopott vagy sérilt alkatrészeket.
c. Sérlilt alkatrészek cseréjekor ugyeljen arra, hogy eredeti alkatrészeket hasznaljon.
d. Gy6z6djon meg rola, hogy az akkumulatort a gyarté altal ajanlott megfeleld toltével tolti. A t61té helytelen
hasznalata aramitést, tilmelegedést vagy korroziv folyadék szivargasat okozhatja az akkumulatorboél.
e. Elektrolitszivargas esetén oblitse ki vizzel/semlegesité szerrel, szembe kerlilés esetén forduljon orvoshoz
stb.
f. A robot szervizelését a gyart6 utasitasainak megfeleléen kell elvégezni.
g. Ne nyissa ki és ne sértse meg az akkumulatort.
h. Gy6z6djon meg rdla, hogy az akkumulatort a gyarto altal ajanlott megfeleld toltével tolti. A helytelen
hasznalat aramiitést, tilmelegedést vagy korroziv folyadék szivargasat okozhatja az akkumulatorbél.
Karbantartas és kiilonleges utasitasok
1. Mindig kapcsolja ki a robot fé6kapcsoléjat, mieldtt eltdémd&dést haritana el, ellendrizné és tisztitana a gépet,
illetve miel6tt kicserélné a vagépengéket. Soha ne kisérelje meg javitani vagy bedllitani a robotot mikddés
kézben.
2. Rendellenes rezgések esetén dllitsa le a robotot, és ellendrizze, hogy a pengék sérlltek -e. Cserélje ki a
kopott vagy sérllt pengéket az egyensuly meg6rzése érdekében. Ha a rezgés tovabbra is fennall, forduljon
egy hivatalos RURIS szervizk6zponthoz.
3. A penge ellenérzése vagy karbantartasa soran hasznaljon védékesztyt.
4. Ne végezzen karbantartasi munkakat mezitldb vagy nyitott szandalban. Mindig viseljen megfelelé
munkacipdt és hosszu nadragot;
5. Biztonsaga érdekében cserélje ki a kopott vagy sériilt alkatrészeket.
6. Kizardlag eredeti berendezéseket és tartozékokat hasznaljon. A robot eredeti kialakitdsanak médositasa
tilos. Minden médositast sajat felel6sségre végez, és a garancia érvényét veszti.
7. Tartsa az 6sszes anyat és csavart meghuzva, hogy a robot biztonsagos tizemallapotban legyen.
Tolt6 biztonsagi utasitasai
1. A konnektort a berendezés kozelében, kdnnyen hozzaférhetd helyen kell elhelyezni.
2. A késziilék kiilsé kabele nem cserélhetd; ha a kabel sériilt, a készlléket teljes egészében ki kell cserélni.
4. Ne nyissa ki a t61t6 tokjat. Biztonsagi okokbol csak képzett szervizszemélyzet nyithatja ki a berendezést.
5. Ovja a berendezést a nedvességtél.
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6. Tisztitas el6tt huzza ki a készlléket az aramforrasbol. Hasznaljon nedves ruhat.

7. A berendezést stabil fellletre kell helyezni.

8. Ha a t6lt6t hosszabb ideig nem hasznalja, hizza ki a konnektorbdl.

9. Ha az alabbi korilmények barmelyike el6fordul, a berendezést képzett szervizszemélyzettel kell
ellendriztetni:

- A csatlakozédugé sértilt.

- Folyadék kerillt a berendezésbe.

- A t01té nedvességnek volt kitéve.

- A tolt6 leesett és/vagy megsérlt.

- A t61tén egyértelmi térésnyomok lathatok.

- A t61t6 nem mikodik megfeleléen, vagy nem lehet a kézikdnyvnek megfeleléen mikddtetni.

10. Ne csatlakoztasson sérlilt tapkabelt a tapforrashoz. Ne érintse meg a sérillt tapkabelt, amig az
csatlakoztatva van a tapforrashoz.

Kiilonleges biztonsagi utasitasok akkumulatoros eszk6zékhoz:

1. Az akkumulator behelyezése el6tt gy6z6djon meg arrél, hogy a robot ki van kapcsolva. Az akkumulator
bekapcsolt allapotban 1évé elektromos szerszamba helyezése balesetet okozhat.

2. Tisztitas el6tt huzza ki a t61tét a konnektorbol.

3. Ne tegye ki az akkumulatort hosszu ideig kdzvetlen napfénynek, és ne helyezze radiatorra. A hé karositja az
akkumulatort, és robbanasveszély all fenn. Ha az akkumulator forrd, hagyja lehdilni t6ltés el6tt. Ne nyissa kiaz
akkumulatort, és kerilje a mechanikai sértléseket.

3. MUSZAKI ADATOK

Motor tipusa Kefe nélkili villanymotor

Li-io_p ) akkumulator 20V
fesziiltsége
L|-|on_ ) akkumulator 6AN
kapacitasa

Csatlakozas tipusa Bluetooth, Wifi, alkalmazas, 4G GPS

Toltési idé 120 perc
Munkaidé 90 perc
Vagasi szélesség 180 mm

Vagasi magassag 20 mm-100 mm

Maximalis emelkedési sz6g

70°

Maximalis teriilet

1500 négyzetméter

Netté tomeg tartozékokkal 22,5 kg
- LCD kijelz6
slaszts - Hangvezérlés
valasztas - Esbérzékeld

- Emelésérzékeld

Radio specifikaciok

Bluetooth BLE

® Frekvencia: 2400-2483,5 MHz

® Kibocsatott maximalis teljesitmény: 5,44 dBm 2,4
GHz-es Wi-Fi (IEEE 802.11 b/g/n/ax)

Frekvencia: 2400-2483,5 MHz

Maximalis kibocsatott teljesitmény: 18,33 dBm
(alaplap)

Maximalis kibocsatott teljesitmény: 17,5 dBm (

Wi-Fi algoritmikus feldolgozasi méd)

® Kibocsatott maximalis teljesitmény: 17,5 dBm
LoRa (863-870 MHz)
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® Frekvenciak: 863-865 MHz / 865 868 MHz

® Kibocsatott maximalis teljesitmény: 5,42 dBm
GNSS

® A Sistema megkapta:
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Frekvencia: 1559-1610 MHz
LTE 4G - mobil

atvitel Tamogatott savok + kiadott maximalis
teljesitmény:

® 1, sav: 24,37 dBm

3. sav: 23,96 dBm

7. sav: 23,60 dBm

8-as sav: 24,17 dBm

20-as sav: 22,88 dBm
28-as sav: 23,24 dBm
38-as sav: 23,99 dBm

® 40-es sav: 23,79 dBm
A berendezések korlatozas nélkil hasznalhatdk az
Eurépai Uni6é 6sszes TAGjaban.

Garancia 36 hénap

A robot legfeljebb 100 mm-es flimagassaghoz alkalmas. Magasabb fliben a robot ledllhat. Finyiréval nyirja le
a flivet 100 mm-nél révidebbre.

A robot akkumulatora az ,a UP- Innovation RURIS” funkcié elényeit élvezi. Ez a funkci6 segiti az
akkumulatort, amikor eléri a kritikus lemeriilési kiiszob6t. A Ruris egy innovaciot fejlesztett ki az
akkumulatoron beliili cellarendszerben, amelyen keresztiil az akkumulator hosszu lemeriilési idészak
utan is Gjratolthets. igy a RURIS felhasznalok élvezhetik a RURIS megbizhatésagat és innovaciojat.
Tarolas utan 6 havonta és 1 évente ajanlott tolteni.

4. GEP ATTEKINTESE

A Ruris Sentinel 1500 robotflnyiré6 egy rendkivil fejlett gép, amely fejlett pozicionaldsi és navigacios
technolégiat (APNT) hasznal, amely a kdvetkez6ket 6tvozi:
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®  Navigacids technolégia miiholdas és RGB alapu rendszerekkel.

®  Vizudlis TERKEPEZES.

®  diagnosztikai technoldgia vizualis A targyak.
Ez a technoldgia lehetévé teszi a robot szamara, hogy feltérképezze a kdrnyezetét és meghatarozza a nyereg
helyzetét centiméteres pontossaggal, igy nagy pontossaggal tud manéverezni az akadalyok KORUL.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fatd

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

A képek csak tajékoztato jellegliek, a szallité fenntartja a jogot, hogy a jelen kézikonyvben bemutatott
berendezéseken szerkezeti és funkcionalis valtoztatasokat hajtson végre.

5. TELEPITES
Tavolitsa el a faagakat, koveket, jatékokat és egyéb akadalyokat, amelyek karosithatjak a robotot és

annak pengéit.
@\\ X A
S X

> 80 mm < 80mm,




HU RURIS

A toltéallomas osszeszerelése és elhelyezése

El6szor is, keresse meg a toltéallomas legjobb helyét, vegye
figyelembe a legkdzelebbi kultéri aljzatot, mivel az allomast
ahhoz kell csatlakoztatni. Gy6z8djon meg arrél, hogy a
toltéallomas elhelyezésének talaja sik, szaraz, magneses
mez6ktdl mentes, és elétte nincsenek akadalyok. Tartsa a
toltéallomast legalabb 3 m tavolsagra hazaktél, faktol és

keritésektdl. Ha a toltéallomast éplletek vagy fak veszik korl, X X

Ugyeljen arra, hogy az allomas el6tti nyitott sz6g nagyobb

legyen, mint 110°. Gy6z6djén meg arrél, hogy a _LL & -

dokkoldallomas alaplapja el6tt legalabb 2 m sik terllet van.

Szerelje fel az RTK allomast a teleszkopos radra.
Miutan megtalalta a tolt6allomas és a referenciadllomas megfeleld helyét, kdvesse az alabbi Iépéseket a
dokkoldallomas és a referenciadllomas telepitésének befejezéséhez.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si . Tija telescopica pentru
statia de referint3 plastic statia de referints

Tavolitsa el a referenciadllomas régzitécsavarjait.

~
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Szerelje fel a teleszképos rudat a referenciadllomassal egyiitt.
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Csatlakoztassa a csatlakozot (a hosszabb kabellel) a referenciadllomashoz, csatlakoztassa a csatlakozét (a
rovidebb kabellel) a dokkoléallomashoz, majd egy mlianyag kabelkdtegelével rogzitse a kabelt a radhoz.

A dokkoléallomas inditasa.
1. Csatlakoztassa a hosszabbité kabelt az aramforrashoz.

Amikor a dokkoléegység be van kapcsolva, az alatta 1évé kék LED folyamatosan vilagit. Ha egyik LED sem
vilagit, ellenérizze a tdpegységet és a csatlakozdkat, vagy forduljon egy hivatalos Ruris szervizhez.

Kapcsolja be a robotflinyirét, és helyezze a dokkoldallomasba.

Kapcsolja be a fékapcsoldt a robotflnyiré bekapcsolasahoz, és adja meg a kédot
Alapértelmezett PIN-kod: 0000.

Miutan a robotfiinyiré bekapcsolédott és feltdltédott a dokkoléallomasban, varjon néhany percet, majd
ellendrizze a miholdakkal valo kapcsolatot a referenciadllomas paneljén vagy a robot képernyéjén.
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RMS jelz6fény: Jelzi a robotfiinyirdval folytatott kommunikaciét (radiéfrekvencias kommunikacio).

A LED folyamatosan vilagit - aktiv kapcsolat.

Villogé LED - a kapcsolat megszakadt.

RCS jelzéfény : A taviranyitdval valdé kommunikaciéhoz fenntartva, jelenleg nem hasznalt (a LED nem jelez
semmilyen allapotot).

DSG jelz6: A referenciadllomas miiholdjelének allapota.

A LED folyamatosan vilagit — a referenciadllomas megfeleléen mikddik.

Villogé LED — probléma van a referenciaallomassal.

RMG jelzé: A robotfiinyiré mlholdjelének allapota.

A LED folyamatosan vilagit — a robot jo jelet kap.

Villogé LED — a robotnak gyenge a jele.

WiFi jelz6fény: Normalis esetben a LED lassan villog. Parositasi médban (referenciaallomas és robot) a LED
folyamatosan vilagit.

Visszahivé gomb: Gomb a robotflinyiré dokkoléallomasra valé visszahelyezéséhez.

‘.\ ‘I,r Ci ?’T\‘\

ﬂ\ 7<::_

Referenciaallomas parositasa gomb — Robot: Akkor haszndlatos, ha Uj referenciadllomast telepitenek, és
parositani kell a robottal. A funkcié aktivalasahoz nyomja meg és tartsa lenyomva a gombot 5 masodpercig.

Ekozben a rendszer allapota a robot képemnydjén is ellendrizhet. Amikor az APNT széveg mas szinnel jelenik
meg a képemydn, az azt jelenti, hogy a rendszer megfelel6en van konfiguralva, és készen all a térkép
|étrehozasara.

202XXXXX  Wed.  14:00 85% MY

StandB
Map:0.00 M d: 0% . . - e
e o Simbol APNT — Indicator al st&rii
M% sistemului. Cand apare cu culorile
q = - diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
P Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 A ROBOT HOZZAADASA A REVOLA ALKALMAZASHOZ ES A RENDSZER KONFIGURALASA
REVOLA APP alkalmazas
REVOLA APP alkalmazas a rendszer elengedhetetlen része. A robotflnyiré egyuttmikdédik ezzel az
alkalmazassal egy virtudlis szegélyrendszert hoz létre, amelyet a robot késébb felismer, és On ezt fogja
hasznalni a talajon torténd helyes munkavégzéshez.
Az alkalmazas let6ltéséhez olvassa be a May QR-kédot. Manudlisan is kereshet az alkalmazasboltban a
"REVOLA APP" kulcssz6 hasznalataval.

®  App Store — iPhone-felhasznaldknak
®  Google Play — Android-felhasznaldknak

Nyisd meg a REVOLA alkalmazast, és regisztralj egy Uj fidkot.

Register
Welcome s

A flnyiré hozzaadasahoz kattintson a féoldal jobb als6 sarkaban talalhat6 ,+” jelre. Ellenérizze a flinyiré
sorozatszamat a névtablan, majd adja meg a sorozatszamot vagy olvassa be a QR-kédot a névtablan a
folytatashoz, és kovesse a képermnydn megjelend utasitasokat.

« Add Device

®

« Add Device

select your Device

Beyda, VR16
gl
®aan &
S o & * e o v
, .
- ;
a a
Revola VR16
%o
L
GE
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« Add Device

©

Grant System Access

RURIS

« Wian Configuration « Add Device

Configure Wii for Device
Successfully Connected!

A munkateriilet megtervezése és konfiguralasa
Lépjen be az eszkdz specifikacids oldalara, valassza a Térkép modot, és hozzon létre egy Uj térképet.

Miel6tt belépne a ,Térkép mod ” folyamatba az alkalmazasban, az alkalmazas ellenérzi a rendszer allapotat,

hogy megbizonyosodjon arrdl, hogy a térkép sikeresen létrehozhat6. Ha nehézségekbe (itkdzik, tovabbi
segitségért forduljon egy hivatalos Ruris kdzponthoz.

£ Back [ — (o]
 Cormacid o Ao v B

Map Mode

device

A REVOLA alkalmazas haromféle dokkoldallomas-elhelyezést tamogat: a gyepen, a gyepen vagy a gyepen
kivil. Kérjuk, valassza ki a térképének megfelel6t.

12
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A dokkoléallomas a gyepteriilet virtualis hataran kiviil talalhato.
Keérjuk, gy6z6djon meg arrél, hogy a dokkoldallomas nincs tul kdzel
éplletekhez, keritésekhez vagy fakhoz. Kérjik, gy6z6djon meg arrél, hogy
legalabb 2 m hosszu egyenes vonal van az alaplap el6tt.

Dokkol6allomas a szélén KORLATOZZA a virtualis gyepfeliiletet .
Kérjiik, nyergelje le magat. GYOZODJON MEG arrél, hogy a dokkoléallomas
nincs tul kdzel éplletekhez, keritésekhez vagy fakhoz.

Kérjiik, nyergelje le magat. GYOZODJON MEG arrél, hogy legalabb 2 m
hosszu egyenes vonal van az alaplapon.

Dokkoléallomas az INSIDE LIMIT virtualis gyepfeliileten

Kérjik, gy6z6djon meg réla, hogy az alaplapon legalabb 2 m hosszu egyenes
vonal van.

Kérjik, ne helyezze a dokkoldallomast tul kozel a virtudlis hatarhoz (2 m-nél
nagyobbnak kell lennie).

Fontos informaciok a térkép rajzolasa elé6tt

A jel megszakadasanak elkerilése érdekében a munkaterilet rajzolasakor a flnyird kézelében
dolgozzon; a folyamathoz Bluetooth-kapcsolat szilkséges a gép és az alkalmazas kézott (kérjlk,
gy6z6djon meg arrél, hogy a telefon és a gép kodzotti tavolsag kevesebb, mint 10 m).

A munkaterilet hatarpontjai kézotti tavolsagnak nagyobbnak kell lennie, mint 50 cm, és
hatarpontokat csak akkor lehet rajzolni, ha a vonalszakasz z6ldre valt.

Kérjik, vegye figyelembe, hogy a gyepteriilet térképe legfeljebb 96 pontbdl allhat.

A térkép hosszanak és szélességének kevesebbnek kell lennie, mint 100 méter.

Z06ld szaggatott vonal: Pont rajzolhaté az aktualis pozicidba.

Sarga szaggatott vonal: Nem lehet pontot rajzolni az aktualis poziciéba.

Folyamatos z6ld vonal: Munkahatar létrehozva.
Folyamatos kék vonal: A robotflnyiré utja a dokkoléallomashoz.
Folytonos piros vonal: a létrehozott akadaly hatarai.

Torli az utoljara rajzolt pontot.

Q Mentse el és generalja a térképet.
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A @ Mentsd el az akadalytérképet.
A e Adj hozza egy akadalyt.

A térkép rajzolasa a dokkoléallomassal a robot munkateriiletén kiviil.
Konfiguralja a navigaciés utvonalat és a munkateriletet.

Ovatos

A térkép létrehozasa soran gy6z&djon meg arrol, hogy a mihold &, és a Bluetooth szimbdlumok narancssarga
szinliek; ezeket a mobiltelefon képerny&jének jobb fels6é sarkaban lathatja.

1. l1épés
£ 3 = -
’ o
) Jg'\. . ®
©®0
o/ (5]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Jel6lje meg a dokkoldallomas els6 pontjat.
Kattintson ide tovabbi informaciok megjelenitéséhez.

2. lépés

Miel6tt megjeldiné a navigacios utvonal elsé pontjat, kérjik, vegye figyelembe, hogy a ROBOT egy 2 m hosszu
egyenes vonalat fog létrehozni a lanyok dokkol6éallomasan.
3. l1épés

Guidance route drawn

14
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Miutan az 6sszes navigacios utvonalpontot megjel6lte, nyomja meg a gombo° a navigaciés utvonal
mentéséhez és a virtudlis térkép beadllitasanak folytatasahoz.

4. |épés

A

A felhasznalonak szem el6tt kell tartania, hogy az egyes pontok kdz6tti minimalis tavolsag korilbeldl 50 cm, és
arendszer legalabb 4 pontot (maximum 96 pontot) igényel.

A felhasznalonak a térkép létrehozasa soran figyelnie kell a vonalak allapotara, és kdvetnie kell az alkalmazas
altal megjelenitett Gzeneteket.

5. 1épés

A

Miutan a munkaterllet 6sszes pontjat kijelolte, a felhasznalonak meg kell nyomnia a gomboto, nevet kell
adnia, és mentenie kell a térképet.

A térkép rajzolasa a dokkoléallomassal a munkateriilet kézelében.
A munkaterllet bedllitasa.

A térkép létrehozasa soran gy6z&djon meg arroél, hogy a mihold ":L és a Bluetooth szimbo6lumok narancssarga
szinlek; ezeket a mobiltelefon képernySjének jobb felsd sarkaban lathatja.

1. 1épés
£ 3 -
’ o
¢ ®
(LX)
o @
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Jel6lje meg a dokkoléallomas elsé pontjat.

15
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2. lépés

A gyeptertlet virtudlis hataranak létrehozasa navigacios gombok és térképrajzolasi pontok segitségével.

17m

A toltéallomas korlli hatékonyabb nyiras érdekében a rendszer egy

Flnyiras a toltéallomas kordl. ’
specidlis terliletet hoz létre az allomas koril, és elészor azt nyirja le. — __- e

3. 1épés

Miutan a munkateriilet 6sszes pontjat kijeldlte, a felhasznalonak meg kell nyomnia a gomboto, nevet kell
megadnia, és mentenie kell.

Térkép rajzolasa a dokkoléallomassal a munkateriileten belil
. A munkatertlet beallitasa.

Ovatos!

A térkép létrehozasa soran gy6z&djon meg arrél, hogy a mihold “z/ és a Bluetooth szimbolumok narancssarga
szinliek; ezeket a mobiltelefon képerny6jének jobb felsé sarkaban lathatja.

1. 1épés
£ 3 T -
; o
) /:‘\, ! )
(3 X))
o/ ©
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Jel6lje meg a dokkoldallomas els6 pontjat.

2. lépés
16
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Navigalja a robotot a kdvetkez6 pontra, és jeldlje meg a masodik virtudlis hatarpontot.

3. Iépés

Ugyeljen a pontok kézétti kériilbeliil 50 cm-es minimalis tavolsagra és a legalabb 4 pontra (maximum 96 pont)
vonatkozo rendszerkdvetelményre.

4. |épés

Figyeljen a vonal allapotara a térkép létrehozasa soran, valamint az alkalmazas altal megjelenitett Gzenetekre.

5. 1épés

Miutan mindenki szamara kijel6lte a munkateriiletet, nyomja meg a gombot 0 adjon meg egy nevet, és
mentse el a munkateriletet.
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Tiltott teriilet/akadaly hozzaadasa a térképhez.
Konfiguracio: Tiltott zéna.

Ovatos!

A térkép létrehozasa soran gy6z6djon meg arrol, hogy a mihold ":L és a Bluetooth szimb6lumok narancssarga
szinliek; ezeket a mobiltelefon képerny&jének jobb fels6é sarkaban lathatja.

1. 1épés
£ % = -
JOL @
: ceo °
\O/
Apasati sa

Consola de navigare :
marcati punctul

Navigald a robotot a tiltott terllet/akadaly elsé pontjahoz.

2. 1épés

Jeldlje meg a 2. pontot. A masodik pont megjel6lése utan a vonal piros szinnel jelenik meg, jelezve a tiltott zonat.

3. 1épés
o EA -
A
©® = i) o

Ugyelien a pontok kdzotti legalabb kb. 50 cm-es tavolsagra, valamint a legalabb 4 pontra (maximum 96 pont)
vonatkozo6 rendszerkdvetelményre.
A térkép létrehozasa soran figyeljen a vonal allapotara és az alkalmazas altal megjelenitett Uzenetekre.

4. 1épés
18
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Miutan mindenkire megjeldlte a pontot, nyomja meg a gombot ° adjon meg egy nevet, és mentse el a
munkateruletet.

5. 1épés

A ®

A bedllitott tiltott terlilet mas szinnel lesz jel6lve a térképen.

A térkép létrehozasa és szinkronizalasa a robottal.
A térkép elnevezése és mentése utan a REVOLA alkalmazas kommunikal a robottal, és szinkronizalja vele a
térképinformaciokat.

generating map

A térképkészitési folyamat befejezése.

A felhasznalonak a robot kdzelében kell lennie, és meg kell gy6zédnie arrél, hogy a Bluetooth csatlakozik a
térképkészitési folyamat befejezése el6tt. Ha a térképszinkronizacios folyamat megszakad, a felhasznalénak
vissza kell térnie a térképoldalra, és ellendriznie kell, hogy a térkép mentése sikeresen megtortént -e.

Térkép maédu feliilet.

A térkép sikeres létrehozasa utan az megjelenik a térkép méd féoldalan. A felhasznald itt férhet hozza az
akadalykezelési funkciohoz.
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Akadaly szerkeszt6 gomb.
Az alkalmazas tamogatja az akadaly szerkesztési funkciot. A gomb megnyomasaval a felhasznalé az akadaly
szerkeszt6 oldalara Iép. Gy6z&djon meg arrél, hogy a robot Bluetooth-on keresztil csatlakozik a
L)
mobiltelefonhoz. g
Térkép torlése gomb.
A gomb megnyomasaval a felhasznal6 torli az aktualisan alkalmazott térképet.

il

Valtas miiholdas térképre.
A gomb megnyomasaval a felhasznalé miiholdas médban tekintheti meg a térképet.

Satellite

Visszatérés a dokkoléallomashoz gomb.
A gomb megnyomasaval a felhasznal6 utasitja a robotot, hogy térjen vissza a dokkoléallomashoz.

2

gomb.
A gomb megnyomasaval a felhasznal6 parancsot adhat a ROBOT nyeregnek a hajvagas megkezdéséhez.

vV

Sziinet gomb.
A gomb megnyomasaval a felhasznal6 sziinetelteti a robotot.

=¢
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REVOLA alkalmazas funkcioi és beallitasai

A munkaiitemterv beallitasa

A felhasznal6 a REVOLA alkalmazasbdl allithatja be a munkautemtervet. Két Utemezési mod létezik: heti
litemezés és munkaintervallum. Heti médban a felhasznald hét napot allithat be, minden naphoz két
id8intervallum tartozik. Munkaintervallum moédban a felhasznalé bedllithatja az Ujrainditas napjat, miutan a
robot befejezte a nyirast.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului .+ pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyPowser

Map Mede
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Munkaid6-koz.

Ebben a munkamddban a robot Ujraindul, és a bedllitott idd elteltével Ujra lenyirja a teljes gyepteriletet.
Taviranyité mod.

A robotflinyiré tamogatja a ,Taviranyitd médot”. A felhasznalé a robotot egy adott teriletre navigalhatja, és
beindithatja a flinyiré6 motorjat. A felhasznalénak a robot kézelében kell lennie, és a taviranyitas soran figyelnie
kell a balesetveszélyre.

255 PME@

< Back

S

Charging

owing, you need to set the
al mode, please confirm
t to enter manual mode

Remote control mode

Figyelem!
A ,Taviranyitas” médhoz folyamatos Bluetooth-kapcsolat szikkséges; a felhasznalonak a robot kdzelében kell
lennie a funkcié hasznalata kozben.

-

A ,Taviranyitd” mod hasznédlata kézben gy6z6djén meg arrél, hogy ez a gomb engedélyezve van.

modul ,Control de la distanta”.

Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa
ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.

Butoanele de navigatie.
° Q Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din
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Beallitisok modositasa
A készillék kezdblapjan koppintson a ,, Késziilékbeadllitdsok médositasa” lehetéségre a robotflinyird
bedllitasainak eléréséhez, megtekintéséhez és moédositasahoz.

Cr———
o
GOE6EeE ;

Pl

|

(@ Fautt recora v

Remote control mode 2 @ About Device: v ]

Restore parameter setting
Map Mode ‘. ’
@ Restore factory settings >

(@ (>

A rendszerid6 beallitasa
A robotflinyiré beallithaté ugy, hogy automatikusan allitsa be a rendszeridét a mobiltelefonon lathaté idé
alapjan, vagy manualisan allitsa be a mikodési id6t.

W System Time v ‘ & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

A radarérzékel6 beallitasa
A robotflnyird lehetévé teszi a radarérzékel6 érzékelési tavolsaganak 30 cm és 60 cm kdzotti beallitasat.

§ Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting D

Distance:30 cm

©

Az esbérzékel6 beallitasa

A robotflinyiré lehetéveé teszi az es6érzékeld be- és kikapcsolasat. Az érzékeld aktivalasa utan bedllithatja a
késleltetési id6t is: azt az id6tartamot, ameddig a robot a téltéallomasban marad, miutan az eséérzékeld
kiszaradt.

‘ Rain Sensor (\
® Rain Sensor @
Postponed:0 minutes
©
‘ Save

A LED-vilagitas beallitasa
A robotflinyiré lehetévé teszi a LED-vilagitas konfiguralasat. Aktivalas utan két izemmod kozil valaszthat: |,
Mindig bekapcsolva” és ,Uzembe helyezési mod”. A teszt izemmad részleteird| lasd az alabbi leirast.
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3§° LED light (o) ‘ 3¢ LED light @

[ g |

Uzembe helyezési méd Amikor a mikddés ellenérzése aktivalva
van, a LED lampa a fenti elvek szerint mikdodik:

® Folyamatos zold : készenléti médban vagy mikddés kézben, miholdak jelei vannak. Ez normalis.

® Erds zold : készenléti médban vagy mikddés kdzben a miholdak jele gyenge, de a mikddés lehetséges.
® Folyamatos kék : idében t61t6dik, a miiholdak jele megvan. Ez normalis.

Kék villogas : toltés kdzben a mlholdjel gyenge, de a miikddés lehetséges.

Folyamatos piros : vészledllitas / olvasas / hianyzé kapcsolat a referenciaallomas és a robot kozott.
Villogé piros: hibaallapot.

Villogé sarga : gyenge muholdjel.

Folyamatos lila : "taviranyit6" moédban, a miholdak jelei. Ez normalis.

Erés lila : taviranyité ” médban a miholdak jele gyenge , de a mikodés lehetséges.
® Folyamatos fehér : id6vel az OTA (firmware frissités) folyamata zajlik.

A PIN-kéd visszaallitasa
A robotflnyird lehetévé teszi a PIN-kéd visszadllitasat. A kezdeti PIN-kéd megadasa utan 0j PIN-kéd allithatd

be az eszkd6zhdz.
A PIN code reset od B8 Pin code reset -

Input your cument PN code
Input here

Input your new PR code

[ input hers:

Fapaat your e PIN code

Input here

kerités bedllitasai

A robotflinyird lehetévé teszi az elektromos kerités engedélyezését vagy letiltasat. A ,Kerités kapcsold
engedélyezése” kapcsolé hasznalata utan nyomja meg a gombot® az elektromos kerités kezd6pontjanak
bedllitasahoz. Ezutan KONFIGURALHATO a Kerités tartomanya” érték. Ha a rendszer azt észleli, hogy a
robot tullépte ezt az értéket, automatikusan riasztasi Gzenetet kuld a felhasznalé mobiltelefonjara.

o Back Electronic fence
(@) ereetronic tence 3 |
| T T —— x
& ®)
®)
@)
Fence Range | &0 m

Ertesitések / Uzenetek kiildése

A flnyiré robot lehetévé teszi az értesitési/lizenetkildési funkcié engedélyezését vagy letiltasat. A funkcio
engedélyezése utan a rendszer automatikusan tzeneteket kild a felhasznalé mobiltelefonjara, valahanyszor
relevans esemény torténik a robot mikdédése soran.
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‘ o Notification/ Message Push (@0 ‘

Radiofrekvencia (RF) beallitas
Tobb eszk6z egymashoz kdzeli hasznalata esetén (pl. két egység ugyanazon a terileten), ha radidéfrekvencias
interferencia 1ép fel, a beallitas ellendrizhetd, és szilkség esetén az RF csatorna médosithato.

RF settin v
= ng = RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |
The communication is Slink status:

abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
WiFi beallitasok

A robotflnyird lehetévé teszi a WiFi hozzaférés konfiguralasat. Példaul, ha megvaltozik az otthoni router,
megadhatja az Uj WiFi nevet és jelszot, és a robot ezeket az adatokat fogja hasznalni az internethez valé
csatlakozashoz. Javasoljuk, hogy ne feledje, hogy a robot csak a 2,4 GHz-es frekvenciat tamogatja.

o> - :
% WiFi setting v @, WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
Inputyour password: e
[ Input here ave ¥ ]
Save

A vagasi magassag beallitasa
A robotflnyird lehetévé teszi a vagasi magassag beallitasat ezzel a funkcioval.

© Electrical cutting height adjustment v © Etectrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

A kijelz6é nyelvének beallitasa.
A robotflinyiré lehetévé teszi a kijelzé nyelvének kivalasztasat.

& Mower Language v

Nyirasi mod
A robotflinyird lehetévé teszi a nyirasi moéd kivalasztasat. Két mod kozul valaszthat: , Dupla lefedettség m6d”
és ,Normal méd”.
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a Mowing method a Mowing method

‘ Normal mode

Kettés moédu lefedettség: A robotflinyird el6szor északrol délre, majd keletrél nyugatra nyirja a fuvet.
Normal méd: A robotflinyird el6szor északroél délre vag, a nyiratlan zénakban pedig keletrél nyugatra nyirja a
flvet, hogy teljesen lefedje azokat.

Hibanaplo

A robotflinyiré lehetévé teszi az utols6 6t hibabejegyzés megtekintését ezzel a funkcidval.

-

o Fault record v o Fault record ~

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

KEXKAEEAER KK A KRR K LKA R KA RRL KK
YYYY-MM-DD X XX-XX

A OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX:XX

Az eszkozrél

A robotflnyird lehetévé teszi az eszkdz adatainak megtekintését. Ellendrizheti a szoftver verziéjat, és hogy

elérhet6-e Uj verzio.
i

@ About Device ~ % About Device ~

L

<obatic mower: XXX
Total working days: X0066X.
Charge and discharge circles: 3000

)
s | 000000000
3LE MAC address: [M
NFIMAC address: |W
Sirmware version: | VOO0

Offline szoftverfrissités

A rendszer tamogatja a szoftver offline médban torténé frissitésének funkcidjat is. Az offline szoftver elérhetd
lesz a weboldalunkon, a felhasznalénak pedig le kell téltenie a fajlt egy USB-eszkdzre, és az alabbi
utasitasoknak megfelel6en kell elvégeznie a frissitést.
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Port USB

Paraméterek visszaallitasa

A robotflinyiré lehetévé teszi a paraméterek visszaallitasat a konfiguracios menibél.
- ™y

P
{ﬂ Restore parameter setting > 1 o

J

Parameter settings will be reset, is it reset?

. A
Gyari beallitasok visszaallitasa

A robotfiinyiré lehetévé teszi az 6sszes adat, beleértve a létrehozott térképeket is, teljes visszaallitasat.

Qmmhcmryntﬂngs > J ( N

This operation will restore the factory data of the
device, all data will be deleted, please operate

carefully.
- I

4. UZEMBE HELYEZES

Kijelz6 és miikodés
Kezddoldal inditas utan
A robotflinyiré bekapcsolasa utan a felhasznalonak meg kell adnia a PIN-kédot (kérjik, allitsa be a PIN-kodot,
ha a robotot el§szoér hasznalja).

percen beliil nem konfiguraljaa ROBOT-ot , a robot ismét blokkolddik, és a FELHASZNALONAK ismét be kell
imia_a PIN-kédjat.

Please Enter PIN Code

* * *

| %

/ Status baterie

- ___— Procentajiarba tunsa

.

Data si ora
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202X-XX-XX Sze. 14:00 85}

Készenlé
tben
lévd
Map:0.00 sqm
g EE v

Status robot

202X-XX-XX szerda. ~ 14:00 83%

Zilele de lucru, cercul negru
inseamna ca ziua este Id8szakos )
Ina ca zi \ modellez8 Indicator mod de lucru

mmap Hétf6 Kedd Hazasodik Kirdndulss
Testvér Falu
[ ] [ ]

[ ] [ ] [ ]
1. nap: 09:00
19:00

T2:09:00-19:00

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. TERKEP szimbélum

Térképjelzd: ha mas szinnel jelenik meg, az azt jelenti, hogy van egy mikddé térkép a rendszerben tarolva.
2. APNT szimbélum

Rendszerallapot-jelzd: ha mas szinnel jelenik meg, az azt jelenti, hogy arobotnak j6 kapcsolata van a miiholdas
rendszerrel, és a kamera készen all.

3. BLE szimbdlum

Bluetooth jelzéfény: Amikor a Bluetooth csatlakoztatva van, a szimbélum mas szinnel jelenik meg.

4. Wifi szimbdélum

WiFi jelz6: amikor WiFi csatlakozik, a szimbdélum mas szinnel jelenik meg.

5. 4G szimbdlum

4G jelz6: amikor mobilinternet csatlakozik, a szimb6lum mas szinnel jelenik meg.

6. SzZimbdlum™™

A navigacids billentylizet ,|” gombjaval gorgetheti a képernyét a kdvetkez6 oldalra.

7. Szimbolum

A navigacids billentylizet ,1” gombjaval gorgetheti a képerny6t az eléz6 oldalra.

F6 beallitasok menii robot

Amikor a robot képerny6jén a f6 felllet lathatd, nyomja meg a "Vissza" gombot a robot funkcidbedllitasainak
oldalara val6 belépéshez .

A ,Datum” és az ora beallitasa

A forgobgombbal valassza ki a ,Datum” és az ,6ra ” opciét , majd nyomja meg a gombot az ,A” hozzaférési
beallitashoz.

Settings n Date & Time e Modification saving? 0
2.Working Date & Mode 2. NO

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

,Datum és méd” beallitasa
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A forgatégombbal valassza ki a ,Datum és méd” opciot, majd nyomja meg a gombot a beallitds megadasahoz.
Ez a beallitds harom lehet6séget tartalmaz:
1. Munka datuma és idépontja.

2. A munkavégzés médja.
3. vagas a napszakban.

beallitdsok munkanapokon
Keérjlk, nyergelje le a majusi képeket, és a nyeregforgaté gombbal allitsa be a robot munkanapjait.
(]

Settings
1.Date & Time
2. Working Date & Mode)
3. PIN Code

4.5ensors & Mowing Height

6.RF Setting

6 .Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Mode:

Working
2.Working Mode
3.Mowing with daylight

2

Working Date & Time:
rking day

9

Working Date & Time:

N I o o G e

Use knob to select working days

beallitasok munkaido

Keérjlk, nyergelje le a majusi képeket, és a robot munkaidejének beallitdsahoz hasznalja a forgégombot.
Minden aktivalt munkanaphoz a felhasznal6 két id&intervallumot allithat be.

09:00-19:00 09:00-19:00

ED L= @ = @ & E
o 1 2 3 a4 5 &6

beallitisok PIN-kéd

A forgdbgombbal vélassza ki a ,Jelszd” opcidt, majd nyomja meg a gombot az ,A” hozzaférési beallitashoz.
A PIN-k6d megvaltoztatasahoz a felhasznaldnak a kovetkezéket kell tennie:

1. Adja meg a meglévé PIN-kédot.

2. Uj PIN-kéd bevezetése.
3.az

Working Date: Fri

09:00-19:00

09:00-19:00

Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day
2.Working Mode 2. Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time 2] Set working time (=]

Uj PIN-kéd ujbdli megadasaval megerdsitve.

Settings
1.Date & Time
2.Working Date & Mode
d
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Enter Old PIN code

* *

| %

| %

Enter New PIN code

* * *

| %

Please Re-Enter New PIN code

* * * *

(4]

,Erzékel6k” és vagasi magassag beallitasa
A forgégombbal valassza ki az ,Erzékel6k” és a ,Vagasi magassag” opciét , majd nyomja meg a gombot az
LA” bedllitas eléréséhez .
Ebben a beallitasban a felhasznalé a kdvetkezd funkcidkat konfiguralhatja:
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e  Ultrahangos érzékel6
® Robot vagasi magassaga
®  Robotértesitési hang

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

esbérzékel6k

A forgogombbal valassza ki az ,Eséérzékel6” opciot, majd nyomja meg a gombot az A hozzaférési bedllitashoz.
Ezt kdvetben a felhasznald bedllithatja a késleltetési id6t a dokkoldallomason, majd amikor az ERZEKELO
szarazsagot érzékel, a bedllitds befejezése utan ez lesz érvényben.

Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

2. Ultrasonic Sensor
3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

Sensars _Mowing Height 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Rain Delay Time [2)
&=

060 min
(0-999)

Ultrahangos érzékel6

A forgathaté gomb segitségével valassza ki az ,Ultrahangos érzékel6” opciot, majd nyomja meg a gombot az
LA hozzaférési bedllitashoz.

Ezt kdvetben a felhasznald bedllithatja az ultrahangos érzékel6éfej és az érzékelt targyak kdzotti tavolsagot.

Settings o Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor o

1.Date & Time 1 ON

2.Working Date & Mode or 2. OFF

3.PIN Code 3. Mower Cuiling Height
Sensors _ Mowing Helgh 4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.Others

Distance detection o

&) A

30cm (30 - 60)

Robot vagasi magassaga

A forgdbgombbal valassza ki a ,Robot vagasi magassaga” opciét, majd nyomja meg a gombot az A hozzaférési
beallitashoz.

Ezt kovetéen a felhasznaléd a forgdgombbal a kdvetkezéket teheti:
e Allitsa be a kivant vagasi magassagot
®  Hatdas MERETEZES vagéasi magassag
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Settings (1] Sensors & Mowing Height o Mower Cutting Height
1.Date & Time 1. Rain sensor ght setting
2.Warking Date & Mode 2 Haight calibration

3.PIN Code

5.RF S
&.Mawing Mode
7.Others

2_Ultrasonic Sensors
3 tiing Height
4. Mower Prompt Voice

Mower Cutting Height

m |+ =somm

Settings
1.Dale & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Made
7.0thers

(] Sensors & Mowing Height

1. Rain sensor
2 Ultrasonic Sensors

4. Mower Prompt Voice

) Mower Cutting Height

1. Height setiing
b Height calibration

Mower Cutting Helght

&

Caliorating

Robotértesitési hang
A forgégombbal valassza ki a ,Robotértesitési hang” opciét, majd nyomja meg a gombot az ,A” hozzaférési

bedllitashoz.

Felhasznaldé esetleg:
® A robot értesitési hangjanak aktivalasa vagy letiltasa.

e Allitsa be a hangerét.

RF bedllitas

Settings
1.Date & Time
2.Working Date & Mode

3.PIN Code

5 g
6.Mowing Mode
7.0thers

Sensors & Mowing Height o

1. Ran sensor
2. Ultrasonic Sensors
3_Mower Cutting Height

RURIS

Mower Prompt Voice volume o

« E 120

A forgégombbal valassza ki az ,RF beallitas” opciét, majd nyomja meg a gombotaz A hozzaférés beallitasahoz.

A bedllitdsokban két lehetéség van:
1. Slink Scan — lehetévé teszi az elérhetd radidéfrekvencias frekvenciak beolvasasat a kapcsolatok

észlelése érdekében.
2. Slink Info — informacidkat jelenit meg az aktudlis RF-kapcsolatrol, példaul a tapellatasrél vagy az RF-

modul részleteirdl.

Slink Scan
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Settings
1.Date & Time
2.Working Date & Mode

3.PIN Code

6.Mowing Mode
7.Others

4.Sensors & Mowing Height

RF setting
1. Slink Scan
2. Slink Info

(2]




HU RURIS

Amikor a FELHASZNALONAK MEG KELL VALTOZTATNIA a referenciaallomast, vagy interferencia van a
meglévé kommunikaciés csatornan, akkor a Slink Scan funkciot kell hasznalnia a kereséshez és a CSATORNA
megfelel6 parositasahoz.

Punerea statiei de referinta in modul de imperechere

Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-| apasat timp de 5
secunde.

Dupa acestinterval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Slink Scan
A forgdbgombbal valassza ki és érje el a ,Slink Scan” beallitast.
A ROBOT 300 masodpercig megprobalja megtalalni a rendelkezésre allé referenciaallomasokat.
A keresés befejezése utan az 9sszes észlelt csatorna megjelenik egy listaban.
e Aforgégombbal valassza ki a kivant elemet.
® (Gy6z6djbn meg arrdl, hogy a Kkivalasztott azonosit6 MEGFELEL a referenciadllomas
sorozatszamanak.
A ROBOT ezutan megprobal csatlakozni a referenciadllomashoz.

® A csatlakozasok létrehozasa utan a képernyén a ,Kapcsolat sikeresen létrejott” lizenet jelenik meg.

Settings @ | |RFseting @ | |SinkScan o
1.Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___300
2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code
4.Sensors & Mowing Height
6 Mowing Mode
7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected
1D, MD:RSTA, CHLX
1D 2CO000LX, STA, CHL:
3.JD:NULL, MD:NULL, CHL:NULL

Slink informacio

A forgégombbal valassza ki az ,RF” lehetéséget. ,Beallitdas” lehetéséget , majd nyomja meg az A gombota
,Slink Info” beallitas eléréséhez .

Ezen az oldalon a kdvetkezé informacidk fognak megjelenni:

L] Referenciadllomas sorozatszama
L] RF csatorna
. Kapcsolat allapota

Settings (1] RF sefting 2} Slink Info ?
1.Date & Time 1. Slink Scan SN: XOOOOKKXK

2 Working Date & Mode 2. Slink Info Channel: XX

3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

A ,Vagasi mod” beallitasa

A felhasznalé harom vagasi mod kozil valaszthat:
1. Normal hajvagasi méd.
2.  Rafindlt frizura.
3. Vagasi mod taviranyitéval.
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Settings (1] Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

Normal hajvagasi mod

A forgbgombbal valassza ki a ,Normal vagasi mod” lehetéséget.

igy a robot észak-déli iranyban nyirja a filvet a geomagneses mezének megfeleléen.

Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 _Sensors & Mowing Height
5.RF Selting

7.Others

Mowing Mode

I
2. Refinement Mowing Mode
3. Remote Control Mowing Mode

o Normal Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

Finomitott frizurastilus

A forgobgombbal valassza ki a ,Finomvagas mod” lehetéséget.
igy a robot el6szdr észak-déli iranyban nyirja a fiivet a geomagneses mezének megfeleléen, majd kelet-nyugati

irdnyban.
Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode
1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e 9
2.Working Date & Mode
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

Vagasi méd taviranyitoval

A forgobgombbal valassza ki a ,Timming mode” (Vagasi mod) lehetéséget a taviranyiton.

Ebben a médban a robot Bluetooth-on keresztiil csatlakozik a mobiltelefonhoz, és a FELHASZNALO az

ALKALMAZAST hasznélja a ROBOT navigalasahoz és a fiinyirashoz.

Settings o Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode (5]
1.Date & Time 1. Normal Mewing Mode
2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode| g
4. Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
M 1g Mode
,Egyéb” beallitas
A forgdbgombbal véalassza ki az ,Egyéb” opciét.
Ez a funkcié 10 kilénb6z6 bedllitast tartalmaz.
Settings o Other Settings [2] Other Settings (5]
1.Dale§ Time 1.LED Light 8.Satety Level
2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function
3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data
4_Sensors & Mowing Height 4 Battery Info
5.RF Selling 5 Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance v
A

beallitasok LED lampak

A forgogombbal valassza ki és érje el a "LED lampak" funkciét.

A felhaszndl6 aktivalhatja vagy letilthatja a LED -szalagot.
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Settings (1] Other Settings o LED light 9
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info e ——

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

miikod6é LED-es lampak B
Amikor a LED-ek vilagitanak, ezek a kévetkezé elv szerint MUKODNEK:

® Folyamatos z0ld: készenléti vagy mikddési moédban, miholdjel. Ez normalis.

® Zolden pulzal: készenléti médban vagy mikddés kdzben, a miholdjel gyenge, a kamerarendszer
mikodik.

kék: idében téltés, a miholdjel normalis.

Kéken pulzal: téltés kdzben, a mlholdjel gyenge, de mikodik.

Folyamatos piros: vészledllitas / leolvasas / nincs kapcsolat a referenciadllomas és a robot kozott.
Villogé piros: hibaallapot.

Villog6 sarga: gyenge miholdjel.

Folyamatos lila: a taviranyité modulban miholdjel van. Ez normalis.

Pulzalo lila: a taviranyitd modulban a miholdjel gyenge, de mikédik.

Informaciok a verziorol

A forgdbgombbal valassza ki és érje el az ,A” ,Informacié” funkciot a verziéval kapcsolatban.

A felhasznald ellendrizheti az eszkdzzel kapcsolatos informaciokat, példaul a firmware verzidjat, a
sorozatszamot és egyéb technikai részleteket.

Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light HstVer:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Cede 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer: XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer:  XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer: XXXXXX v
DISVer:  XXXXXXXXXX (4]
LIEVer: XXXXX
WIEIVer: XXXXX
CamVer: XXXX
VSLAM: KXXX
FontVer: XXXX
4

Regisztracios hibak
A forgogombbal valassza ki és érje el a ,Felvétel” funkcidhibakat.
Itt jelenik meg a robot altal régzitett LEGUTOBBI 6t HIBA.

Settings . o Other Settings e Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light

2.Working Date & Mode 2. Versi Fault 1: Lifted

ersion Info 20XX-06-18 08:00

3.PIN Code Fault 2: Lifted )
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info . 20XX-06—18 08:00

5.RF Sening 5.Language Fault 3: Lifted

6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance v .
Fault Record o

Fault 4: Lifted

20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted

20XX-06-18 08:00

Informaciok az akkumulatorrol
A forgogombbal valassza ki és érje el az akkumulatorral kapcsolatos ,Informacié” funkciot.
Itt jelennek meg a robot akkumulatoraval kapcsolatos informaciok.
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Settings 1] Other Settings 2] Battery Info
1.Date & Time 1.LED Light . . .
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4 Sensors & Mowing Height 3.Current: XX A
5.RF Setting 5.Language ’ '_ )
6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V
7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X'C,Normal
Nyelv
A forgdbgombbal valassza ki és érje el a "Nyelv" funkciot.
Itt kivalaszthatja a robot megjelenitési nyelvét.
Settings o Other Settings e Language
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2.Svenska 9.Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
S5.RE Setting 5.Espanol 12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmamingn 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7 Francais 14 EfkRsr
A késziilékrdl
A forgbgombbal valassza ki és érje el az ,A készllékrél” funkciot.
Itt a felnasznald ellendrizheti az eszkdz adatait.
Settings [1] Other Settings [2] About Device
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2 Device SN:  XXXX
3.PIN Code 3_Fault Record ' N
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: HXXX
5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX
6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX
7.Mowing Performance v 6.Camera SN:  XOOOXXXXX

Teljesitménycsokkentés

A forgdbgombbal véalassza ki és érje el a ,Teljesitmény” és a ,Haircut” funkciot.

A trimmer motornak harom lzemmaédja létezik.
Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1.Date & Time 1.LED Light
2.Working Date & Mode 2 Version Info .
3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode
5.RF Setting 9.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
v v

A trimmer motor teljesitménymaodjai

1. Teljesitmény mod: a szegélynyird motor forgasi sebessége 3500 ford/perc, maximalis teljesitménnyel.
2. Kiegyensulyozott mod: a szegélynyird motor forgasi sebessége 2850 ford/perc, amely alkalmas normal

gyep nyirasara .

3. Hatékonysagi mod: a szegélynyirdé motor forgasi sebessége 2500 ford/perc, ami a legjobb aranyt

biztositja a teljesitmény és az energiafogyasztas kdzott.

Biztonsagi szint

A forgdbgombbal vélassza ki és érje el a "Biztonsagi szint" funkciét.

A robotflinyiré6 harom biztonsagi szinttel rendelkezik, amelyek kozll a felhasznald valaszthat.

Settings n Other Settings 9 Safety Level e
1.Date 8‘ Time Satety Level Hiah Level

2.Working Date & Mode 9.Map | High Level ]

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

R .

1. Magas szint: minden datumra Amikor a ROBOT készenléti izemmddba Iép, vagy megnyomjak a STOP

gombot, a robotnak PIN-kédot kell megadnia az aktivalas el6tt.
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2. Normal szint: inditas utan, hiba utan , vagy ha a robot 5 percnél tovabb készenléti Gzemmodban volt, a
felhasznalénak meg kell adnia a PIN-kédot a robot aktivalasa el6tt .
3. Alacsony szint: csak inditas utan vagy egy hiba utan kell a felhasznalonak megadnia a PIN- kédot.

"Térkép" funkcio

A forgégombbal valassza ki és érje el a ,Térkép” funkciot. Ezzel az opcidval bedllithatja a térképrobot mikddési

aramat.

Settings
1.Date & Time

3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

2.Working Date & Mode

4.Sensors & Mowing Height

o Other Settings
8.Satety Level

10.Debug Data

,» Térképinformacio ” funkcio

A forgogombbal valassza ki és érje el a ,Térképinformacio” funkciot. Ebben a részben a felhasznalo
megtekintheti az aktudlisan hasznalt térkép adatait.

Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

° Map Info

Map Size: XXX sqgm
Mowed Size; XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

2}

torlési térkép

A forgégombbal vélassza ki és érje el a

térképet ebb&l a meniibél.

JTérkép torlése” funkciot. A felhasznald tordlheti a jelenleg hasznalt

1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Map o

Delete Map o Delete Map

Map is already existing. Delete cld map
information? Please press OK to
comfirm!

Deleting Map...

o

Delete map done.

Delete Map o

A térkép visszaallitasa

A forgdgombbal véalassza ki és érje el a ,Flnyiras Ujrainditasa” funkciot.
A ,Flnyiras Ujrainditasa” funkcié engedélyezése utan a flnyiras el6rehaladasa nullara all vissza.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

0 Restart Mowing

1 Yes
2. No

Adatok hibaelharitasa

A forgogombbal valassza ki és érje el a ,Debug Data” funkciot.
Ezt a funkciét kizarélag a hivatalos szerviz hasznalhatja.
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Settings ) Other Settings (5]
1.Date & Time 8.Satety Level

2. Working Date & Mode 9.Map Function

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting

6.Mowing Mode

A

5. KARBANTARTAS, TAROLAS ES HIBAELHARITAS

Tisztitas és karbantartas
Fontos, hogy a robotflnyirot tisztan tartsa.
A robot kdnnyebben maszik fel alejtékdn, ha a kerekek tisztak, a pengék is jobban vagnak, ha tisztak és élesek.
Soha ne hasznaljon nagynyomasu mosoét a tisztitashoz.
Testtisztitas
Hasznaljon puha kefét és/vagy nedves rongyot haztartasi mosdszerrel.
Az alsé rész tisztitasa
Gy6z86djon meg arrél, hogy a fékapcsold Kl allasban van, és viseljen véd6keszty(it. Forditsa oldalara a robotot,
hogy lathatéva valjon az alsé része, tisztitsa meg a pengetarcsat és a keretet puha kefével vagy nedves ruhaval.
Forgassa el a tarcsat, hogy megbizonyosodjon arrél, hogy szabadon mozog.
Pengék élezése/cseréje;
Ha a pengék egyik oldalukon kopottak, akkor megfordithatok.
Ha a pengék sérliltek vagy kiegyensulyozatlansag jeleit mutatjak, ki kell cserélni 6ket.
1. Forditsa meg a késziiléket.
2. Tavolitsa el a pengecsavarokat a késziilék aljardl, majd forditsa meg a pengéket.
3. Régzitse a pengéket a csavarokkal.
A pengék cseréje
3. Tavolitsa el a régi pengéket, és cserélje ki ket a fenti Iépéseket kdvetve.
Téli tarolas
Télen a robotflinyirét, a toltéallomast és a tapegységet szaraz helyen tarolja. Tarolashoz fészert, garazst vagy
lehetSleg beltéri tarolast ajanlunk.
A késziiléket a téli tarolasra a kdvetkez6képpen készitse eld:
1. todltse fel az akkumulatort akar 80%-ra.
2. Kapcsolja a fékapcsolot KI” allasba.
3. Tisztitsa meg a robotflnyirot.
4. Huzza ki a tapegységet a konnektorbadl.
5.  Huzza ki a tapegységet a dokkoloallomasbdl.
Ha lehetséges, csomagolja be a terméket az eredeti csomagolasaba.

ujrafeldolgozas
Ne dobjon elektromos, ipari elektronikus berendezéseket és alkatrészeket a haztartasi
hulladékba! Tajékoztatds az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairél.
Figyelembe véve az OUG 195/2005 kornyezetvédelemmel kapcsolatos és az OUG 5/2015
rendelkezéseit. A fogyasztéknak az elektromos hulladékok leadasakor az alabbiakban
meghatarozott alabbi jelzéseket kell figyelembe vennilik:

N fogyasztok kotelesek nem megsziintetni felszerelés elektromos és elektronikus hulladék
berendezéseket (WEEE) valogatatlan kommunalis hulladékként , és gylijtsék elvalasztott ezeket az elektromos
és elektronikus hulladékokat.

A hulladékok begytjtése ugynevezett ( WEEE ) legyen A hulladékgytjtést a Kozgydjtési Szolgalat végzi
MINDEN megyében , valamint az elektromos és elektronikus hulladék gyijtésére jogosult izemelteték altal
szervezett gy(jt6kdzpontokonkeresztill . Az informacidkat a Kdrnyezetvédelmi adminisztracié szolgaltatta. Alap
www.afm.ro vagy JOURNAL Szakszervezetek Eurépai .

- A fogyasztok ingyenesen leadhatjak az elektromos és elektronikus hulladékokat a megadott gyUjtépontokon.
korabban .
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Az alabbi tablazat az LCD kijelz6n megjelend hibainformacidkat tartalmazza, és a felhasznalo tajékoztatasara
szolgal a hibak tartalmarol, a hibaelharitasrol és a elharitasrél. Amikor egy hiba kivaltédik, és tovabbra is
fennall, a rendszer rogziti és elmenti a gépben.

A robot hibaelharitasa

Probléma

Lehetséges okok

Korrekciés megoldasok

Lift

Az emelésérzékel6 bekapcsolt.

A hiba altalaban automatikusan
megoldodik. Ha a probléma tovabbra is
fennall, ellen6rizze a robot hazat.

Osszeomlas

Az ltkdzésérzékel6 bekapcsolt.

A hiba altalaban automatikusan
megoldodik. Ha a probléma tovabbra is
fennall, ellen6rizze a robot hazat.

Dontés

A délésérzékel6 bekapcsolt.

A hiba altalaban automatikusan
megoldddik. Ha tovabbra is fennall,
helyezze a robotot vizszintes felliletre,
és ellendrizze Ujra.

Forgalom

A borulésérzékeld bekapcsolt.

Ez a hiba akkor jelenik meg, ha a robot
felborul.

Kivdl

A robot a virtuadlis hatarokon kivdl van.

Amikor a robot érzékeli, hogy tullépte a
virtudlis hatarértéket, ez a hibatzenet
jelenik meg.

Raina

Az esbéérzékel6 bekapcsolt.

Amikor az érzékeld es6t érzékel, ez az
informacié megjelenik a képernyén.

CNtcPro

A szegélynyird motorja tulmelegedett.

Amikor a motor folyamatosan nagy
terhelés alatt mikodik, a hdmérséklete
megemelkedhet, és ez a hibalizenet
jelenik meg a kijelz6n. Egy pihendidé
utan a robotnak automatikusan helyre
kell allnia.

Godor

A robot blokkolva van.

Ha a robot elakad egy adott terileten,
és nem tud kiszabadulni, ez a
hibalizenet jelenik meg. Ellenérizze a
teruletet, és helyezze a robotot egy
szabad helyre.

BatLow

A robot akkumulatora lemertilt.

Ha az akkumulator t6ltottségi szintje
alacsony, ez az Uizenet jelenik meg.
Hagyja a robotot a dokkoléallomason
télteni.

CStErmr

A trimmer motor nem inicializalhaté.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot. Ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

TiIt1Er / Tilt2Er

A gyorsulasérzékelé nem inicializalhaté.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot. Ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

Utvonalhiba

A robot nem tudta megtervezni a flinyiras
utvonalat.

Kapcsolja ki, majd be ujra a robotot. Ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

Nincs térkép

A robotnak nincsenek mentett térképei.

Kérjuk, hozzon létre és alkalmazzon
egy térképet; a hiba automatikusan
eltlinik.

Nincs pozicié

A robot nem tud helymeghatarozasi
adatokat lekémi.

Vigye a robotot nyilt tertiletre, és varjon
néhany percet. Ha az lzenet tovabbra
is megjelenik, vegye fel a kapcsolatot
egy hivatalos Ruris szervizkdzponttal.

Utvonalhiba

A robot nem tudta létrehozni a nyirasi
utvonalat.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot. Ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.
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SigLost

A robot elvesztette a navigaciés adatait.

Vigye a robotot nyilt terlletre, és
ellendrizze, hogy képes-e Ujra
poziciondlni a robotot. Ha a probléma
tovabbra is fennall, vegye fel a
kapcsolatot egy hivatalos Ruris
szervizkdzponttal.

485 ERR

Belsé robotkommunikaciés probléma.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot. Ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizk6zponthoz.

DSV hiba

Bels6é robotkommunikaciés probléma.

Ugyanigy jarjon el: kapcsolja ki és
inditsa Ujra; ha a probléma tovébbra is
fennall, forduljon egy hivatalos Ruris

szervizkézponthoz.

DBG ERR

Belsd robotkommunikaciés probléma.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot; ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

RTK hiba

Belsé robotkommunikaciés probléma.

Kapcsolja ki, majd be ujra a robotot; ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

RF ERR

Belsé robotkommunikaciés probléma.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot; ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdézponthoz.

BIT6 HIBA

Belsd robotkommunikaciés probléma.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot; ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

IMU hiba

Belsé robotkommunikaciés probléma.

Kapcsolja ki, majd be Ujra a robotot; ha
a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizk6zponthoz.

GYAKRAN ELOFORDULO PROBLEMAK ES HIBAELHARITAS
Ha a robotfiinyir6 nem miikédik, kérjiik, kovesse a fenti utasitasokat.

Probléma

OK

Korrekciés megoldasok

A robotledll, majd 5-10 masodperc
mulva automatikusan Ujraindul.

Onkalibralas alatt all.

Az inercialis navigacios rendszer

A robot automatikusan helyreall.

A robot leall, majd 10-20 perc
elteltével automatikusan Ujraindul.

Ujracsatlakozasra var.

A robot elvesztette a kapcsolatot a
miholdas rendszerrel, és az

A robot automatikusan helyreall.

A robot egy id6 utan leall, és
készenléti lzemmodba kapcsol.

bellil.

A robotelvesztette a jelet, és nem
tud Ujra csatlakozni a beallitott id6n

Helyezze a robotot a
dokkoldallomasba, és kapcsolja be.
Ellenérizze, hogy visszatér-e a
miholdjel. Ha a probléma tovabbra
is fennall, forduljon egy hivatalos
Ruris szervizk6zponthoz.

A hatso kerekek forognak, de a
robot nem halad el6re és nem
fordul meg; ezutan megall és

elalszik. A képernyén a ,G6dor”

felirat jelenik meg.

A robot blokkolva van.

Ellendrizze, hogy a fii nem
magasabb-e 8 cm-nél; ha igen,
akkor alacsonyabb magassagban
kell nyirni. Ellenérizze, hogy a fi
nem csuszik-e; a finyiras el6tt
varjon, amig a gyep megszarad.

A robot egy bekarikazott akadaly
mogdtti kis terileten ragadt, és az
"ltkdzés" felirat jelenik meg a

képernydn.

Az Utkdzésérzékeld rovid

id6kozonként gyakran bekapcsol,
és 20 aktivalas utan a robot
készenléti lzemmodba kapcsol.

Jeldld meg a terlletet
"akadalyteruletként" a térképen, és
gy6z6dj meg arrol, hogy a virtualis

vonal elég messze van az
akadalytol.
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A robot nem rendelkezik a
megfeleld toltécsatlakozoval a
dokkoldallomasban, és nem
toltodik.

RTK hiba — a térkép létrejott, de a
helymeghatarozasi adatok
eltolédtak.

Helyezd a robotot a
dokkoldallomasba, régzitsd az
APNT jelet, és készitsd el Ujra a

térképet.

A robot gyakran visszatér a
téltéallomasra, és a képernyd a
szegélynyir6 motorjanak magas

hémérsékletét jelzi.

A trimmer motorja hévédelemre
kapcsol; a robot visszatér az
allomasra lehlni, majd folytatja a
munkat.

Ellenérizze, hogy a fii nem
vastagabb-e 8 cm-nél, illetve nem
tul vastag-e.

A robot nem t6ltédik a
dokkoldallomason, és az
Lakkumulator hd6mérséklete tul
magas” Uzenet jelenik meg.

Az akkumulator h6mérséklete
magas a kdrnyezeti hémérséklet
miatt.

Amikor a h6mérséklet csdkken, a
téltés automatikusan folytatodik.

A felhasznal6 nem tudja Bluetooth-
on keresztiil csatlakoztatni az
alkalmazast a robothoz.

Bluetooth-kapcsolati probléma.

Kapcsolja ki és be a robotot.
Zarja be a REVOLA alkalmazast.
Kapcsold ki/be a telefonod
Bluetooth funkcidjat.

Nyisd meg Ujra az alkalmazast, és
probalj meg bejelentkezni.

Ha a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

A felhasznalé nem tudja Wi-Fi-n
keresztil csatlakoztatni a REVOLA
alkalmazast a robothoz.

Wi-Fi csatlakozasi probléma.

Kapcsolja ki és be a robotot.
Gy6z6djon meg arrdl, hogy a
dokkoloallomas a router
lefedettségi teriiletén belll van.
Ellendrizd az ujracsatlakozast.
Ha a probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkdzponthoz.

A robot nem indul el, és a
képernydn a ,nincs térkép” felirat
jelenik meg.

A térkép nem lett megfelel6en
létrehozva vagy mentve.

Hozz létre egy térképet és aktivald.

A lenyiratlan teriiletek a gyepen
maradnak.

A szegélynyiré motorja
talterhelésvédelemmel ellatott
allapotba kertilt, és 15 masodpercre
leall.

Az ultrahangos érzékel® bizonyos
terlleteket ki tud hagyni, igy
bizonyos részeket levagatlanul
hagyhat.

A robot megjegyzi a lenyiratlan
teruleteket, és miutan az egyik
iranyban teljesen lefedte a fivet,
visszatér a nyirashoz.

A szegélynyiré motorja forog, de a
vagasi teljesitmény alacsony.

A pengék mar nem elég élesek.

A hasznélt pengéket tartalék
pengékkel helyettesiti.

Az APNT jel j6, de a robot hatrafelé
fut, vagy hirtelen iranyt valt a
gyepen.

A tul magas fli vagy az egyenetlen
fellletek aktivaljak az ultrahangos
érzékel6t.

Ugyeljen arra, hogy a fii ne legyen
magasabb 8 cm-nél.
A térkép konfiguralasakor kertilje az
egyenetlen terlleteket.

A referenciadllomas LED-jeinek
allapota.

A villog6 LED-ek a
referenciaallomas és egyidejlileg a
robotflnyiré rendellenes allapotat

jelzik. A referenciaallomas 6t
jelzé6fényrel rendelkezik.

LED: Ha a LED folyamatosan villog
, az azt jelenti, hogy a
robotflnyirénak kommunikacios
problémai vannak a
referenciadllomassal . Ellen6rizze,
hogy a LED visszatér-e bekapcsolt
allapotba (stabil, folyamatosan
vilagit-e). Ha a probléma tovabbra
is fennall, forduljon egy hivatalos
Ruris szervizhez .

DSG LED: Ha a LED folyamatosan
villog, az azt jelenti, hogy a
referenciadllomas nem tud stabil
jelet fogni. Vigye az allomast nyilt
terlletre, és ellendrizze Ujra. Ha a
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probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkbzponthoz.

RMG LED: Ha a LED folyamatosan
villog, az azt jelenti, hogy a
robotflinyird nem tud stabil jelet
kapni. Vigye a robotflnyirét nyilt
terlletre, és ellenGrizze Ujra. Ha a
probléma tovabbra is fennall,
forduljon egy hivatalos Ruris
szervizkbzponthoz.

WiFi LED: Ha a LED folyamatosan
villog, az azt jelenti, hogy a robot
nem tud stabil WiFi kapcsolatot
|étesiteni. Vigye kdzelebb a robotot
az otthoni routerhez, és ellenérizze
Ujra. Ha a probléma tovabbra is
fennall, forduljon egy hivatalos
Ruris szervizkézponthoz.

8. MEGFELELOSEGI NYILATKOZATOK
EK MEGFELELOSEGI NYILATKOZAT

Gyarté: SC RURIS IMPEX SRL c €
Bvd. Decebal, nem. 111, Igazgatasi épllet, Craiova, Dolj, Romania

Cél. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro
Meghatalmazott kepV|seIo mernok Stroe Manus Catalm - Ugyvezeto |gazgato

Gép Ielrasa A vezeték nelkuI| kerité robot flinyird funvlrasra keszult

Termék sorozatszama: AATC00100001RURSTN1500 (ahol az AA a gyartasiév utolso két szamjegyét, az 5. és 7.
karakter a gyartasi szamot, a 7-12. karakterek pedig a termékszamot jeldlik)
Termék: Robotfiinyiré

Modell : RURIS Tipus: Sentinel 1500
Motor tipusa : Szénkefe nélkili villanymotor Vagasi szélesség: 180 mm
Kapcsolat tipusa: Bluetooth, Wifi, App, 4G GPS Maximalis teriilet : 1500 m?

Mi, az SC RURIS IMPEX SRL Craiova, gyarté, a gépek forgalomba hozatalanak feltételeirél sz6l6 1029/2008. sz. GD.
rendelettel, a biztonsagi kbvetelményekrél sz6l6 2006/42/EK iranyelvvel , valamint az EN 1SO 12100:2010 szabvany
- Gépek - szerint. Biztonsag , a 2014/35/EU iranyelv , a HG 409/2016 - kisfesziiltségli berendezésekrél, a 2014/30/EU
iranyelv az elektromagneses 6sszeférhetéségrél (HG 487/2016 az elektromagneses Gsszeférhetéségrél, frissitve
2019-ben), a 2014/53/EU iranyelv ( amelyet Romanidban a radibberendezések forgalmazéasarol szol6 , 2016. oktober
5-i 740. sz. hatdrozat hajtottvégre), a 2011/65/EU iranyelv (2011. jinius 8.) az egyes veszélyes anyagok elektromos
és elektronikus berendezésekben valb alkalmazasanak korlatozasarol, amelyet a 2015/863/EU iranyelv 2. melléklete
modositott, kijelentjiik, hogy a termék meghatarozott szabvanyoknak valé megfelel6ségének igazolasara minden
lényeges radioteszt-sorozatot elvégeztiink, és kijelentjiik, hogy megfelel a fébb biztonsagi kévetelményeknek, nem
veszélyezteti az életet, az egészséget, a munkavédelmet, és nincs negativ hatasa a kérnyezetre.
Alulirott Stroe Catalin, a gyarté képviseldje, sajat felelésségére kijelenti, hogy a termék megfelel a kdvetkezd eurdpai
szabvanyoknak és iranyelveknek:

2006/42/EK iranyelv — biztonsagi és védelmi kovetelmények, 2014/35/EU iranyelv a kisfeszlltségl

berendezésekrol:
EN 13857:2008- Gépek biztonsaga. Biztonsagi tavolsagok a felsé és alsé végtagok veszélyes zénaba vald
behatolasanak megakadalyozasara.
EN 60335-2-29:2004 - Haztartasi és hasonld jellegi villamos készlilékek. Biztonsag. 2-29. rész: Akkumulatortoitokre
vonatkoz6 egyedi kdvetelmények
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Haztartasi és hasonl6 jellegii vilamos készllékek. Biztonsag.
1. rész: Altalanos kévetelmények
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Haztartasi és hasonld jellegl villamos késziilékek biztonsaga. 2-107. rész
Akkumulatoros elektromos robotflinyirokra vonatkozé egyedi kdvetelmények
EN 61558-1:2019 - Transzformatorok, reaktorok, tapegységek és ezek kombinacidinak biztonsaga. 1. rész: Altalanos
kévetelmények és vizsgalatok
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IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013 - 1. modositas - Transzformatorok, reaktorok, tapegységek és hasonld termékek
biztonsaga legfeliebb 1100 V tapfesziltséghez - 2-16. rész: Kapcsololzem( tapegységek és kapcsoldlizemi
tapegységek transzformatorainak egyedi kdvetelményei és vizsgalatai

EN 62841-1:2015 - Villamos motorral mikddtetett kéziszerszamok, hordozhatd szerszamok, valamint gyep- és kerti
gépek - Biztonsag - 1. rész: Altalanos kdvetelmények

EN 62233:2008+AC:2008- Haztartasi és hasonlé célu villamos készilékek elektroméagneses mez6inek mérési
modszerei az emberi expozicid tekintetében ;

EN IEC 60730-1:2025- Automatikus villamos vezérl6k. 1. rész: Altalanos kdvetelmények

EN 61508-3:2011- Biztonsaggal kapcsolatos villamos/elektronikus/programozhaté elektronikus rendszerek funkcionalis
biztonsaga. 3. rész: Szoftverkdvetelmények

EN 61508-7:2011- Biztonsaggal kapcsolatos villamos/elektronikus/programozhatd elektronikus rendszerek funkcionalis
biztonsaga. 7. rész: Technikak és mérések attekintése

EN 62479:2010 - Kis teljesitményl elektromos és elektronikus berendezések megfeleléségének értékelése az
elektromagneses tereknek (10MHz-300GHz) valé emberi expozicié alapvetd korlatozasaival szemben

IEC 62133-2:2017- Alkali és egyéb nem savas akkumulatorok - Hordozhato, lezart akkumulatorok és az ezekbdl
készllt, hordozhat6 alkalmazasokban valé haszndlatra szant elemek biztonsagi kovetelményei. 2. rész: Litium
rendszerek

EN 60127-1:2006 - Miniatlr biztositékok. 1. rész: Miniat(r biztositékok definicidi és altalanos kdvetelmények a miniatir
csereelemekre vonatkozdan

EN 60384-14:2013/A1:2016 - Elektronikus berendezésekben hasznalt fix kondenzatorok - 14. rész: Szekcionalt
specifikacio - Fix elnyomott kondenzatorok tapegységhez valé csatlakoztatashoz

EN IEC 61051-1:2019- Elektronikus berendezésekben hasznalt varisztorok. 1. rész: Altalanos el6irasok
2014/30/EU iranyelv az elektromagneses sszeférhetéségrdl, 2014/53/EU iranyelv (Romanidban a 2016. oktéber 54
740. sz. hatarozat hajtotta végre):

EN 50665:2017 — Termékszabvany elektronikus és elektromos berendezések elektromagneses tereknek (0 Hz - 300
GHz) valé emberi expoziciés korlatozasokkal kapcsolatos értékeléséhez

EN 50663:2017 — Termékszabvany a kis teljesitményl elektromos és elektronikus berendezések elektromagneses
tereknek (10 MHz - 300 GHz) valé emberi expozicidra vonatkozo alapvet6 korlatozasoknak valé megfeleléségének
értékelésére

EN 62311:2008 - Elektromos és elektronikus berendezések értékelése az emberi elektromagneses tereknek (0 Hz -
300 GHz) valo kitettség korlatozasai tekintetében

EN IEC 62311:2020 - Elektromos és elektronikus berendezések értékelése az emberi elektromagneses mezéknek (0
Hz - 300 GHz) valo kitettség korlatozasa tekintetében

EN IEC 55014-1:2021- Elektromagneses 0sszeférhetéség. Haztartasi készllékekre, elektromos szerszamokra és
hasonlé készilékekre vonatkozo kdvetelmények. 1. rész: Kibocsatas

EN IEC 55014-2:2021 - Elektromagneses 6sszeférhetéség. Haztartasi késziilékek, elektromos szerszamok és hasonld
készllékek kdvetelményei. 2. rész: Zavartlirés. Termékcsalad szabvany

EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Elektromagneses 0sszeférhetéség (EMC) - 3-2. rész: Hatarértékek - A harmonikus
aramkibocsatas hatarértékei (berendezés bemeneti arama < 16 A fazisonként)

EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Elektromagneses 0Osszeférhetéség (EMC) - 3-3. rész: Hatarértékek -
FeszUltségingadozasok, feszultségingadozasok és villogas korlatozasa nyilvanos kisfeszliltségl ellatérendszerekben,
fazisonként < 16 A névleges aramerésségll és csatlakozasi korlatozasok nélkili berendezések esetében

EN 301 489-1 V2.2.3 - Radidberendezések és -szolgaltatasok elektromagneses dsszeférhetdségi (EMC) szabvanya.
1. rész: Altaldnos miiszaki kdvetelmények. Harmonizalt szabvany az elektromagneses dsszeférhetdségre
vonatkozodan.

EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Radidberendezések és -szolgaltatasok elektromagneses dsszeférhetéségi (EMC)
szabvanya. 3. rész: A 9 kHz és 246 GHz kozébtti frekvenciatartomanyban miikédé révid hatétavolsagu eszk6zok (SRD)
sajatos feltételei. Harmonizalt szabvany az elektromagneses 6sszef érhetéségre vonatkozdan.

EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Radidéberendezések és -szolgaltatasok elektromégneses 6sszeférhetéségi (EMC)
szabvanya. 17. rész: Szélessavu adatatviteli berendezésekre vonatkozo sajatos feltételek. Harmonizalt szabvany az
elektromagneses Osszeférhetéségre vonatkozéan

EN 301 489-19 V2.2.1:2022 - Radidberendezések és -szolgaltatasok elektromagneses 6sszeférhetéségi (EMC)
szabvanya. 19. rész: Az 1,5 GHz-es savban miik6dd, csak vételre szolgald, adatkommunikaciét biztositd mobil foldi
allomasok (ROMES) és az RNSS savban miik&d6, helymeghatarozasi, navigacios és idézitési adatokat szolgaltatd
GNSS-vevok sajatos feltételei. Harmonizalt szabvany az elektromagneses 6sszeférhetéségre vonatkozéan.
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EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Radidberendezések és -szolgaltatasok elektromagneses 6sszeférhetéségi (EMC)
szabvanya; 52. rész: Mobiltelefon-kommunikacios berendezések radidberendezéseinek és kiegészité berendezéseinek
sajatos feltételei (EU); Harmonizalt szabvany az elektromagneses 6 sszeférhetéségre vonatkozdan
EN 300 328 V2.2.2:2020 - Szélessavu atviteli rendszerek. A 2,4 GHz-es savban miikddé adatatviteli berendezések.
Harmonizalt szabvany a radiéspektrumhoz valé hozzaféréshez.
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - A 25 MHz és 1000 MHz k&z6tti frekvenciasavban miikodd rovid hatétavolsagl eszkdzok
(SRD). 2. rész: Harmonizalt szabvany nem specifikus radidberendezések radidspektrum-hozzaférésére
EN303 413V1.2.1:2021 - Miholdas rendszerek és foldiallomasok (SES). Globalis navigaciés miholdrendszer (GNSS)
vevli. Az 1164 MHz-t61 1300 MHz-ig és az 1559 MHz-t6l 1610 MHz-ig terjedé frekvenciasavokban mikodd
radidoberendezések. Harmonizalt szabvany a radiéspektrumhoz valé ho zzaférésre.
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- IMT mobilhalézatok. Harmonizalt szabvany a radiéspektrum-hozzaféréshez. 1. rész:
Bevezetés és k6z0s kdvetelmények. 15. verzio
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - IMT mobilhalézatok. Harmonizalt szabvany a radiéspektrum-hozzaféréshez. 13. rész
Felhasznaldi berendezések (UE) a fejlett univerzalis foldi radi6hozzaféréshez (E-UTRA)
2006/42/EK iranyelv — a gépekrél — a gépek forgalomba hozatala
Irany 2014/30/EU iranyelv — az elektromagneses Osszeférhet6ségrél (GD 487/2016 az elektromagneses
Osszeférhetéségrél, frissitve 2019-ben);
2014/35/EU iranyelv, GD 409/2016 - a kisfeszliltségl berendezésekrdl
2014/53/EU iranyelv — a radidberendezések forgalmazasara vonatkozé tagallami jogszabalyok harmonizacidjardl (
740. sz. hatarozat, 2016. oktober 5. a radidberendezések forgalmazasarol)
A 2015/863/EU iranyelv 2. mellékletével moédositott, 2011. junius 8-i 2011/65/EU iranyelv — az egyes veszélyes
anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben vald alkalmazasanak korlatozasarél
A terméknek a radioberendezésekrél sz616 2014/53/EU iranyelv alapveté kovetelményeivel valé megfeleléségét a
kodvetkezd bejelentett szervezet ellenérizte: 0123. szam :
A TUV SUD termékszolgéltatasa a TPS-RED500909 i01 szamu tanUsitvany alapjan térténik, kiallitva 2025.04.22-én.
Egyéb hasznalt szabvanyok vagy eléirasok:
¢ SR ENISO 9001 - Mindségiranyitasi rendszer
¢ SR ENISO 14001 - Kérnyezetk6zpontu iranyitasi rendszer
e SRISO 45001:2018 - Munkahelyi egészségvédelmi és biztonsagi iranyitasi rendszer.
Marka és gyartd neve: SH&T Co. Ltd
Megjegyzés: a miiszaki dokumentacié a gyarté tulajdonat képezi.
Megjegyzés: Ez a nyilatkozat 6sszhangban van az eredetivel.
Ervényességi id6: a jovahagyas datumatdl szamitott 10 év.
Kiallitas helye és datuma: Craiova, 2025.12.02.
A CE-jeldlés alkalmazasanak éve: 2025
Regisztraciéos szam: 1503/2025.12.02.

Meghatalmazott személy és alairas:  Stroe Marius Catalin mémok

.f"" Az SC RURIS IMPEX SRL vezérigazgatdja
!
.l'.

EK MEGFELELOSEGI NYILATKOZAT

Gyart6: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd. Decebal, nem. 111, Igazgatasi épiilet, Craiova, Dolj, Romania

Cél. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Meghatalmazott képviselé: mémok Stroe Marius Catalin — Ugyvezets igazgatéd
A miszaki dokumentéacigé o ly: i Juale arta
Gépleiras: A robotflnyiré flnyirdsra szolgal.

Termék sorozatszama: AATC00100001RURSTN1500 (ahol az AA a gyartasiév utolso két szamjegyét,az 5. és 7.
karakter a gyartasi szamot, a 7-12. karakterek pedig a termékszamot jeldlik)

Termék: Robotfiinyiré

Modell : RURIS Tipus: Sentinel 1500
Motor tipusa : Szénkefe nélkili villanymotor Vagasi szélesség: 180 mm
Kapcsolat tipusa: Bluetooth, Wifi, App, 4G GPS Maximalis teriilet : 1500 m?
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Mért hangnyomasszint : 55 dB Maximalis hangteljesitményszint: 63 dB
A hangteljesitményszintet a TUV Rheinland tanusitotta a CN25A58Q 001 szamu, 2024.08.08-i jelentéssel, az EN ISO
3744:2010 szabvany rendelkezéseivel 6sszhangban.
Mi, az SC RURIS IMPEX SRL Craiova, gyarto, a gépek forgalomba hozatalanak feltételeirl sz616 1029/2008. sz. GD.
rendelettel, a biztonsagi kévetelményekrél sz6l6 2006/42/EK iranyelvvel , valamint az EN ISO 12100:2010 szabvany
- Gépek - szerint. Biztonsag , a 2014/35/EU iranyelv , a HG 409/2016 - kisfesziiltségli berendezésekrél, a 2014/30/EU
irdnyelv az elektromagneses dsszeférhetbségrél (HG 487/2016 az elektromagneses bsszeférhet6ségrél, frissitve
2019-ben), a 2014/53/EU iranyelv ( amelyet Romaniaban a radiéberendezések forgalmazasarél sz6l6 , 2016. oktober
5-i 740. sz. hatarozat hajtottvégre), a 2011/65/EU iranyelv (2011. junius 8.) az egyes veszélyes anyagok elektromos
és elektronikus berendezésekben valé alkalmazasanak korlatozasardl, amelyet a 2015/863/EU iranyelv 2. melléklete
modositott, kijelentjiik, hogy a termék meghatarozott szabvanyoknak valé megfelel6ségéne k igazolasara minden
lényeges radibteszt-sorozatot elvégeztiink, és kijelentjiik, hogy megfelel a fé6bb biztonsagi kbvetelményeknek, nem
veszélyezteti az életet, az egészséget, a munkavédelmet, és nincs negativ hatésa a kérnyezetre.
Alulirott Stroe Catalin, a gyarté képviselGje, sajat felel6sségére kijelenti, hogy a termék megfelel a kdvetkez6 eurdpai
szabvanyoknak és iranyelveknek:
EN 3744:2010: Akusztika - Zajforrasok hangteljesitményszintiének és hangenergiaszintjének meghatarozasa
hangnyomas mérésével - Mérndki modszerek a visszaverddési sik feletti szabad térhez kb zeli korilmények k6zott
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Haztartasi és hasonld jellegl villamos készlilékek biztonsaga. 2-107. rész
Akkumulatoros robotflinyirékra vonatkozé egyedi kdvetelmények
Egyéb hasznalt szabvanyok vagy eldirasok:
. SR EN ISO 9001 - Min&ségiranyitasi rendszer
. SR EN ISO 14001 - Kérnyezetkdzpontu iranyitasi rendszer
. 1SO 45001:2018 - Munkahelyi egészségvédelmi és biztonsagi iranyitasi rendszer.
Megjegyzés: a miiszaki dokumentacié a gyarté tulajdonat képezi.
Megjegyzés: Ez a nyilatkozat 6sszhangban van az eredetivel.
Ervényességi idé: a jdvahagyas datumatdl szamitott 10 év.
Kiallitas helye és datuma: Craiova, 2025.12.02.
A CE-jel6lés alkalmazasanak éve: 2025
Regisztraciés szam: 1504/2025.12.02.
Meghatalmazott személy és alairasa: Stroe Marius Catalin mérnok
r] Az SC RURIS IMPEX SRL vezérigazgatdja
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FR RURIS

1. INTRODUCTION
Cher client!

Nous vous remercions d'avoir choisi un produit RURIS et de la confiance que vous nous témoignez ! Présente
sur le marché depuis 1993, RURIS est devenue une marque solide, qui a bati sa réputation sur le respect de
ses engagements et sur des investissements constants visant a offrir a ses clients des solutions fiables,
performantes et de qualité.

Nous sommes convaincus que vous apprécierez notre produit et profiterez longtemps de ses performances.
RURIS proposeases clients non seulement des machines, mais des solutions complétes. Un élément essentiel
de notre relation client est le conseil, avant et aprés la vente. Les clients RURIS bénéficient ainsi d'un vaste
réseau de magasins partenaires et de points de service.

Pour profiter pleinement du produit que vous avez acheté, veuillez lire attentivement le manuel d'utilisation. En
suivant les instructions, vous vous assurez une longue durée de vie.

La société RURIS travaille en permanence au développement de ses produits et se réserve donc le droit de
modifier, entre autres, leur forme, leur apparence et leurs performances, sans obligation de communication
préalable.

Merci encore d'avoir choisi les produits RURIS !
Informations et assistance client :

Téléphone : 0351.820.105
Courriel : info@ruris.ro

2. CONSIGNES DE SECURITE
2.1. AVERTISSEMENTS SUR LA MACHINE

Maintenez une distance de
sécurité avec le robot
pendant son
fonctionnement.

Attention ! Danger !

Tenez vos mains et vos
pieds éloignés des lames
rotatives. Ne placez jamais

VOS mains ou vos pieds

prés ou sous le robot.

Avant toute inspection
et/ou maintenance,
assurez-vous que Lisez le manuel.
I'interrupteur principal est
en position « ARRET ».

Eteignez le robot avant de
le soulever lors
d'opérations de

maintenance.

Ne grimpez pas sur le
robot.

Attention | Ne versez pas
d'eau sur le robot .

Attention ! Ne lavez pas le
dessous du robot avec un
jet d'eau.
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2.2. AVERTISSEMENTS
Veuillez lire le mode d'emploi avant utilisation. Conservez-le pour toute consultation ultérieure.
éducation
a. Lisez attentivement les instructions. Familiarisez-vous avec les commandes du robot.
b. Ne laissez pas des personnes qui ne connaissent pas ces instructions ou des enfants utiliser le robot.
c. L’'exploitant ou I'utilisateur est responsable des accidents ou dangers causés a d’autres personnes ou a
leurs biens.
Entrainement
a. Vérifiez périodiqguement la zone ou I'appareil est utilisé et retirez toutes les pierres, brindilles, fils et autres
corps étrangers.
b. Vérifiez régulierement I'état des lames, des vis de fixation et du mécanisme de coupe. Remplacez les lames
et les vis usées ou endommagées par paires afin de maintenir I'équilibre.
Utiliser
a. Ne placez pas vos mains ou vos pieds prés ou sous les parties rotatives du robot.
b. Ne soulevez pas et ne transportez pas le robot lorsque le moteur est en marche.
c. Eteignez le robot a I'aide du bouton d'alimentation :
- Avant de retirer un blocage ;
- Avant de vérifier, de nettoyer ou d'intervenir sur le robot.
Ne laissez pas le robot fonctionner sans surveillance si vous savez que des animaux domestiques, des
enfants ou d'autres personnes se trouvent a proximité.
De plus, lors de ['utilisation du robot :
a) Evitez d'utiliser le robot sur de I'nerbe mouillée.
b) N'utilisez pas le robot pieds nus ou en sandales ouvertes. Portez toujours des chaussures de sécurité et un
pantalon long.
c) Soyez extrémement prudent lorsque vous tournez la machine vers vous.
d) Toujours démarrer le robot conformément aux instructions, en gardant vos pieds a distance de la ou des
lames.
Entretien et stockage
a. Veillez a ce que tous les écrous, boulons et vis soient bien serrés afin de garantir le bon fonctionnement et
la sécurité de la machine.
b. Par mesure de sécurité, remplacez les piéces usées ou endommagées.
c. Veillez a utiliser des pieces d'origine lors du remplacement de piéces endommagées.
d. Assurez-vous que la batterie est chargée a I'aide du chargeur approprié recommandé par le fabricant. Une
utilisation incorrecte du chargeur peut entrainer un choc électrique, une surchauffe ou une fuite de liquide
corrosif provenant de la batterie.
e. En cas de fuite d'électrolytes, rincer a I'eau/agent neutralisant, consulter un médecin en cas de contact avec
les yeux, etc.
f. Le robot sera entretenu conformément aux instructions du fabricant.
g. Ne pas ouvrir ni endommager la batterie.
h. Assurez-vous que la batterie est chargée a I'aide du chargeur approprié recommandé par le fabricant. Une
utilisation incorrecte peut entrainer un choc électrique, une surchauffe ou une fuite de liquide corrosif
provenant de la batterie.
Instructions d'entretien et instructions particuliéres
1. Mettez toujours le robot hors tension avant de dégager les obstructions, de vérifier et de nettoyer la
machine, ou avant de remplacer la lame de coupe. N'essayez jamais de réparer ou de régler le robot lorsqu'il
est en marche.
2. En cas de vibrations anormales, arrétez le robot et vérifiez I'état des pales. Remplacez les pales usées ou
endommagées pour rétablir I'équilibre. Si les vibrations persistent, contactez un centre de service agréé
RURIS.
3. Utilisez des gants de protection lors de l'inspection ou de I'entretien de la lame.
4. N'effectuez pas d’entretien pieds nus ou en portant des sandales ouvertes. Portez toujours des chaussures
de travail appropriées et un pantalon long ;
5. Remplacez les pieces usées ou endommagées pour votre sécurité.
6. Utilisez uniquement des équipements et accessoires d'origine. Toute modification de la conception originale
du robot est interdite. Toute modification est effectuée a vos risques et périls et annule la garantie.
7. Veillez a ce que tous les écrous et boulons soient bien serrés afin de garantir le bon fonctionnement du
robot.
consignes de sécurité du chargeur
1. La prise doit étre installée a proximité de I'équipement et doit étre facilement accessible.
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2. Le cable externe de cet appareil ne peut pas étre remplacé ; si le cable est endommagé, I'appareil doit étre
remplacé entierement.
4. N'ouvrez pas le boitier du chargeur. Pour des raisons de sécurité, seul le personnel de service qualifié est
autorisé a ouvrir tout appareil.
5. Protégez I'équipement de I'humidité.
6. Débranchez I'appareil de la source d'alimentation avant de le nettoyer. Utilisez un chiffon humide.
7. L'équipement doit étre placé sur une surface stable.
8. Si le chargeur n'est pas utilisé pendant une longue période, débranchez-le de la source d'alimentation.
9. Si I'une des conditions suivantes se produit, I'équipement doit étre vérifié par un personnel de service
qualifié :
- La prise est endommagée.
Du liquide a pénétré dans I'équipement.
- Le chargeur a été exposé a I'humidité.
- Le chargeur est tombé et/ou est endommagé.
- Le chargeur présente des signes évidents de casse.
- Le chargeur ne fonctionne pas correctement ou vous n'arrivez pas a le faire fonctionner conformément a ce
manuel.
10. Ne branchez pas un cordon d'alimentation endommagé a la source d'alimentation. Ne touchez pas un
cordon d'alimentation endommagé lorsqu'il est branché a la source d'alimentation.
Consignes de sécurité particulieres pour les appareils alimentés par piles :
1. Assurez-vous que le robot est éteint avant d'insérer la batterie rechargeable. L'insertion d'une batterie dans
un outil électrique allumé peut provoquer des accidents.
2. Débranchez le chargeur de la prise avant de le nettoyer.
3. N'exposez pas la batterie a la lumiére directe du soleil pendant une période prolongée et ne la placez pas sur
un radiateur. La chaleur endommage la batterie et présente un risque d’explosion. Si la batterie est chaude,
laissez-la refroidir avant de la recharger. N‘ouvrez,pas la batterie et évitez tout dommage mécanique.

3. DONNEES TECHNIQUES

Type de moteur moteur électrique sans balais
tension de la batterie Li-ion 20V
capacité de la batterie Li-ion 6Ah
Type de connexion Bluetooth, Wi-Fi, application, GPS 4G
Temps de charge 120 minutes
Temps de travail 90 minutes
largeur de coupe 180 mm
Hauteur de coupe 20 mm-100 mm
Angle de montée maximal 70°
Surface maximale 1500 m?
Poids net avec accessoires 22,5 kg
- écran LCD
choix - Interface vocale
- Capteur de pluie
- Capteur de levage

Bluetooth BLE

® Fréquence : 2400-2483,5 MHz
Spécifications radio ® Puissance maximale émise : 5,44 dBm Wi-Fi 2,4

GHz (IEEE 802.11 b/g/n/ax)
® Fréquence : 2400-2483,5 MHz
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® Puissance maximale émise : 18,33 dBm (carte
mere)

® Puissance maximale émise : 17,5 dBm ( mode de
traitement algorithmique Wi-Fi)

® Puissance maximale émise : 17,5 dBm
LoRa (863—-870 MHz)

® Fréquences : 863-865 MHz / 865-868 MHz

® Puissance maximale émise : 5,42 dBm
GNSS

® Systéme regu :
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Fréquence : 1559-1610 MHz

LTE 4G - Bandes

de transmission mobiles prises en charge +
puissance maximale émise :

e Bande 1 :24,37 dBm
® Bande 3 : 23,96 dBm
e Bande 7 : 23,60 dBm
® Bande 8 : 24,17 dBm
e Bande 20 : 22,88 dBm
® Bande 28 : 23,24 dBm
® Bande 38 : 23,99 dBm

® Bande 40 : 23,79 dBm
L'équipement peut étre utilisé sans limitation dans
tous les Etats membres de I'Union européenne.

Garantie 36 mois

Ce robot est adapté aux herbes hautes jusqu'a 100 mm. Au-dela, il risque de s'arréter. Tondez votre pelouse a
une hauteur inférieure @ 100 mm a l'aide d'une tondeuse.

La batterie du robot bénéficie de la fonction « a UP - Innovation RURIS ». Cette fonction la protége
lorsqu'elle atteint un seuil de décharge critique. Ruris a mis au point une innovation au niveau du
systéme de cellules internes, permettant ainsi a la batterie de se recharger méme aprés une longue
période de décharge. Les utilisateurs de RURIS profitent ainsi de sa fiabilité et de son caractére
innovant. Aprés un stockage, il est recommandé de la recharger tous les 6 mois a 1 an.

4. PRESENTATION DE LA MACHINE

RGB Grass Recognition
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Le robot tondeuse Ruris Sentinel 1500 est une machine extrémement avancée qui utilise la technologie de
positionnement et de navigation avancée (APNT), qui combine :

®  Technologie de navigation par satellite et RGB.

® CARTOGRAPHIE visuelle.

® technologie de diagnostic visuel A objets .
Cette technologie permet a la selle du robot de cartographier I'environnement et de déterminer la positionde la
selle au centimeétre prés, lui permettant ainsi de surfer sur la selle et de manceuvrer AUTOUR des obstacles

avec une grande précision.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l. cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Compartiment baterie Disc taiere

Les images sont fournies a titre informatif uniquement ; le fournisseur se réserve le droit d'apporter
des modifications structurelles et fonctionnelles a I'équipement présenté dans ce manuel.

5. INSTALLATION
Enlevez les branches d'arbres, les pierres, les jouets et autres obstacles susceptibles d’endommager

le robot et ses lames.
@\ X A
3 X _,

> 80 mm
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Assemblage et positionnement de la station de recharge
Commencez par trouver I'emplacement idéal pour votre
station de recharge. Pensez a la prise extérieure la plus
proche, car la station doit y étre connectée. Assurez-vous que
le sol ou vous installez la station est plat, sec, exempt de
champs magnétiques et dégagé de tout obstacle. Maintenez

la station @ au moins 3 m des maisons, des arbres et des

clotures. Si la station est entourée de batiments ou d'arbres, X . X
veillez a ce que I'angle ouvert devant elle soit supérieur a
110°. Assurez-vous qu'il y ait au moins 2 m d'espace plat '*LL

devant la plaque de base de la station d'accueil.

Installez la station RTK sur la tige télescopique.
Une fois que vous avez trouvé I'emplacement idéal pour la station de charge et la station de référence, suivez
la procédure ci-dessous pour terminer l'installation de la station d'accueil et de la station de référence.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si g Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Retirez les vis de fixation de la station de référence.

~
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Installez la tige télescopique avec la station de référence.

Utilisez le tournevis pour fixer la station de référence a la tige télescopique.

Reliez le haut au bas de la tige télescopique

=

RURIS
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Connectez le connecteur (avec le cable le plus long) a la station de référence, connectez le connecteur (avec
le cable le plus court) a la station d'accueil, puis utilisez un serre-cable en plastique pour fixer le cable a la
tige.

Démarrage de la station d'accueil.
1. Branchez la rallonge a la source d'alimentation.

2. Connectez le céble d'extension a la station d'accueil. et fixez la station d'accueil au sol.

Lorsque la station d'accueil est allumée, la LED bleue située en dessous s'allume en continu. Si aucune LED
ne s'allume, vérifiez I'alimentation et les connecteurs ou contactez un centre Ruris agréé.

Mettez l'interrupteur principal en marche pour alimenter la tondeuse robotisée et saisissez le code.
Code PIN par défaut : 0000.

Une fois la tondeuse robotisée allumée et chargée dans sa station d'accueil, patientez quelques instants, puis
vérifiez la connexion aux satellites sur le panneau de la station de référence ou sur I'écran du robot.

9
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Indicateur RMS : Indique la communication avec la tondeuse robotisée (par radiofréquence).

LED allumée en permanence - connexion active.

LED clignotante — connexion interrompue.

Indicateur RCS : Réservé ala communication avec la télécommande, actuellement inutilisé (la LED n'indique
aucun état).

Indicateur DSG : Etat du signal satellite de la station de référence.

Voyant LED allumé en continu — la station de référence fonctionne correctement.

Voyant LED clignotant — la station de référence présente un probleme.

Indicateur RMG : Etat du signal satellite de la tondeuse robotisée.

Voyant LED allumé en permanence — le robot recgoit un bon signal.

LED clignotante — le robot émet un signal faible.

Indicateur Wi-Fi : en temps normal, la LED clignote lentement. En mode appairage (station de référence et
robot), la LED reste allumée en permanence.

Bouton de rappel : Bouton permettant de renvoyer la tondeuse robotisée a sa station d’accueil.

‘.\ ‘I,r Ci ?’T\‘\
'\7@3

Bouton d'appairage de la station de référence — Robot : Ce bouton s'utilise lorsqu'une nouvelle station de
référence est installée et doit étre appairée avec le robot. Pour activer la fonction, maintenez le bouton
enfoncé pendant 5 secondes.

=
D)

Par ailleurs, I'état du systéme peut également étre vérifié sur I'écran du robot. Lorsque le texte APNT apparait
dans une couleur différente, cela signifie que le systéme est correctement configuré et prét pour la création de
cartes.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB
Map:0.00 M d: 0% . . o
e o Simbol APNT — Indicator al starii
% sistemului. Cand apare cu culorile
q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.

10
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5.1 AJOUTER LE ROBOT A L'APPLICATION REVOLA ET CONFIGURER LE SYSTEME
Application REVOLA
Application REVOLA Il s'agitd'uncomposant essentiel du systéme. La tondeuse robotisée fonctionne avec cette
application pour créer un systéme de bordures virtuelles que le robot reconnaitra ensuite et que vous utiliserez
pour travailler correctement sur le terrain.
Pour télécharger I'application, scannez le code QR ci-dessous. Vous pouvez également la rechercher
manuellement dans I'App Store en utilisant le mot-clé « REVOLA APP ».

®  App Store — pour les utilisateurs d'iPhone
®  Google Play — pour les utilisateurs Android

Ouvrez I'application REVOLA et créez un nouveau compte.

Register
Welcome s

Pour ajouter votre tondeuse, veuillez cliquer sur le symbole « + » en bas a droite de la page principale.
Vérifiez le numéro de série de la tondeuse sur sa plaque signalétique, puis saisissez-le ou scannez le code
QR qui s'y trouve pour continuer et suivez les instructions a I'écran.

« Add Device
& Add Device
.
select your Device
Beydla, VR16
g
® L
= o & ox ox e Searching for dvie
) '
3 :
a a Revola
Device Glance e
%o
L4
© wowoon @ womoon
© wowosn © wowooos
L

11
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“ Add Device « Wian Configuration « Add Device

Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
= BT

Planification et configuration de la zone de travail :

Accédez a la page des spécifications de I'appareil, sélectionnez le mode Carte et créez une nouvelle carte.
Avant d’accéder au mode Carte dans I'application, celle-ci vérifiera I'état du systéme afin de s’assurer que la
création de la carte est possible. En cas de difficulté, veuillez contacter un centre Ruris agréé pour obtenir de
l'aide.

Map History
Remate control mode pitins

Map Mode

L'application REVOLA propose trois options d'installation pour la station d'accueil : sur la pelouse, dans la
pelouse ou a I'extérieur de la pelouse. Velillez sélectionner I'option appropriée pour votre carte.

12
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Station d'accueil située hors des limites virtuelles de la zone de pelouse.
Veuillez vous assurer que la station d'accueil n'est pas trop proche des
batiments, des clotures ou des arbres. Veuillez également veiller a maintenir
un espace libre d'au moins 2 m devant la plaque de base.

Station d'accueil en bordure de la surface de pelouse virtuelle LIMITEE
Veuillez vous assurer que la station d'accueil n'est pas trop proche des
batiments, des clétures ou des arbres.

Veuillez vous assurer qu'il y a une ligne droite d'au moins 2 m autour de la
station d'accueil.

Station d'accueil sur la surface de pelouse virtuelle d'INSIDE LIMIT
Veuillez vous assurer qu'il y a une ligne droite d'au moins 2 m entre la station
d'accueil et la carte mere.

Veuillez ne pas placer la station d'accueil trop pres de la limite virtuelle (la
distance doit étre supérieure a 2 m).

Informations importantes avant de dessiner la carte

Veuillez vous placer prés de la tondeuse lors du tracé de la zone de travail afin d'éviter toute
interruption du signal; ce processus nécessite une connexion Bluetooth entre la machine et
I'application (veuillez vous assurer que la distance entre le téléphone et la machine est inférieure a

L'intervalle entre les points de limite de la zone de travail doit étre supérieur a 50 cm, et les points
de limite ne peuvent étre tracés que lorsque le segment de ligne devient vert.

Veuillez noter que la carte de la zone gazonnée est limitée a 96 points.
La longueur et la largeur de la carte doivent étre inférieures a 100 métres.

Ligne pointillée verte : un point peut étre dessiné a la position actuelle.

Ligne pointillée jaune : Impossible de tracer un point a la position actuelle.

Ligne verte continue : Limite de travail créée.

Ligne bleue continue : Trajet de la tondeuse robotisée vers sa station d’accueil.

Ligne rouge continue : limites de 'obstacle créé.

Supprime le dernier point tracé.

Sauvegarder et générer la carte.
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Sauvegardez la carte des obstacles.

A e Ajoutez un obstacle.

Tracer la carte en placant la station d'accueil a I'extérieur de la zone de travail du robot.
Configurez le parcours de guidage et la zone de travail.

Prudent

Lors de la création de la carte, assurez-vous que les “gjsymboles satellite et Bluetooth sontde couleur orange ;
vous pouvez les voir dans le coin supérieur droit de I'écran de votre téléphone portable.

Etape 1
£ 3 = -

’ o
Se5 ®
©®0

o/ &
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Marquez le premier point de la station d'accueil.
Cliquez pour afficher plus d'informations.
Etape 2

A @

Avant de marquer le premier point du parcours de guidage, veuillez noter que le robot générera une ligne droite
de 2 m dans la station d'accueil de la fille.
Etape 3

Guidance route drawn

14
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Une fois tous les points du chemin de guidage marqués, appuyez sur le boutor° pour enregistrer
I'itinéraire de guidage et poursuivre le processus de configuration de la carte virtuelle.

Etape 4

A

L'utilisateur doit garder a I'esprit que la distance minimale entre chaque point est d'environ 50 cm et que le
systéme nécessite un minimum de 4 points (maximum 96 points).

L'utilisateur doit préter attention aI'état des lignes pendant la création dela carte et suivre les messages affichés
par l'application.

Etape 5

A

Une fois tous les points de la zone de travail marqués, I'utilisateur doit appuyer sur le bouton ° saisir un
nom et enregistrer la carte.

Dessiner le plan en plagant la station d'accueil prés de la zone de travail.
Aménagement de la zone de travail.

Lors de la création de la carte, assurez-vous que les "gbsymboles satellite et Bluetooth sontde couleur orange ;
vous pouvez les voir dans le coin supérieur droit de I'écran de votre téléphone portable.

Etape 1
£ 3 -
’ |
¢ ®
(L X
o @
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Marquez le premier point pour la station d'accueil.

15
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Etape 2

Création d'une limite virtuelle de la pelouse a I'aide de boutons de navigation et de points de dessin sur la carte.

17m

Pour une tonte plus efficace autour de la station de recharge, le systeme

Découpe autour de la station de recharge. ’
crée une zone spéciale autour de la station et la tond en premier. Pa—— cmr

Etape 3

Une fois tous les points de la zone de travail marqués, I'utilisateur doit appuyer sur le bouton o saisir un
nom et enregistrer.

Dessin du plan avec la station d'accueil a l'intérieur de la zone de travail
. Mise en place de la zone de travail.

Prudent!

Lors de la création de la carte, assurez-vous que les “gzsymboles satellite et Bluetooth sontde couleur orange ;
vous pouvez les voir dans le coin supérieur droit de I'écran de votre téléphone portable.

Etape 1
£ 3 T -
; o
) /’:'\, \ )
CX X
o/ ©
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Marquez le premier point pour la station d'accueil.

Etape 2
16
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Déplacez le robot jusqu'au point suivant et marquez le deuxiéme point de limite virtuelle.

Etape 3

Faites attention a la distance minimale d'environ 50 cm entre les points et a I'exigence du systeme d'un
minimum de 4 points (maximum 96 points).

Etape 4

Soyez attentif a I'état des lignes pendant la création de la carte et aux messages affichés par I'application.

Etape 5

Aprés avoir marqué la zone de travail pour que chacun la désigne, appuyez sur le bouton o saisissez un
nom et enregistrez la zone de travail.
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Ajout d'une zone interdite / d'un obstacle sur la carte.
Configuration Zone interdite.

Prudent!

Lors de la création de la carte, assurez-vous que les ":Lsymboles satellite et Bluetooth sontde couleur orange ;
vous pouvez les voir dans le coin supérieur droit de I'écran de votre téléphone portable.

Etape 1
£ % T -
JO @
: ceo ®
\O/
Apasati sa

Consola de navigare :
marcati punctul

Dirigez le robot jusqu'au premier point de la zone interdite/de I'obstacle.

Etape 2

Marquez le point 2. Aprés avoir marqué le deuxiéme point, la ligne sera générée en rouge, indiquant la zone
interdite.

Etape 3
o PR ) -
A
e 3 ]

Respectez la distance minimale d'environ 50 cm entre les points et la configuration systéme requise (minimum
4 points, maximum 96).
Surveillez I'état des lignes lors de la création de la carte et les messages affichés par I'application.

18
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Etape 4

Aprés avoir marqué tous les points, appuyez sur le bouton o entrez un nom et enregistrez I'espace de
travail.

Etape 5
A (C)]

La zone interdite sera indiquée par une couleur différente sur la carte.

Génération et synchronisation de la carte avec le robot.
Une fois la carte nommée et enregistrée, I'application REVOLA communique avec le robot et synchronise les
informations cartographiques.

generating map

Finalisation de la création de la carte.

L'utilisateur doit se trouver a proximité du robot et s'assurer que la connexion Bluetooth est établie avant de
finaliser la création de la carte. En cas d'interruption de la synchronisation, I'utilisateur doit retourner sur la
page de la carte et vérifier que celle-ci a bien été enregistrée.

Interface du mode carte.
Une fois la carte créée, elle apparait sur la page principale du mode carte. L'utilisateur y trouvera également
I'accés a la fonction de gestion des obstacles.

19
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Bouton de modification des obstacles.

L'application prend en charge la fonction de modification des obstacles. En appuyant sur ce bouton,

I'utilisateur accéde a la page de modification des obstacles. Il est impératif que le robot soit connecté au
*»

téléphone mobile via Bluetooth. L=

Bouton Supprimer la carte.

En appuyant sur ce bouton, I'utilisateur supprime la carte actuellement appliquée.

il

Passer en mode satellite.
En appuyant sur ce bouton, I'utilisateur peut visualiser la carte en mode satellite.

Satellite

Bouton de retour a la station d'accueil.
En appuyant sur ce bouton, I'utilisateur ordonne au robot de retourner a sa station d'accueil.

2

bouton.
En appuyant sur ce bouton, I'utilisateur commande au ROBOT de démarrer la coupe de cheveux.

M

Bouton Pause.
En appuyant sur ce bouton, I'utilisateur met le robot en pause.

B
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Fonctions et paramétres de I'application REVOLA

Programmation du cycle de travail :

L'utilisateur peut programmer le cycle de travail depuis I'application REVOLA. Deux modes de programmation
sont disponibles : hebdomadaire et par intervalle de travail. En mode hebdomadaire, I'utilisateur peut définir
sept jours, chaque jour comportant deux plages horaires. En mode par intervalle de travail, I'utilisateur peut
programmer le redémarrage du robot une fois sa tonte terminée.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului .+ pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyPowser

Map Mede

21
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Intervalle de fonctionnement.

Dans ce mode de fonctionnement, le robot redémarre et tond a nouveau l'intégralité de la pelouse aprés
I'intervalle de temps défini.

Mode de commande a distance.

La tondeuse robotisée est compatible avec le « mode de commande a distance ». L'utilisateur peut diriger le
robot vers une zone précise et démarrer la tonte. Il est impératif de rester a proximité du robot et d’étre vigilant
afin d’éviter tout risque d’accident lors de I'utilisation de la télécommande.

255 PME@ LT

< Back C

‘;ﬁ >

Charging

When manually mowing. you need to set the
machine to manual mode, please confirm
whether you want to enter manual mode

al mode.

Remote control mode

Attention !
Le mode « Télécommande » nécessite une connexion Bluetooth permanente ; I'utilisateur doit se trouver a
proximité du robot lors de I'utilisation de cette fonction.

-

Vous devez vous assurer que ce bouton est activé lorsque vous utilisez le mode « Télécommande ».

Butoanele de navigatie.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

modul ,Control de la distanta”.
6 Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Modification des paramétres
Sur la page d'accueil de I'appareil, appuyez sur « Modifier les parametres de votre appareil » pour accéder
aux parameétres de la tondeuse robotisée, les consulter et les modifier.

Working Interval

™ (7 (= (w

Remote control mode

Change Your Device Setting

(@ (>

Réglage de I'heure systéme
La tondeuse robotisée peut étre configurée pour régler automatiquement I'heure systéme en fonction de
I'heure de votre téléphone portable, ou pour régler manuellement la durée de fonctionnement.

W System Time v ‘ & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Réglage du capteur radar
La tondeuse robotisée vous permet de régler la distance de détection du capteur radar entre 30 cm et 60 cm.

§ Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting D

Distance:30 cm

©

Réglage du capteur de pluie :

La tondeuse robotisée vous permet d’activer ou de désactiver le capteur de pluie. Aprés avoir activé le
capteur, vous pouvez également régler le délai : la durée pendant laquelle le robot restera sur sa station de
charge une fois le capteur de pluie sec.

® Rain Sensor ('3
-  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

Réglage de I'éclairage LED :
La tondeuse robotisée vous permet de configurer I'éclairage LED. Aprés activation, deux modes de
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fonctionnement sont disponibles : « Toujours allumé » et « Mode de test ». Pour plus de détails sur le mode
de test, consultez la description ci-dessous.

3§~ LED light (@D)

3(F LED light @

[ o ]

Mode de mise en service Lorsque
le mode de vérification du fonctionnement est activé, la lumiére LED fonctionne selon les principes ci-
dessous :

® Voyant vert fixe : en mode veille ou en fonctionnement, signal des satellites. C'est normal.

® Vert foncé : en mode veille ou en fonctionnement, le signal des satellites est faible, mais le
fonctionnement reste possible.

® Bleu fixe : pendant la charge, le signal des satellites est normal.

e Clignotement bleu : pendant la charge, le signal des satellites est faible, mais le fonctionnement reste
possible.

® Rouge fixe : arrét d'urgence / lecture / connexion manquante entre la station de référence et le robot.

® Rouge clignotant : condition d'erreur.

e Jaune clignotant : signal satellite faible.

® Violet constant : en mode « télécommande », le signal des satellites est normal.

® Violet foncé : en mode « télécommande » , le signal des satellites est faible, mais le fonctionnement est

possible.
® Blanc constant : au fil du temps, le processus OTA (mise a jour du firmware).

Réinitialisation du code PIN :
La tondeuse robotisée vous permet de réinitialiser son code PIN. Aprés avoir saisi le code PIN initial, vous
pouvez définir un nouveau _code PIN pour l'appareil.

# PIN code resst od 8 rin code reset ~
Input your current FIN code
input here
Inguit your new P code
[ input here.
Rapaat your raw PIN code.

Input here

la cloture électrique

du robot tondeuse permet d'activer ou de désactiver la cloture électrique. Aprés avoir activé l'interrupteur

« Cléture », appuyez sur le bouton @ pour définir le point de départ de la cléture. Vous pouvez ensuite
configurer la valeur de la « Portée de la cldture ». Sile systéme détecte que le robot dépasse cette valeur, une
alerte sera automatiquement envoyée par SMS a I'utilisateur.

24



FR RURIS

[ € sk Electranic ferce
@Eumm > | I =

T Lo prws 0 cagE T s ST Dol

J

9
|

(@)

O

|
Fence Switch (on) |I

Fence Range | &0 m

Notifications / Envoi de messages :
Le robot tondeuse vous permet d'activer ou de désactiver la fonction d'envoi de notifications/messages. Une

fois cette fonction activée, le systéme enverra automatiquement des messages sur le téléphone portable de
I'utilisateur lors d'événements pertinents survenant pendant le fonctionnement du robot.

‘ o Notification/ Message Push @ ‘

Réglage de la fréquence radio (RF)
Lors de I'utilisation de plusieurs appareils a proximité (par exemple deux unités sur le méme terrain), si des

interférences radiofréquences se produisent, le réglage peut étre vérifié et, si nécessaire, le canal RF peut
étre modifié.

RF setti v

P setting >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |

‘The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Configuration Wi-Fi :

La tondeuse robotisée vous permet de configurer I'acces Wi-Fi. Par exemple, si vous changez de routeur,
vous pouvez saisir le nouveau nom et le nouveau mot de passe du réseau Wi-Fi ; le robot utilisera alors ces
informations pour se connecter a Internet. Veuillez noter que le robot est compatible uniquement avec la

fréquence 2,4 GHz.

= .
<> WiFi setting v ‘ @ WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
lnbut‘#o'hr password: e
[ Input here ave W ]
Save
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Réglage de la hauteur de coupe
La tondeuse robotisée vous permet de régler la hauteur de coupe grace a cette fonction.

. Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Réglage de la langue d'affichage.
La tondeuse robotisée vous permet de sélectionner la langue d'affichage.

& Mower Language v

Méthode de tonte :
La tondeuse robotisée vous permet de sélectionner la méthode de tonte. Deux méthodes sont disponibles :
« Mode double couverture » et « Mode normal ».

a Mowing method a Mowing method

| ‘

Couverture en double mode : Le robot tondeuse tondra d'abord du nord au sud, puis d'est en ouest.

Mode normal : La tondeuse robotisée peut d'abord tondre du nord au sud, et pour les zones non tondues,
elle tondra d'est en ouest pour les couvrir complétement.

Journal des erreurs

La tondeuse robotisée vous permet de consulter les cing derniéres erreurs enregistrées grace a cette fonction.

s aY

o Fault record v o Fault record A

A 0000000000000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A KEXKKEXKER KX LKA AR K LKL R KAK LKL
YYYY-MM-DD XXX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  X-X-XX

A propos de I'appareil :
La tondeuse robotisée vous permet de consulter des informations la concernant. Vous pouvez également
vérifier la version du logiciel et la disponibilité d'une mise a jour.
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@ About Device v & About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: X000

3LE MAC address: R KX NAXN, |
WIFIMAC address: XA IOCKEXAK, |
Sirmware version; V00000 |

- _J

Mise a jour logicielle hors ligne :

Le systéme prend également en charge la mise a jour logicielle hors ligne. Le logiciel sera disponible sur notre
site web ; I'utilisateur devra télécharger le fichier sur une clé USB et effectuer la mise a jour en suivant les
instructions ci-dessous.

Port USB

Réinitialisation des paramétres
La tondeuse robotisée vous permet de réinitialiser les parametres depuis le menu de configuration.

I \
‘ﬂw:ﬂnmmwng )J o

Parameter settings will be reset, is it reset?

A vy
Restauration des parameétres d'usine

La tondeuse robotisée permet une réinitialisation compléte de toutes les données, y compris les cartes créées.
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— \

@ Restore factory settings >

This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- EEm

4. MISE EN SERVICE

Affichage et fonctionnement
Page initiale aprés le démarrage
Aprés avoir allumé la tondeuse robotisée, I'utilisateur doit saisir le code PIN (veuillez définir le code PIN si le
robot est utilisé pour la premiére fois).
Si I'utilisateur ne configure pas le ROBOT dans les 3 minutes , le robot se bloquera a nouveau et
I'UTILISATEUR devra saisir a nouveau son code PIN.

Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie
I 202X-XX-XX Mer. 14:00 85ED) -1
/I Attendre / Procentajiarba tunsa

/ Map:0.00 sqm| Tondu: 0% I/
M;P EiEh [E Wl 4G
g 0 9

Datdsiods — |

Status robot

Dimensiunea gazonului

Status robot

. 202X-XX-XX Mer.  14:00 854
Zilele de lucru, cercul negru

inseamna ca ziua este \ ériodi Indicat ddel
selectata Périodique ndicator mod de lucru
\ modeleur

DimLun Mar  Epouser Tournée Frérel
Village
[ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ I )
T1:09:00-19:00
T2 : 09:00-19:00

.,

/

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Symbole de la carte

Indicateur de carte : lorsqu’il s’affiche dans une couleur différente, cela signifie qu'une carte fonctionnelle est
stockée dans le systéme.

2. Symbole APNT

Indicateur d'état du systéme : lorsqu'il s'affiche dans une couleur différente, cela signifie que le robot est bien

connecté au systéme satellite et que la caméra est préte.

3. Symbole BLE

Indicateur Bluetooth : lorsque le Bluetooth est connecté, le symbole s’affiche dans une couleur différente.
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4. Symbole Wi-Fi

Indicateur WiFi : lorsque le WiFi est connecté, le symbole s’affiche dans une couleur différente.

5. Symbole 4G

Indicateur 4G : lorsque les données mobiles sont connectées, le symbole s’affiche dans une couleur
différente.

6. Symbole™

Utilisez le bouton « | » du clavier de navigation pour faire défiler I'écran jusqu'a la page suivante.

7. Symboles

Utilisez le bouton « 1 » du clavier de navigation pour faire défiler I'écran jusqu'a la page précédente.

menu des paramétres principaux robot

Lorsque l'interface principale du robot SCREEN SHOW s'affiche, appuyez sur le bouton « Retour » pour
accéder a la page des parametres de fonction du robot.

Réglage de la « date » et de I’heure

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Date » et I'heure « » , puis appuyez sur le bouton pour
accéder au réglage A.

Settings B Date & Time (2 Modification saving? o
2 Working Date & Mode T

3 PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Réglage de la « Date et du mode »
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Date et mode », puis appuyez sur le bouton pour accéder
au réglage.
Ce paramétre comprend trois options :
1. Date et heure de travail.
2. La méthode de travail.
3. tailler a différents moments de la journée.
paramétres jours ouvrables
Veuillez suivre les images a partir de mai et utiliser le bouton rotatif pour régler les jours de travail du robot.

Seftings ©| | working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: > ]
1.Date & Time Working L

v ate & Mode] 2.Working Mode 2.Setworking time
3.PIN Goge 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height
5.RE Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDEE M o= 00 G E

paramétres heures de travail

Veuillez suivre les images ci-dessous et utiliser le bouton rotatif pour régler les heures de travail du robot.
Pour chaque jour ouvrable activé, I'utilisateur peut définir deux intervalles de temps.
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 ) Working Date & Time: 5 )
1.Date & Time 1.Set working day
2.Working Mode 2 Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time 2] Set working time (=]
BT @ X D E E Working Date: Fri
o 1 2 3 a4 5 &6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

paramétres code PIN
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Mot de passe », puis appuyez sur le bouton pour accéder
au paramétre d'acceés.
Pour modifier son code PIN, I'utilisateur doit :
1. Saisir le code PIN existant.
2. Introduire un nouveau code PIN.
3. confirmé en saisissant a nouveau le nouveau code PIN.

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
| C(ode | * * P * * * *
4.Sensors & Mowing Height —_ —_ _ _ — — —_
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| *

Please Re-Enter New PIN code o

* * * *

Réglage des « capteurs » et de la hauteur de coupe

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Capteurs » et la hauteur de coupe, puis appuyez sur le
bouton pour accéder au réglage A.

Dans les parametres, I'utilisateur peut configurer les fonctions suivantes :

®  capteurs de pluie

®  Capteur ultrasonique

®  Hauteur de coupe du robot

®  Voix de notification robotique

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

capteurs de pluie

Utilisez le boutonrotatif poursélectionner I'option « Capteur de pluie », puis appuyez sur le bouton pour accéder
au réglage A.

L'utilisateur peut ensuite régler le délai dans la station d'accueil. Lorsque le capteur détecte un niveau de
sécheresse, ce réglage sera appliqué une fois terminé.
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Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

s
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Rain Delay Time

Capteur ultrasonique

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Capteur ultrasonique », puis appuyez sur le bouton pour
accéder au réglage A.

L'utilisateur peut ensuite régler la distance entre la téte du capteur ultrasonique et les objets détectés.

Settings o Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor (5]
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. OFF
3.PIN Code
S s Mowinc 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7 Others
Distance detection o

PP i

30cm (30 - 60)

Hauteur de coupe du robot

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Hauteur de coupe du robot », puis appuyez sur le bouton
pour accéder au réglage A.

Par la suite, I'utilisateur peut utiliser le bouton rotatif pour:
®  Réglez la hauteur de coupe souhaitée.

[J Effet DIMENSIONNEMENT hauteur de coupe

Sensors & Mowing Height

Settings
1.Date & Time
2.Working Date & Mode

(1]

Mower Cutting Height

2]

ting
2 Haight calibration

&.Mowing Mode
7.0Others

Mower Cutting Height

W

I H =60mm

Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mawing Mode
7.Others

Sensors & Mowing Height

1. Rain sansor
2. Ulirasonic Sensors

4. Mawer Prompt Voica

Mower Cutting Height

1. Height sefting
2. Height calibration

Mower Cutting Helght

)

Calibrating......
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Voix de notification robotique
Utilisez la molette rotative pour sélectionner I'option « Voix de notification du robot », puis appuyez sur le bouton
pour accéder au paramétre A.
L'utilisateur peut-étre :
®  Activer ou désactiver la voix de notification du robot.
® Réglez le volume de la voix.

Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice o
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2 OFF

3_Mower Cutting Height

6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

Réglage RF
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Réglage RF », puis appuyez sur le bouton pour accéder au
réglage A.
Dans les paramétres, il existe deux options :
1. Slink Scan — permet de scanner les fréquences RF disponibles pour détecter les connexions.
2. Slink Info — affiche des informations surla connexion RF actuelle, telles que le rapport de puissance ou
les détails sur le module RF.

Seitings RF setting 2]
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
8.Mowing Mode

7.Others

Slink Scan

Ensuite, lorsque I'utilisateur doit changer de station de référence ou qu'il existe des interférences sur le canal
de communication existant, il est nécessaire d'utiliser Slink Scan pour rechercher et appairer le canal en
conséquence.

Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-| apasat timp de 5
secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Slink Scan

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder au paramétre « Slink Scan ».

Le robot tentera de trouver des stations de référence pendant 300 secondes.

Une fois les analyses terminées, tous les canaux détectés seront affichés dans une liste.

o  Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'élément en conséquence.

®  Assurez-vous que l'identifiant sélectionné CORRESPOND au numéro de série de la station de
référence.
Le robot tentera ensuite de se connecter a la station de référence.

o Une fois la connexion établie, le message « Connexion réussie » s'affichera a I'écran.
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Settings (1] RF setting ) slink Scan o
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX

RSTA, CI
ULL, CHL:NULL

Informations sur Slink

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner « Réglage RF », puis appuyez sur le bouton A pour accéder au

réglage « Slink Info ».

Les informations suivantes seront affichées sur cette page :

L] Numéro de série de la station de référence

L] canal RF
e  FEtat de la connexion

Settings o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7.0thers

RF setting
1. Slink Scan

2. Slink Info

e Slink Info

Channel: XX

SNz XXKXXXXXX

Slink Status: Online

Réglage du « mode de découpe »

L'utilisateur peut choisir parmi trois modes de découpe :

1. Mode de coupe de cheveux normal.

2. Coupe de cheveux raffinée.

3.  Mode de réglage par télécommande.

Settings
1.Date & Time

3.PIN Code
5.RF Setting

7.0thers

2.Working Date & Mode

4 .Sensors & Mowing Height

o

Mowing Mode

1. Normal Mowing Mode

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing Mode

Mode de coupe de cheveux normal

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner « Mode de coupe normal ».
De cette maniére, le robot tondra la pelouse dans le sens nord-sud en fonction du champ géomagnétique.

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 _Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.Others

Settings (1]

Mowing Mode

o Normal Mowing Mode

2. Refinement Mowing Mode
3. Remote Control Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

Style de coupe de cheveux raffiné

Utilisez la molette rotative pour sélectionner le « Mode de réglage fin ».

De cette maniére,

géomagnétique, puis dans le sens est-ouest.
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Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

o Mowing Mode

1. Normal Mowing Mode

Refinement Mowini

3. Remote Control Mowing Mode

Refinement Mowing Mode o

&

Parameter sets successfully!

Mode de réglage par télécommande
Utilisez la molette rotative pour sélectionner « Mode de coupe » sur la télécommande.

Dans ce mode, le robot se connectera au téléphone mobile via Bluetooth, et I'utilisateur utilisera I'application
pour piloter le robot et tondre la pelouse.

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode
2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
_Mowing Mode
7.0thers
« Autre » paramétre
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner I'option « Autre ».
Cette fonction comprend 10 réglages différents.
Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level
2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function
3.PIN Code 3 Fault Record 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info
5.RF Setting 5.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance v
a

réglages des lumiéres LED

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Lumiéres LED ».
L'utilisateur peut activer ou désactiver la bande LED.

Settings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

(1] Other Settings

2 Version Info

3 Fault Record

4. Battery Info
5._Language

6.About Device
7.Mowing Performance

o

LED light 9

2. OFF

Lumiéres LED fonctionnelles

Lorsque les voyants LED sont allumés, leur fonctionnement suit le principe suivant :

® \oyant vert fixe : en mode veille ou en fonctionnement, signal satellite normal.

caméra fonctionne.

Informations sur la version

bleu : en charge, le signal satellite est normal.
Clignotement bleu : pendant la charge, le signal satellite est faible, mais il fonctionne.

Rouge fixe : arrét d'urgence / lecture / absence de connexion entre la station de référence et le robot.
Rouge clignotant : condition d'erreur.
Jaune clignotant : signal satellite faible.

Clignotement vert : en mode veille ou en fonctionnement, le signal satellite est faible, le systeme de

Violet fixe : dans le module de télécommande, signal satellite. C'est normal.
Violet pulsant : dans le module de télécommande, le signal satellite est faible, mais il fonctionne.

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Informations » concernant la version.
L'utilisateur peut consulter des informations surl'appareil, telles que la version du firmware, le numéro de série

et d'autres détails techniques.
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Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4 .Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
XOOOOOOMKX (4]
KXXXX
KXKXX
XXXX
KXXX
XXXX
A

BUGS d'enregistrement
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction "Enregistrer" erreurs.

Les cing deriers bugs enregistrés par le robot seront affichés ici.

Settings 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light .
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted
s 20XX-06-18 08:00
3.PIN Code .
‘ ] Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX—06—18 08:00
5.RF Sening 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance
1 - v A
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted

20XX-06-18 08:00

Informations sur la batterie
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Infformations » concernant la batterie.

Vous trouverez ici des informations sur la batterie du robot.

Settings [ 1] Other Settings 2 Battery Info o

1.Date & Time 1.LED Light ing times:

2.Working Date & Mode 2 Version Info 1-Charging times: XX

3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V

4:Sansors & Mouing Hoig 3.Current: XX A

5.RF Setting .Language X

6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V

7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Langue

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Langue ».
Ici, vous pouvez choisir la langue d'affichage du robot.

Settings o Other Settings e Language o
1.Date§ Time 1.LED Light 1.English 8.ltaliano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2 Svenska 9 Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski

5.RF Setting 5.Espanol 12.Cesky

6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalainen

7.Mowing Performance v 7 Francais .

A propos de I'appareil .
Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « A propos de l'appareil ».

Ici, I'utilisateur peut consulter des informations sur I'appareil.
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Setlings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

Other Settings

1.LED Light

2.Version Info

3.Fault Record

4 Battery Info
5.Language

7.Mowing Performance

About Device (3]
1.Total working time: ~ XXXX

2.Device SN:  XXXX

3.WiFi Mac: XXXX

4.BLE Mac: XXX

5.4G ICCID XXXX

B6.Camera SN: XOOXXXXXX v

Réduction des performances

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Performance » « coupe de cheveux ».

Il existe trois MODES pour le moteur de la débroussailleuse.

Settings o Other Settings
1.Date & Time 1.LED Light
2.Working Date & Mode 2 .Version Info
3.PIN Code 3.Fault Record
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info
5.RF Setting 5.Language
6.Mowing Mode 6.About Device

2]

Mowing Performance Q
2. Balanced Mode
3. Efficiency mode

modes de performance du moteur de coupe-bordures
1. Mode Performance : la vitesse de rotation du moteur de la débroussailleuse est de 3500 tr/min, avec

une puissance de sortie maximale.

2. Mode équilibré : la vitesse de rotation du moteur de la débroussailleuse est de 2850 tr/min, adaptée aux

pelouses normales.

3. Mode efficacité : la vitesse de rotation du moteur de la débroussailleuse est de 2500 tr/min, offrant le
meilleur rapport entre puissance et consommation d'énergie.

Niveau de sécurité

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Niveau de sécurité ».
La tondeuse robotisée dispose de trois niveaux de sécurité parmi lesquels I'utilisateur peut choisir.

Settings

1.Date & Time

2 Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

Other Settings
Satety Level

9.Map

10.Debug Data

2]

A

Safety Level (3]
_High Level

2.Normal Level
3.Low Level

v

1. Niveau élevé : a chaque date, lorsque le ROBOT entre en mode veille ou que le bouton d'arrét est enfoncé,

le robot nécessite la saisie d'un code PIN avant d'étre activé.

2. Niveau normal : aprés le démarrage ou aprés qu'une erreur se soit produite, ou si le robot est resté en mode
veille pendant plus de 5 minutes, I'utilisateur doit saisir le code PIN avant d'activer le robot.
3. Niveau bas : uniquement aprés le démarrage ou aprés qu'une erreur se soit produite, I'utilisateur doit saisir

le code PIN.

fonction « Carte »

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Carte ». Grace a cette option, I'utilisateur

peut configurer le courant de fonctionnement du robot sur la carte.

Settings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

Other Settings
8.Satety Level

10.Debug Data

fonction « Informations cartographiques »
Utilisez la molette de sélection pour accéder a la fonction « Infos carte ». Dans cette section, I'utilisateur peut

consulter les informations relatives a la carte actuellement utilisée.
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Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

o Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

carte de suppression

RURIS

Utilisez la molette de sélection pour accéder a la fonction « Supprimer la carte ». L'utilisateur peut supprimer la
carte actuellement utilisée depuis ce menu.

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map o Delete Map

Map is already existing. Delete old map Deleting Map...
information? Please press OK to
comfirm!

o

Delete Map o

Delete map done

Réinitialisation de la carte

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Redémarrer la tonte ».
Aprés avoir activé la fonction « Redémarrer la tonte », la progression de la tonte sera remise a zéro.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

0 Restart Mowing

1. Yes
2. No

2]

Données de dépannage

Utilisez le bouton rotatif pour sélectionner et accéder a la fonction « Données de débogage ».
Cette fonction est réservée exclusivement au service autorisé.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

0 Other Settings
8.Satety Level
9.Map Function

o

5. MAINTENANCE, STOCKAGE ET DEPANNAGE

Nettoyage et entretien

Il est important de garder votre tondeuse robotisée propre.
Le robot franchira plus facilement les pentes si ses roues sont propres, et ses lames couperont mieux si elles

sont propres et affGtées. N'utilisez jamais de nettoyeur haute pression pour le nettoyage.

Nettoyage du corps

Utilisez une brosse douce et/ou un chiffon humide avec du détergent ménager.

Nettoyage de la face inférieure

37



FR RURIS

Assurez-vous que l'interrupteur est en position OFF et portez des gants de protection. Retournez le robot sur le
cOté pour accéder a sa face inférieure, puis nettoyez le disque de la lame et le chassis a I'aide d'une brosse
douce ou d'un chiffon humide. Faites tourner le disque pour vérifier qu'il se déplace librement.
Affdtage/remplacement des lames ;
Si les lames sont usées d'un cbté, elles peuvent étre retournées.
Si les pales sont endommagées ou présentent des signes de déséquilibre, elles doivent étre remplacées.
1. Retournez I'appareil.
2. Retirez les vis des lames situées sous I'appareil, puis retournez les lames.
3. Fixez les lames avec leurs vis.
Remplacement des lames
3. Retirez les anciennes lames et remplacez-les en suivant les étapes ci-dessus.
Entreposage hivernal
Durant I'hiver, rangez la tondeuse robotisée, sa station d'accueil et son bloc d'alimentation dans un endroit
sec. Nous recommandons un abri de jardin, un garage ou, de préférence, un local de rangement intérieur.
Préparez I'appareil pour I'hivernage comme suit :

1. Recharger la batterie jusqu'a 80 %.

2. Mettez linterrupteur principal sur la position « ARRET ».

3. Nettoyez le robot tondeuse.

4. Débranchez I'alimentation de la prise de courant.

5. Débranchez le bloc d'alimentation de la station d'accueil.
Si possible, emballez le produit dans son emballage d'origine.

recyclage
Ne jetez pas les équipements électriques, électroniques industriels et leurs composants avec
les ordures ménageéres ! Informations sur les DEEE. Conformément aux dispositions des
décrets législatifs n° 195/2005 et n° 5/2015 relatifs a la protection de I’environnement, les
consommateurs sont invités a suivre les indications ci-dessous concernant le recyclage des
déchets d’équipements électriques et électroniques :
B | s consommateurs ont I'obligation de ne pas jeter les déchets d'équipements électriques et
électroniques (DEEE) avec les ordures ménageéres non triées et de collecter ces DEEE triés.
La collecte de ces déchets (DEEE) sera effectuée parle Service public de collecte dans le périmétre de chaque
comté et par l'intermédiaire de centres de collecte organisés par des entreprises agréées pour la collecte des
DEEE. Informations fournies par I'administration du Fonds environnemental www.afm.ro ou le Journal des
Unions européennes.
- Les consommateurs peuvent retourner gratuitement les DEEE aux points de collecte spécifiés précédemment.

Le tableau ci-dessous consigne les informations d'erreur affichées sur I'écran LCD et permet a I'utilisateur de
comprendre la nature des défauts, de les dépanner et de les résoudre. Lorsqu'un défaut survient et demeure
non résolu, il est enregistré et sauvegardé dans la machine.

Dépannage du robot

Probléme Causes possibles Solutions correctives
Normalement, I'erreur se résoudra
Ascenseur Le capteur d'ascenseur a été déclenché. | d'elle-méme. Si le probléme persiste,

veuillez vérifier le boitier du robot.
Normalement, I'erreur se résoudra
Accident Le capteur de collision a été déclenché. | d'elle-méme. Si le probleme persiste,
veuillez vérifier le boitier du robot.
Normalement, I'erreur se résout d'elle-
méme. Si elle persiste, placez le robot

Inclinaison Le capteur d'inclinaison a été déclenché. sur une surface horizontale et vérifiez 4
nouveau.
. . Le capteur de retournement a été Cette erreur s'affiche lorsque le robot
Chiffre d'affaires - . .
déclenché. est renversé.

Le robot se trouve a I'extérieur de la Lorsque le obot déiecte qul a dépasse

Dehors N ; la limite virtuelle, ce message d'erreur
frontiére virtuelle. s'affichera.
Raina Le capteur de pluie s'est déclenché. Lorsque le capteur détecte de la pluie,

cette information s'affichera a I'écran.
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CNtcPro

Le moteur de la débroussailleuse est en
surchauffe.

Lorsque le moteur fonctionne en
continu sous forte charge, sa
température peut augmenter et cette
erreur s'affichera. Aprés une période de
repos, le robot devrait redémarrer
automatiquement.

Fosse

Le robot est bloqué.

Sile robot se bloque et ne parvient pas
a se dégager, ce message d'erreur
s'affiche. Vérifiez la zone et déplacez le
robot vers un endroit dégagé.

BatLow

La batterie du robot est faible.

Lorsque le niveau de la batterie est
faible, ce message s'affiche. Veuillez
laisser le robot se recharger sur sa
station d'accueil.

Erreur CSt

Le moteur de la débroussailleuse ne peut
pas étre initialisé.

Eteignez puis rallumez le robot. Si le
probléme persiste, contactez un centre
de service agréé Ruris.

Tilt1Er / Tilt2Er

Le capteur d'accélération ne peut pas
étre initialisé.

Eteignez puis rallumez le robot. Si le
probléme persiste, contactez un centre
de service agréé Ruris.

Erreur de chemin

Le robot n'a pas réussi a planifier son
itinéraire de tonte.

Eteignez puis rallumez le robot. Si le
probléme persiste, contactez un centre
de service agréé Ruris.

Pas de carte

Le robot ne posséde aucune carte
enregistrée.

Veuillez créer et appliquer une carte ;
I'erreur disparaitra automatiqguement.

Pas de Pos

Le robot ne peut pas obtenir de données
de positionnement.

Déplacez le robot dans un espace
dégagé et patientez quelques instants.
Si le message persiste, contactez un

centre de service agréé Ruris.

Echec du chemin

Le robot n'a pas réussi a générer le
parcours de tonte.

Eteignez puis rallumez le robot. Si le
probléme persiste, contactez un centre
de service agréé Ruris.

Le robot a perdu ses données de

Déplacez le robot dans un espace
dégagé et vérifiez s'il parvient a rétablir

SigLost L son positionnement. Si le probléme
navigation. persiste, contactez un centre de service
agréé Ruris.

R T Eteignez puis rallumez le robot. Si le

485 ERR Problémede COT{;?)%TCat'On inteme du probléme persiste, contactez un centre
’ de service agréé Ruris.

Procédez de la méme maniére :
DSV ERR Probléme de communication interne du | éteignez et redémarrez ; sile probléme
robot. persiste, contactez un centre de service
. agréé Ruris.

N s Eteignez puis rallumez le robot ; si le

DBG ERR Problémede con;(r)’r;)lgr;lcatlon inteme du probléme persiste, contactez un centre
) . de service agréé Ruris.

N s Eteignez puis rallumez le robot ; si le

Erreur RTK Problémede cor?cr)‘rgtérglcatlon inteme du probléeme persiste, contactez un centre
) _ de service agréé Ruris.

R T Eteignez puis rallumez le robot ; si le

RF ERR Probleme de con:(;‘rguor;lcatlon interne du probléme persiste, contactez un centre
) ] de service agréé Ruris.

R s Eteignez puis rallumez le robot ; sile

BIT6 ERR Problémede COH:OITI‘I;:)I';ICGUOH intene du probléme persiste, contactez un centre
) ] de service agréé Ruris.

R s Eteignez puis rallumez le robot ; si le

ERREUR IMU Probléme de communication inteme du probléme persiste, contactez un centre

robot.

de service agréé Ruris.
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Probléemes FREQUEMMENT fréquents et dépannage
Si la tondeuse robotisée ne fonctionne pas, veuillez suivre les instructions ci-dessous.

RURIS

Probléme

CAUSE

Solutions correctives

Le robot s'arréte et redémarre
automatiquement aprés 5 a 10
secondes.

Le systéme de navigation inertielle
est en cours d'auto-étalonnage.

Le robot se rétablira
automatiquement.

Le robot s'arréte et redémarre
automatiquement aprés 10 a 20
minutes.

Le robot a perdu le contact avec le
systéme satellite et attend d'étre
reconnecté.

Le robot se rétablira
automatiquement.

Le robot s'arréte et se meten veille
au bout d'un moment.

Le robot a perdu le signal et ne
peut pas se reconnecter dans le
délai imparti.

Placez le robot sur sa station
d'accueil et allumez-le. Vérifiez si le
signal satellite est rétabli. Si le
probléme persiste, contactez un
centre de service agréé Ruris.

Les roues arriére patinent, mais le
robot n'avance ni ne tourne ; il
s'arréte alors et se met en veille.
« Fosse » apparait a I'écran.

Le robot est bloqué.

Vérifiez si I'nerbe dépasse 8 cm ; si
c'est le cas, il fauttondre plus court.
Vérifiez si I'nerbe glisse ; il faut
attendre que la pelouse séche
avant de tondre.

Le robot est bloqué dans une petite
zone derriére un obstacle non
encerclé, et le message « collision
» apparait a I'écran.

Le capteur de collision est
déclenché fréquemment a
intervalles rapprochés, et aprés 20
déclenchements, le robot se met en
veille.

Marquez cette zone comme une «
zone d'obstacle » sur la carte et
assurez-vous que la ligne virtuelle
est suffisamment éloignée de
I'obstacle.

Le robot ne posséde pas l'interface
de charge appropriée dans la
station d'accueil et ne se charge
pas.

Erreur RTK — la carte a été créée,
mais les données de
positionnement ont changé.

Placez le robot dans la station
d'accueil, corrigez le signal APNT
et recréez la carte.

Le robot retourne fréquemment a
sa station de charge et I'écran
indique une température élevée au
niveau du moteur de la tondeuse.

Le moteur de la tondeuse se met

en protection thermique ; le robot

retourne a sa station pour refroidir
puis reprend son travail.

Vérifiez que I'herbe ne dépasse pas
8 cm de hauteur ou qu'elle n'est
pas trop épaisse.

Le robot ne se charge pas dans sa
station d'accueil et le message «
température de la batterie trop
élevée » s'affiche.

La température de la batterie est
élevée en raison de la température
ambiante.

Lorsque la température baissera, la
charge reprendra
automatiquement.

L'utilisateur ne peut pas connecter
I'application au robot via Bluetooth.

Probléme de connexion Bluetooth.

Eteignez et rallumez le robot.
Fermez I'application REVOLA.
Désactivez/activez le Bluetooth de
votre téléphone.

Rouvrez I'application et essayez de
vous connecter.

Sile probléme persiste, contactez
un centre de service agréé Ruris.

L'utilisateur ne peut pas connecter
I'application REVOLA au robot via
Wi-Fi.

Probléme de connexion Wi-Fi.

Eteignez et rallumez le robot.
Assurez-vous que la station
d'accueil se trouve dans la zone de
couverture du routeur.
Vérifiez la reconnexion.

Sile probleme persiste, contactez
un centre de service agréé Ruris.

Le robot ne démarre pas et I'écran
affiche « aucune carte ».

La carte n'a pas été créée ou
enregistrée correctement.

Créez une carte et activez-la.

Des zones non tondues subsistent
sur la pelouse.

Le moteur de la débroussailleuse
s'est mis en protection contre les
surcharges et s'arréte pendant 15
secondes.
Le capteur ultrasonique peut éviter
certaines zones, laissant des
parties non coupées.

Le robot mémorisera les zones non
tondues et, apres avoir couvert
entierement une direction,
reviendra les tondre.
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Le moteur de la débroussailleuse
tourne, mais sa performance de
coupe est faible.

Les lames ne sont plus assez
tranchantes.

Remplace les lames utilisées par
des lames de rechange.

Le signal APNT est bon, mais le
robot recule ou change
brusquement de direction sur la
pelouse.

Une herbe trop haute ou la
présence de surfaces irréguliéres
déclenchent le capteur
ultrasonigue.

Veillez a ce que I'herbe ne dépasse
pas 8 cm de hauteur.
Evitez les zones accidentées lors
de la configuration de la carte.

Etat des voyants de la station de
référence.

Le clignotement des LED indique
un dysfonctionnement de la station
de référence et, simultanément, de
latondeuse robotisée. La station de
référence comporte cing
indicateurs.

LED : Si la LED clignote en
continu, cela signifie que la
tondeuse robotisée rencontre des
problémes de communication avec
la station de référence. Vérifiez si la
LED redevient allumée en continu.
Si le probléme persiste, contactez
un centre de service agréé Ruris.
Voyant DSG : Si le voyant clignote
en continu, cela signifie que la
station de référence ne parvient
pas a capter un signal stable.
Déplacez la station dans un endroit
dégagé et réessayez. Sile
probléme persiste, contactez un
centre de service agréé Ruris.
Voyant LED RMG : Si le voyant
clignote en continu, cela signifie
que la tondeuse robot ne parvient
pas a capter un signal stable.
Déplacez-la dans un espace
dégagé et réessayez. Sile
probléme persiste, contactez un
centre de service agréé Ruris.
Voyant Wi-Fi : Si le voyant clignote
en continu, cela signifie que le
robotne parvient pas a établir une
connexion Wi-Fi stable.
Rapprochez le robot de votre
routeur et réessayez. Si le
probléme persiste, contactez un
centre de service agréé Ruris.

8. DECLARATIONS DE CONFORMITE

Fabricant: SC RURIS IMPEX SRL

DECLARATION CE DE CONFORMITE

¢

Boulevard. Décébal, non. 111, batiment administratif, Craiova, Dolj, Roumanie
Objectif : 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Représentant autonse
Person

Ing. Stroe Marius Catalin - Directeur général

e la production

Description de la machine : Le robot tondeuse périmétrique sans fil est congu pour effectuer des travaux de tonte

de pelouse.

Numéro de série du produit : AATC00100001RURSTN1500 (ou AA représente les deux derniers chiffres de 'année de
fabrication, les caractéres 5 et 7 sont le numéro de lot, les caractéres 7 a 12 sont le numéro de produit)
Produit : ROBOT TONDEUSE a GAZON

Modeéle : RURIS

Type de moteur : Moteur électrique sans balais
Type de connexion : Bluetooth, Wi-Fi, application, GPS 4G

Type : Sentinel 1500

Largeur de coupe : 180 mm
Surface maximale : 1500 m?

Nous, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, fabricant, conformément au GD 1029/2008 - relatif aux conditions de mise sur
le marché des machines, a la Directive 2006/42/CE - exigences de sécurité et de sdreté, a la norme EN SO
12100:2010 - Machines. Conformément a la directive 2014/35/UE , au décret législatif n° 409/2016 relatif aux
équipements basse tension, a la directive 2014/30/UE relative a la compatibilité électromagnétique (décret législatif n°
487/2016 relatif a la compatibilité électromagnétique, mis a jour en 2019), a la directive 2014/53/UE ( transposée en
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Roumanie par la décision n° 740 du 5 octobre 2016 relative a la mise sur le marché des équipements
radioélectriques), et a la directive 2011/65/UE du 8 juin 2011 relative a la limitation de I'utilisation de certaines
substances dangereuses dans les équipements électriques et électroniques, modifiée par la directive 2015/863/UE,
annexe 2, nous déclarons que tous les essais radioélectriques essentiels ont été réalisés afin de certifier la conformité
du produit aux normes spécifiées et que celui-ci satisfait aux principales exigences de sécurité, ne présente aucun
danger pour la vie, la santé ou la sécurité au travail et n'a aucun impact négatif sur I'environnement.
Le soussigné, Stroe Catalin, représentant du fabricant, déclare sous sa propre responsabilité que le produit est
conforme aux normes et directives européennes suivantes :

Directive 2006/42/CE — exigences de sécurité et de streté, Directive 2014/35/UE relative aux équipements basse

tension :
EN13857:2008 - Sécurité des machines -Distances de sécurité pour empécher la pénétration des membres supérieurs
et inférieurs dans les zones dangereuses
EN 60335-2-29:2004 - Appareils électroménagers et analogues - Sécurité - Partie 2-29 : Exigences particuliéres pour
les chargeurs de batteries
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Appareils électrodomestiques et analogues - Sécurité - Partie
1 : Exigences générales
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sécurité des appareils électrodomestiques et analogues. Partie 2-107 :
Exigences particulieres pour les tondeuses a gazon robotisées électriques a batterie
EN 61558-1:2019 - Sdreté des transformateurs, réacteurs, groupes électrogénes et leurs combinaisons. Partie 1 :
Exigences générales et essais
CEIl 61558-2-16:2009/AMD1:2013- Amendement 1 - Slreté des transformateurs, réacteurs, alimentations et produits
similaires pour les tensions d'alimentation jusqu'a 1 100 V inclus - Partie 2-16 : Exigences particuliéres et essais pour
les alimentations a découpage et les transformateurs p our alimentations a découpage
EN 62841-1:2015 - Outils portatifs a moteur électrique, o utils transportables et machines de jardinage - Sécurité - Partie
1 : Exigences générales
EN 62233:2008+AC:2008 - Méthodes de mesure des champs électromagnétiques émis par les appareils électriques
a usage domestique et analogue en ce qui concerne |'exposition humaine
EN IEC 60730-1:2025 - Commandes électriques automatiques. Partie 1 : Exigences générales
EN 61508-3:2011 - Sécurité fonctionnelle des systemes électriques/électroniques/électroniques programmables
critiques pour la sécurité. Partie 3 : Exigences logicielles
EN 61508-7:2011 - Sécurité fonctionnelle des systémes électriques/électroniques/électroniques programmables
critiques pour la sécurité. Partie 7 : Apergu des techniques et des mesures
EN 62479:2010 - Evaluation de la conformité des équipements électriques et électroniques de faible puissance aux
restrictions de base relatives a I'exposition humaine aux champs électromagnétiques (10 MHz - 300 GHz)
IEC 62133-2:2017 - Accumulateurs alcalins et autres accumulateurs non acides - Exigences de sécurité pour les
accumulateurs portables scellés et les batteries fabriquées a partir de ces accumulateurs, destinés a étre utilisés dans
des applications portables. Partie 2 : Systémes au lithium
EN 60127-1:2006 - Fusibles miniatures. Partie 1 : Définitions des fusibles miniatures et exigences générales relatives
aux éléments de remplacement miniatures
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Condensateurs fixes pour équipements électroniques - Partie 14 : Spécifications
sectorielles - Condensateurs de suppression fixes pour raccordement a I'alimentation électrique
EN IEC 61051-1:2019 - Varistances pour équipements électroniques. Partie 1 : Spécifications générales
Directive 2014/30/UE relative a la compatibilité électromagnétique, Directive 2014/53/UE (transposée en Roumanie
par la DECISION n° 740 du 5 octobre 2016) :
EN 50665:2017 - Norme de produit pour I'évaluation des équipements électroniques et électriques en relation avec les
restrictions d'exposition humaine aux champs électromagnétiques (0 Hz - 300 GHz)
EN 50663:2017 - Norme de produit pour I'évaluation de la conformité des équipements électriques et électroniques de
faible puissance aux restrictions de base relatives a I'exposition humaine aux champs électromagnétiques (10 MHz -
300 GHz)
EN 62311:2008 - Evaluation des équipements électriques et électroniques au regard des restrictions d'exposition
humaine aux champs électromagnétiques (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 62311:2020 - Evaluation des équipements électriques et électroniques au regard des restrictions d'exposition
humaine aux champs électromagnétiques (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 55014-1:2021 - Compatibilité électromagnétique. Exigences relatives aux appareils ménagers, aux outils
électriques et aux appareils analogues. Partie 1 : Emissions
EN IEC 55014-2:2021 - Compatibilité électromagnétique. Exigences relatives aux appareils ménagers, aux outils
électriques et aux appareils analogues. Partie 2 : Immunité. Norme de famille de produits
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EN 61000-3-2:2019/A1:2021 - Compatibilité électromagnétique (CEM) - Partie 3-2 : Limites - Limites d'émissions de
courant harmonique (courant d'entrée de I'équipement < 16 A par phase)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Compatibilité électromagnétique (CEM) - Partie 3-3 : Limites - Limitation des variations
de tension, des fluctuations de tension et du scintillement dans les réseaux publics de distribution basse tension, pour
les équipements ayant un courant nominal < 16 A par phase et non soumis a des restrictions de raccordement
EN 301 489-1 V2.2.3 - Norme de compatibilité électromagnétique (CEM) pour les équipements et services radio. Partie
1: Exigences techniques communes. Norme harmonisée pour la compatibilité électromagnétique.
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Norme de compatibilité électromagnétique (CEM) pour les équipements et services radio.
Partie 3 : Conditions particulieres pour les dispositifs a courte portée (SRD) fonctionnant dans la bande de fréquences
de 9 kHz a 246 GHz. Norme harmonisée pour la compatibilité électromagnétique.
EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Norme de compatibilité électromagnétique (CEM) pour les équipements et services radio.
Partie 17 : Conditions particuliéres pour les équipements de transmission de données a large bande. Norme
harmonisée pour la compatibilité électromagnétique
EN 301 489-19 V2.2.1:2022 - Norme de compatibilité électromagnétique (CEM) pour les équipements et services radio.
Partie 19 : Conditions particuliéres pour les stations terriennes mobiles de réception (ROMES) fonctionnantdans la
bande 1,5 GHz et assurant des communications de données, ainsi que pour les récepteurs GNSS fonctionnant dans
la bande RNSS et fournissantdes données de positionnement, de navigation et de synchronisation. Norme harmonisée
pour la compatibilité électromagnétique.
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Norme de compatibilité électromagnétique (CEM) pour les équipements et services radio
; Partie 52 : Conditions spécifiques pour les équipements radio et les équipements auxiliaires des équipements de
communications cellulaires (UE) ; Norme harmonisée de compatibilité électromagnétique
EN 300 328 V2.2.2:2020 - Systémes de transmission a large bande. Equipements de transmission de données
fonctionnant dans la bande des 2,4 GHz. Norme harmonisée pour |'accés au spectre radioélectrique
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Dispositifs a courte portée (SRD) fonctionnant dans la bande de fréquences de 25 MHz a
1000 MHz. Partie 2 : Norme harmonisée pour I'accés au spectre radioélectrique pour les équipements radio non
spécifiques
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Systémes par satellite et stations terriennes (SES). Récepteurs GNSS (Systéme mondial de
navigation par satellite). Equipements radio fonctionnant dans les bandes de fréquences de 1164 MHz a 1300 MHz et
de 1559 MHz a 1610 MHz. Norme harmonisée pour I'accés au spectre radioélectrique.
EN 301 908-1 V15.2.1:2023 - Réseaux cellulaires IMT. Norme harmonisée pour I'accés au spectre radioélectrique.
Partie 1 : Introduction et exigences communes. Version 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - Réseaux cellulaires IMT. Norme harmonisée pour |'accés au spectre radioélectrique.
Partie 13 : Equipement utilisateur (UE) pour I'accés radioélectrique universel terrestre évolué (E-UTRA).
Directive 2006/42/CE relative aux machines - mise sur le marché des machines
Direction 2014/30/UE - relative a la compatibilité électromagnétique (RG 487/2016 relative a la compatibilité
électromagnétique, mise a jour en 2019) ;
Directive 2014/35/UE, GD 409/2016 - relative aux équipements basse tension
Directive 2014/53/UE — relative a I'harmonisation des Iégislations des Etats membres concernant la mise & disposition
sur le marché des équipements radioélectriques ( Décision n° 740 du 5 octobre 2016 relative a la mise a disposition
sur le marché des équipements radioélectriques)
Directive 2011/65/UE du 8 juin 2011, modifiée par la directive 2015/863/UE, annexe 2 — relative a la limitation de
I'utilisation de certaines substances dangereuses dans les équipements électriques et électroniques
La conformité de ce produit aux exigences essentielles de la directive 2014/53/UE relative aux équipements
radioélectriques a été vérifiée par I'organisme notifié suivant : N° 0123 :
Service produit TUV SUD basé sur le certificat numéro TPS-RED500909 i01, délivré le 22.04.2025.
Autres normes ou spécifications utilisées :
e SR ENISO 9001 - Systéme de management de la qualité
¢ Norme ISO 14001 - Systéeme de management environnemental
e SRISO 45001:2018 - Systeme de management de la santé et de la sécurité au travail.
Marque et nom du fabricant : SH&T Co. Ltd
Remarque : la documentation technique appartient au fabricant.
Remarque : Cette déclaration est conforme a I'originale.
Durée de validité : 10 ans a compter de la date d'approbation.
Lieu et date d'émission : Craiova, le 02.12.2025
Année d'application du marquage CE : 2025
Numéro d'enregistrement : 1503/02.12.2025
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Personne autorisée et signature : Ing. Stroe Marius Catalin
Directeur Général de SC RURIS IMPEX SRL

DECLARATION CE DE CONFORMITE

Fabricant: SC RURIS IMPEX SRL

Boulevard. Décébal, non. 111, batiment administratif, Craiova, Dolj, Roumanie

Objectif : 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Représentant autorisé : Ing. Stroe Marius Catalin — Directeur général

Personne autorisée pou i i : i =Di

Description de la machine : Cette tondeuse robotisée est concue pour effectuer des travaux de tonte de gazon.
Numeéro de série du produit : AATC00100001RURSTN1500 (ou AA représente les deux derniers chiffres de I'année de
fabrication, les caractéres 5 et 7 sont le numéro de lot, les caractéres 7 a 12 sont le numéro de produit)
Produit : ROBOT TONDEUSE a GAZON

Modeéle : RURIS Type : Sentinel 1500
Type de moteur : Moteur électrique sans balais Largeur de coupe : 180 mm
Type de connexion : Bluetooth, Wi-Fi, application, GPS 4G Surface maximale : 1500 m?

Niveau de pression acoustique mesuré : 55 dB Niveau de puissance acoustique maximal : 63 dB
Le niveau de puissance acoustique est certifié par TUV Rheinland sous le numéro de rapport CN25A58Q 001 du
08.08.2024, conformément aux dispositions de la norme EN ISO 3744:2010.
Nous, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, fabricant, conformément au GD 1029/2008 - relatif aux conditions de mise sur
le marché des machines, a la Directive 2006/42/CE - exigences de sécurité et de sdreté, a la norme EN |SO
12100:2010 - Machines. Conformément a la directive 2014/35/UE , au décret législatif n° 409/2016 relatif aux
équipements basse tension, a la directive 2014/30/UE relative a la compatibilité électromagnétique (décret législatif n°
487/2016 relatif a la compatibilité électromagnétique, mis a jour en 2019), a la directive 2014/53/UE ( transposée en
Roumanie par la décision n° 740 du 5 octobre 2016 relative a la mise sur le marché des équipements
radioélectriques), et a la directive 2011/65/UE du 8 juin 2011 relative a la limitation de I'utilisation de certaines
substances dangereuses dans les équipements électriques et électroniques, modifiée par la directive 2015/863/UE,
annexe 2, nous déclarons que tous les essais radioélectriques essentiels ont été réalisés afin de certifier la conformité
du produit aux normes spécifiées et que celui-ci satisfait aux principales exigences de sécurité, ne présente aucun
danger pour la vie, la santé ou la sécurité au travail et n'a aucun impact négatif sur I'environnement.
Le soussigné, Stroe Catalin, représentant du fabricant, déclare sous sa propre responsabilité que le produit est
conforme aux normes et directives européennes suivantes :
EN 3744:2010 : Acoustique — Détermination des niveauxde puissance et d’énergie acoustiques des sources de bruit
parla méthode de la pression acoustique — Méthodes d’ingénierie dans des conditions proches de celles d’un champ
libre au-dessus d’un plan réfléchissant
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sécurité des appareils électrodomestiques et analogues. Partie 2-107 :
Exigences particuliéres pour les tondeuses robotisées a batterie
Autres normes ou spécifications utilisées :
. SR EN ISO 9001 - Systéme de management de la qualité
. Norme ISO 14001 - Systeme de management environnemental
. ISO 45001:2018 - Systeme de management de la santé et de la sécurité au travail.
Remarque : la documentation technique appartient au fabricant.
Remarque : Cette déclaration est conforme a I'originale.
Durée de validité : 10 ans a compter de la date d'approbation.
Lieu et date d'émission : Craiova, le 02.12.2025
Année d'application du marquage CE : 2025
Numéro d'enregistrement : 1504/02.12.2025
Personne autorisée et signature : Ingénieur Stroe Marius Catalin
.f,"" Directeur Général de SC RURIS IMPEX SRL
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GR RURIS

1. EIZArQrH
AyatnTé TeAdTn!

20G EUXAPIOTOUNE yia TNV atré@act] oag va ayopdoete éva Trpoidv RURIS kai yia Tnv epmmoTtoolvn mTou dei¢ate
otnv etaipeia pag! H RURIS umrdpxel otnv ayopd atméd 1o 1993 kai Katd Tn d1dpKkeia autig TNG TrEPIGdoU €XEl Yivel
Mia 1oxuph PapPKa, N oTroia €xEl XTIOEI TN @APN TNG TNPWVTAG TIG UTTOOXETEIG TNG, AAAG KAl uE OUVEXEIG £TTEVOUCDEIG
TTOU OTOXEUOUV OTNV UTTOOTAPIEN TWV TTEAATWYV UE AGIOTTIOTEG, OTTOTEAECHATIKES KAl TTOIOTIKEG AUCEIG.

EiyaoTe memreiopévol 6T Ba EKTIPACETE TO TTPOIOV Yag Kal Ba aTmroAaUoeTe TNV aTTOd00H TOU yia PHEYAAO XPOVIKO
d1aotnua. H RURIS dev Tpoo@épel aToug TTEAGTEG TNG MOVO pnxavrApaTa, aAAd oAokAnpwpuéveg Aloeig. ‘Eva
onuUavTIK® OTOIXEIO OTN OX£0N WE TOV TTEAATN €ival n GUPBOUAEUTIKE TOOO TTPIV 00 KAl JETA TNV TTWANGCN, £XOVTAG
oTn 6160¢01 Toug éva oAGKANPO BIKTUO CUVEPYAJOPEVWY KATAOTNUATWY Kal GnUEiwv eEUTTNPETNONG.

MNa va atroAaloeTe TO TTPOIOV TTOU AYOPACaTE, SIABACTE TTPOCEKTIKA TO EYXEIPIDIO XProng. AKoAouBwvTag Tig
odnyieg, Ba £XeTe eyyunuévn pakpoxpdvia xpron.

H etaipeia RURIS epyddeTal ouvexwg yia Tnv avAaTrTugn Twy TTPoidvTwy TG Kal wg €K TOUTOU d1aTnpei To dIKaiwua
va TPOTTOTIOINCEl, PETAEU GAAWYV, TO OXANA, TNV EPPAVIOT Kal TNV aTTO800T TOUG, XWPIG VA £XEI TNV UTTOXPEWCN
Va TO YVWOTOTIOINCEI €K TWV TTPOTEPWV.

20G EUXapIOTOUNE yia GAAN pia @opd Trou emAéEaTe Ta TTpoidvTa RURIS!
MAnpo@opieg Kal UTTOOTAPIEN TTEAATWV:
TnAépwvo: 0351.820.105
nAekTpoVvikS Taxudpopcio: info@ruris.ro

2. OAHI'IEZ AZ®AAEIAZ
2.1. NPOEIAOMNOI'HZEIZ 2TO MHXANHMA

Alatnpeite ao@ain
ammdoTaon amd TO POUTIOT
KaTd TN AgiIToupyia.

Mpoaooxn! Kivduvog!

KpatAoTe Ta xépia Kai ta
TOd1a 0ag HOKPIA ATTo TIG
TTEPIOTPEPOPEVEG AETTIOEG.
MoTé unv Badete Ta xépia A
Ta TTOSI0 0OG KOVTA 1] KATW

aTmmd TO POUTIOT.

/20 \ A
BeBaiwbeite 6T 0 KUpIOG
10K TITNG TPOPodOTiag
Bpioketal otn 6éon «OFF» . .
% TIIV QTG OTTOIBATTOTE AlaBaaTe 1O eyxEIPidIO.
€mBOewpnon f/kai

ATTEVEPYOTTOINOTE TO
POUTTOT TIPIV TO ONKWOETE
Katd TNV ekTéEAEON
£PYOCIWV OUVTHPNONG.

ouvTApPNoN.

Mnv okap@aAwveTe oTO
POUTTOT.

Mpoooxn! Mnv pixverte
VEPO TTAVW OTO POUTTOT .

Mpoooxn! Mnv TTAéveTe
TNV KATW TTAEUPA TOU
POWTTOT e TTidaKka vepoU.
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2.2. NPOEIAOMNOI'HZEIZ
AloBdaTe 10 gyXelpidio odnyiwv TIpIv atd TN XpAon. PUAGETE To yia HEAAOVTIKH ava@opd.
eKTTaideuon
a. AlaBAoTe TTPOCEKTIKA TIG 0dnyieg. ECoIKEIWBEITE PE Ta XEIPIOTAPIA TOU PONTTOT.
B. Mnv emTpéTTeTe O ATOPA TTOU OV Eival £EOIKEIWPEVA PE AUTEG TIG 0Onyieg 1 o€ TTadId va XPNOINOTIoI00V TO
POMTTOT.
y. O xeIpIothg A 0 XproTng eival utrelBuvog yia aTtuxAuaTta A KivdUvoug TTou TTpokaAoUvTal o€ GAAa GToua
oTnV TIEPIOUTIa TOUG.
Ekmaideuon
a. EAéyxeTe TTEPIOBIKA TNV TTEPIOXA OTTOU XPNOIUOTIOIEITAI N CUCKEUN Kal aQalpéoTe OAEG TIG TIETPEG, Ta EUAQ, Ta
oUppata Kal GAAa Eéva avTikeipeva.
B. EAéyxeTe TEPIOBIKA TIG AETTIOEG, TIG BidEG TwV AETTIdOWV Kal TO GUOTNUA KOTIAG yia @Bopd ) {nuid.
AVTIKOTAOTACTE TIG POAPUEVEG 1) KATEOTPOUPEVEG AETTIOEG Kal TIG BidEG O€ OET yia va dIATNPACETE TNV
I00ppoTTia.
Xpron
a. Mnv ToTroBeTeiTe TA XEPIA 1) TA TTOIA OAG KOVTA 1] KATW ATIO TA TTEPICTPEPOPEVA UEPN TOU POUTTOT.
B. Mnv ONKWVETE ) JETOPEPETE TO POUTTOT EVW O KIVNTAPAG AEITOUPYEI.
Y. ATTEVEPYOTTOINCTE TO POUTTOT ATTO TO KOUUTTI AEITOUPYIOG:
- Mpiv atd TNV agaipeon evog UTTAOKAPICHATOG:
- Mpiv atd 1oV éAeyx0, TOV KABAPIOUS 1 TNV EKTEAECN EPYACIWV OTO POUTTOT.
Mnv a@rivete To pouTTOT O€ AgIToupyia Xwpig eTTIBAEYN GV YVWPICETE OTI UTTAPXOUV KATOIKiBIa, TTaIdId ) dTopa
KOVT& TOU.
EmmAéov, katd Tn xprion Tou pouTToT:
a) ATToQUYETE TN XPrion Tou pouTrdT o€ Bpeyuévo ypaaidl.
) Mnv xpnoiyoTrolgiTe TO POUTTAT EUTTOAUTOI ) POpPwWVTAG avolxTd cavddAia. Na gopdTte TTavTa TTPOCTATEUTIKG
UTTOBAPATA KAl HOKPIG TTAVTEAGVIA.
y) Na gioTe €§aIpeTIKG TTPOCEKTIKOT OTAV OTPEPETE TO PNXAVNPA TTPOG TO PEPOG OAG.
0) Na &ekivaTe TAvTa TO POUTTIOT CUPPWVA PE TIG 0dnyieg, YE Ta TTOBI 0ag Pakpid aTrd Tn/Tig AeTTida/eg.
ZuvTAPNON Kal atroBikeuon
a. AlaTnpeite OAa Ta Tagiuadia, Ta PTToUASVIa Kai TIG BiIdeg o@IXTA yia va SIa0@AAIGETE OTI TO UNXAvNUa
AeIroupyei cwaoTd Kal pe ac@aAeia.
B. Na Adéyoug ac@aAciag, avTIKATAOTAOTE Ta POAPPEVA | KATEOTPAPUEVA EEOPTAATA.
Y. BeBaiwBeite 611 XpnOIUOTIOIEITE YVATIO AVTAAAAKTIKA KATG TNV QVTIKATACTACON TWV KATECTPANHUEVWV.
0. BeBaiwBeite 6T n yraTapia @opTiETAl XPNOIUOTIOIWVTAG TOV CWOTO QYOPTICTH) TTOU GUVICTA O
KaTaokeuaoTns. H AavBaouévn xprion Tou @opTIoTH UTTopei va TTpokaAéael NAeKTPOTTANSia, utrepBEépuavon n
Slappor) diaBpwTikoU uypoU aTTd TNV UTTATAPIA.
€. X TEPITITWON dIaPPOAG NAEKTPOAUTWY, EETTAUVETE PE VEPO/EEOUBETEPWTIKO PECO, CNTACTE IOTPIKA Bonbeia
eqv €pBel o€ TTAQN UE TA PATIO K.ATT.
oT. To pouTToT Ba guUVTNEEITal CUPPWVA UE TIG 0B NYIEG TOU KATAOKEUOGTTH.
C. Mnv avoiyeTe ) TTPOKAAEITE {NUIG OTNV PTTATAPIA.
n. BeBaiwBeite 611 N ymmaTapia o pTiETAI XPNOIYOTIOIWVTAG TOV CWOTO QOPTIOTH) TTOU CUVIOTA O
KaTaokeuaoTrns. H AavBaopévn xpron utropei va TTpokaAéael nAekTpoTTANSia, utrepBépuavaon f diappon
S10BPWTIKOU uypoU atrd Thv PTTaTapia.
ZuvTtApnon Kai &181kég odnyieg
1. Na atrevepyoTrolgite TTAvVTa TOv KUPIO SIAKATITN AEITOUPYIOG TOU POUTTOT TTPIV KABAPIoETE TUXOV
pTTAOKapiopaTa, EAEYEETE KOl KABAPIOETE TO PNXAVNUA A TTPIV AVTIKATAOTACETE TN AETTida KOTTAG. Mnv
ETTIXEIPACETE TTOTE VA ETTIOKEUACETE I} VA PUBUICETE TO POUTTOT EVW BPIOKETAI O€ AEITOUpYia.
2. X& TTEPITITWON ACUVABIOTWY KPAdAOHWY, OTAPOTACTE TO POUTTOT Kal EAEYETE €GV OI AETTIOEG £€XOUV UTTOOTET
¢nuIG. AvTIKATOOTACTE TIG POAPPEVEG I KATECTPOUPEVES AETTIOEG YIa va dIaTNPACETE TNV I00ppoTTia. Edv n
86vnon CUVEXIOTEI, ETTIKOIVWVAOTE PE éva e§ouaiodoTnuévo KévTpo oépRig Tng RURIS.
3. XpnoIPOTIOINCTE TTPOCTATEUTIKA YAVTIA KATA TV €MOEWPENCN ) TN CuvTAPNON TNG AETTidag.
4. Mnv exTeAeiTe gepyaaieg ouvtrpnong EUTTOAUTOI 1 oPWVTAG avolxTd oavdaAia. Na @opdTe TTavTa KatdAAnAa
Ao UTOoIa £pYACiag Kal HAKPIG TTAVTEAOVIA.
5. AvTIKOTAOTAOTE Ta GOAPUEVA ) KATECTPAPUEVA EEAPTANOTA Yia TNV aoPAAEId oag.
6. XpnoiyoTrolgite povo yvroio eE0TTAICHS Kal agegoudp. Agv ETMITPETTETAI N TPOTTOTTOINCN TOU APXIKOU
oxedlaopoU Tou popTroT. OAEG 01 TPOTTOTTOINCEIG YivovTal pe SIKr) oag euBldvn Kal AKUPWVOUV TV £yyunaon.
7. Alatnpeite OAa Ta TAgIPGdia Kal Ta TTOUAG VIO G@IyUEVA YIa va S1a0@aAICETE OTI TO POUTTIOT BPICKETAI OF
ao@aAn KaTadoTaan Asitoupyiag.
0dnyieg ao@aleiag yia Tov QOPTIOTAH
3
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1. H mipiCa TrpéTrel va eykaTooTaOEi KOVTG OTOV €EOTTAIONO Kal va gival eUkoAa TTpooBaaciun.
2. To €§wTepIKO KAAWDIO AUTAG TNG povadag dev PTropei va avTikataoTtabei. Edv 1o kaAwdio givai
KOATEGTPAPUEVO, N HOVAD A TTPETTEI VA AVTIKOTAOTAOEI TTARPWG.
4. Mnv avoiyete Tn BAKn Tou @opTIoTr. MNa Adyoug ac@aAeiag, HOVO €EEIBIKEUPEVO TTPOCWTTIKO GEPRIG
EMTPETTETAI VA aVOiyEl OTTOIOVOATIOTE EEOTTAIONG.
5. MNpooTatéwte TOV £€0TTAICUSG OTTO TNV Uypaaia.
6. ATroouvdéoTe Tov €€OTTAIONG AT TNV TIpida TTPIV TOV KaBapioud. XpnoIHoTIoINCTE éva uypod TTavi.
7. O e§OTTAIOPOG TTPETTEl VO TOTTOOETEITAI OE OTABEPN ETTIPAVEIQ.
8. Edv o @opTioTAg Oev XpnolyoTroinBei yia peydAo xpovikd didaTnua, amoouvOEaTe TOV atéd TNV TyN
TPOPOod0Uiag.
9. Edv oupBei otmroiadnmoTte atmod TG akdAoubeg OuVONKeG, 0 eEOTTAIOUOG Ba TTPETTEI va eAeyXBei aTrd
€€eIDIKEUPEVO TTPOOWTTIKG OEPPIG:
- To @IG €ival KATEGTPAUMPEVO.
- 'Exel €10éAB¢€1 uypd oTov €EOTTAIONO.
- O @opTIOTAG €xEl EKTEDEI O€ Uypaaia.
- O QopTIOTAG €xEl TTETEI /KAI £XEI UTTOOTEI {NuId.
- O @opTIOTAG gPPavilel upavr) onuadia oTTaCiPaTOoG.
- O @opmiaTAG Oev AeIToupyei KAAG ) OV UTTOPEITE VO TOV KAVETE va AEITOUPYAOEl oUPQWVA e autd TO
eyxEIpidIOo.
10. Mnv ouvdéeTe éva KATEOTPAUPEVO KAAWDIO Tpo@odoaiag aTnv Trnyr Tpogodoaiag. Mnv ayyilete éva
KOATECTPAPUEVO KOAWDI0 TPOPOBOCiag EVW Eival CUVOEDSEUEVO OTNV TTNYT) TPOPOdOaiag.
E181kég 0Bnyieg ao@aAgiag yia CUOKEUEG TTOU TPOPOSOTOUVTAI ME PTTATAPIA:
1. BeBaiwBeite 611 TO pouTIOT €ival ATTEVEPYOTIOINUEVO TIPIV TOTTOOETACETE TNV £TTAVAQOPTICOUEVN UTTaTapia. H
TOTTOB£TNON PTTATAPIaG O€ éva EVEPYOTTOINUEVO NAEKTPIKO £pyaAEio pTTopEi va odnynaoel o€ atuxAuara.
2. ATTOOUVO£QTE TOV POPTIOTA ATTO TNV TIPICa TTPIV TOV KaBapioud.
3. Mnv ekBéTeTe TNV PTTaTOpPia O€ AUEGO NAIOKO QWG YIa PEYAAQ XPOVIKA 1a0TAUATA KOl PNV TNV TOTTOBETEITE
Tavw o€ KaAopipép. H BeppdTNTa KATAOTPEPEI TNV PTTATAPIO Kl UTTAPXE! KivOuvog ékpnéng. Edv n pmatapia
€ival {eoTrh, a@ACTE TNV VA KPUWOEI TTPIV TN @OPTIoN. MnVv avoiyeTe TRV uTraTapia Kal aTToQUYETE TUXOV UNXAVIKEG
BAGBeg o€ auTryv.

3. TEXNIKA AEAOM'ENA

TOTrOg KIVRTAPA HAEKTPIKOG KIVNTAPAG XWPIG WAKTPES
Tdon pmrarapiag 16vTwv AlBiou 20V
XwpenTIKOTNTA UTTOTOPIOG 10VTWV 6Ah
AiBiou
ToOmrog oUvdeong Bluetooth, Wi-Fi , epappoyn, GPS 4G
Xpovog popTiong 120 Aemitdl
Xpoévog epyaciag 90 AetrTd
MAdTog KOTrAg 180 yi1AioaTd
“Yyog koTriig 20mm-100mm
MéyioTn ywvia avodou 70°
MéyioTn epioxn 1500 1.p.
KaBap6 Bapog pe ageooudp 22,5 KING
- 086vn LCD
. - PwvnTIkA diETTAPR
€TTIAO . .
vh - AwoBnTApag Bpoxfis
- AloBnTApag aviwwong
Bluetooth BLE
Mpodiaypagpéc paBIopGvou ® >uyvéTtnta: 2400-2483,5 MHz
® MéyioTn ektrepTropevn 10X06 : 5,44 dBm Wi-Fi 2,4 GHz
(IEEE 802.11 b/g/n/ax)
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® Yuxvotnta: 2400-2483,5 MHz

® MéyioTn ekmepmopevn 10xUG: 18,33dBm (unTpIkn
TTAOKETO )

® MéyioTn ekmepmopevn 10xUG: 17,5 dBm ( Aeitoupyia
aAyopiBuikAg emegepyaciag Wi -Fi)

® M¢éyioTn extrepTropevn 10x0G : 17,5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® >uyvéTtnTeg: 863—865 MHz / 865 868 MHz

® MéyioTtn exreyttépevn 10x0G : 5,42 dBm
GNSS

® To Sistema éAafe:
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® >uxvornta: 1559-1610 MHz

LTE 4G -

peETAd60EIG KIVNTAG TNAEPWViaG YTTOOTNPIZOPEVES QUIVEG
+ péyioTn 10X0UG TToU eKOOONKE:

® Zwvn1:24,37 dBm
® Zwvn 3: 23,96 dBm
Zwvn 7: 23,60 dBm
Zwvn 8: 24,17 dBm
Zwvn 20: 22,88 dBm
Zwvn 28: 23,24 dBm
Zwvn 38: 23,99 dBm

® Zwvn40: 23,79 dBm
O €€oTTAIOPGG PTTOPET VO XPNOIPOTIOINBE XWPiG
TEPIopIopoUg ag 6Aa Ta MéAn Tng EupwiraikAg Evwong .

Eyyunon 36 prveg

To popTroT gival KAaTGAANAO yia Uyog ypaoidiol £wg 100 mm. Ze ynAdTePO ypaacidl, To pOUTIOT uTTOPEl va oTapaTthoel. Koupéyte
TO YKOOV o€ UWog PIKkpOTEPO atrd 100 mm XPnNOIPOTIOIWVTAG Ui XAOOKOTITIKA UNXAVH.

H prrarapia poptror emweeAeitan amrd 1 Asimoupyia "o UP-Innovation RURIS™. Auti n Asiroupyia Bon8d tTnv prrarapia
oTav @TaoEl OTo Kpiolpo opio amopoptions. H Ruris £x&1 SnpIoupyAoEl HIa KAIVOTOMIO OTO CUCTNHA OTOIXEiIWV OTO
EOWTEPIKO TNG PITOTAPIAG, MECW TNG OTTOIAG N PITOTAPIO PITOPEI VO ETTAVAPOPTIOTEI META aTTO éva PEYAAO XPOVIKO
didoTnpa Trou £xel atrogopTioTei. ‘ETol, o1 xpioteg Tng RURIS pmropolv va amroAadcouv Tnv aglomioTia Kol TV
kaivoropia Tng RURIS. MeTd Tnv atmoBrikeuaon, cuvioTdral n ¢6pTion o€ didoTnua 6 pnvwy - 1 éToug.

4. EMNIZKOMNHZH MHXAN'HMATOZ

To poutrdT XAookoTTikoU Ruris Sentinel 1500 eival éva e§aIpeTIKG TTPONYPEVO PNXAVNUA TTOU XPNOIPOTIOIEI TNV
texvoAoyia Advanced Positioning and Navigation (APNT), n otroia cuvdudadel:
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® TexvoAoyia TAoAynong péow dopugdpou kal RGB.
e XAPTOIPA®HEIHE .

®  JIayvVWOTIKN TEXVOAOYia OTITIKG avTIKEiyeva A.
AuTH n TEXVOAOYia ETITPETTEI OTN POUTTOTIKA O¢Aa va xapToypa@ei To TEpIBAAAOV Kal va TTpoadiopilel Tn Béon
NG o€ TEPIBAAAOV EKATOOTWV , ETTITPETTOVTAG TNG £TAI VA OEPPAPE! KAl va EAICOETAI yUpw aTTO EPTTOdIA PE HEYAAN
akpiBela.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

O1 €1kOvEG TTpoopifovTal HOVO YIO EVNHEPWTIKOUG oKotroUug. O pounBeuTig diatnpei To Sikaiwpa va
KAvel SouIKEG Kal AEITOUPYIKEG OAAaYEG OTOV ESOTTAIGUO TTOU TTAPOUCIAJETal OE OUTO TO EyXEIPiISIO.

5. EFKATAZTAZH

Ag@aipéoTe KAaDIA BEVTPWYV, TTETPEG, TraIXViSIa Kal GAAA uTTOdIa TTOU PTTOPOUV va TTPoKaAéoouv Jnuid
OTO POMTIOT Kal TIG Aeideg TOU.

& . X A
A i - =

< 80mm,

< 80 mm ==
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ZuvappoAdynon Kai ToroféTnon Tou oTaBuoU @opTIong
ApxXIKa, Bpeite TNV KaAUTEPN B€0N yia TOV GTABPS POPTIONG.
SKeQTEiTE TNV TTANOIE0TEPN €EWTEPIKA TTPICA, KABWG O OTABNOG
TPETTEI Va gival ouvdedepévog o€ auTryv. BeBaiwbeite 6Tl To
£da@og dtTou ToTToBETETE TOV OTAB S POPTIONG Eival eTTiredo,
aTeyvo, Xwpig payvnTika TTedia Kal Xwpig EPTTOdIa YTTPOCTA.
KpatioTte Tov 01abud alvdeong o€ améaTacn TouAdxioTov 3

METPWV aTTé OTTiTIa, OEVTpa Kal PpaxTeS. EAv 0 oTaBuog X X
ouvdeong TepIBAAAeTal aTTd KTipia i dévTpa, BeRaiwbeite 6T N \
ywvia avoiypaTog UTrpooTd atmd Tov oTabud eival yeyaAlTepn B LL &'
atmd 110°. BeBaiwbeite 611 uTTdpyEl TOUAGXIOTOV 2 PETPA o

eTITTEOOU XWPOU PTTPOCTA a1rd TNV TTAdKa BAong Tou

oTaBpou olvdeong.

EykaraoTioTe Tov oT1abué RTK oTtnv TnAeokomikn pdapdo.
MO&AIg Bpeite TN owoTr B€0n yia Tov aTaBPd POPTIONG Kal TOV 0TaBPd ava@opds, akoAOUBNAOTE TNV TTAPAKATW
S10dIKaoia yia va OAOKANPWOETE TNV £YKATAOTOON TOU 0TABPoU oUvdeong Kal Tou oTaBuoU avagopdg.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si . Tija telescopica pentru
statia de referint3 plastic statia de referints

AgaipéaTe TIG Bideg aTEPEWONG TOU OTABPOU avagopdg.

~
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TomoBeTAOTE TNV TNAEOKOTTIKN PdRd0 padi ye Tov aTaBud avagopdg.

=
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ZuvdéoTe Tov oUVOETHO (UE TO paKPUTEPO KAAWDIO) aTov oTaBud avagopdg, cuvdEéaTe Tov oUVOETHO (UE TO
KOVTUTEPO KAAWDI0) oTov GTaOPS oUVOEONG KA, OTN GUVEXEID, XPNOINOTIOINCTE éva TTAACTIKO OEUATIKO
KaAwdiwv yia va ac@alioete To KaAwdIo oTn paRdo.

"Evapén Tou otaBuol ouvdeong.
1. Zuvd€oTe TO KAAWDIO ETTEKTACNG OTNV TINYK PEUMATOG.

2. Yuvd£oTe TO KAAWDIO ETTEKTOONG OTOV OTOBUO oUVdEONG Kal ao@aAioTe T Baon olvdeong oTo £5APOg.

3. ZuvdéaTe To pelpa o€ pia TTPICa Kal, GTn CUVEXEID, EVEPYOTTIOINOTE TOV 0TaOPG oUvdEoNG KAl TOV OTaBpd
avagopdg.

Otav o0 o1aBudg ouvdeong eival evepyoTroinuévog, N UTTAE Auxvia LED a6 kdTtw Ba avdpel ouvexws. Edv dev
avaper kapia Auxvia LED, eAéy&Te TNV Tpopodoaia peduaTog Kal TIG UTTOOOXEG i} ETTIKOIVWVAOTE UE £va
egouaiodoTnuévo kévTpo Ruris .

EvepyoTroIRoTe T0 POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO Kal TOTTOBETAOTE TO 0T Bdon olvdeong.

EvepyoTroimoTe Tov KUpIO SIOKOTITN YIA VA EVEPYOTTOINOETE TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO KaI EI0AYAYETE TOV
KWIKO
MpoemiAeypévog kwdikdg PIN: 0000.

9
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A@oU evepyoTtroinBei kail @optiatei n POMIMOTIKH XAOOKOMTIKH MHXANH FKAZONoTn Bdon cuvdeong,
TTEPIPEVETE Aiya AETTTA Kal, 0Tn cuvEéXela, EAEyETE Tn olvdEeon Pe Toug BopuUPEPOUG GTOV TTiVaKa TOU OTaBuoU
avagopds ) otnv 064vn Tou POUTTOT.

‘Evdei§n RMS: YTT0d€IKVUEl ETTIKOIVWVIO PE TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO (XPNOIUOTTOIWVTAG padlocuxvoTnTa).
H Auxvia LED eival ouveXwg avauuévn - evepyr ouvoeon.
AvaBoaoBrAvel n Auyvia LED — n oOvdeon dI0KOTINKE.
Agiktng RCS : Acopeupévo yia ETTIKOIVWVIA PE TO TNAEXEIPIOTAPIO, TTPOG TO TTAPOV BEV XPNOIYOTIOIEITAl (N
Auxvia LED &ev utrodeikvUel Kapia KaTtaoTaon).
"Evdei§n DSG: Katdotaon d0pu@opikoU OAPATOG TOU 0TaBpoU avagpopdg.
H Auyvia LED gival cuveXwg avauuévn - o oTabuog avagopdg AiItoupyei owaoTd.
AvaBoaoBrvel n Auxvia LED - o otaBpédg avagopdg £xel TTpoBANUa.
‘Evde1§n RMG: Kartdotaon 60pu@opikoU GAPATOG TNG POUTTOTIKNAG XAOOKOTITIKAG UNXAVAG.
H Auxvia LED eival ouveXwg avapuévn - To POPTIOT £XEI KAAG orua.
AvapoaBrvel n Auxvia LED — 10 poputdT €xel a0BevEG Grpa.
WiFi : Kavovikd, n Auxvia LED avaBoofrvel apyd. Katd tn Asitoupyia oudeugng (oTabudg avagopdg Kai
PONTTOT), N Auxvia LED Trapayével GuveEXWG avappévn.
KoupTtri avdkAnong: KoupTi yia Tnv €1TIOTPO@r) TOU POTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU 0Tn Bdan cuvdeong.
‘.\ (éﬁ—i\-\
I‘\_Cf
KoupTtri Z0geung ZraBpol Avagopdg — PoutrdT: XpnolpoTtrolsital 6Tav eykabioTaTal évag vEog oTaBuOG
ava@opdg Kal TTPETTEl va OUCEUXBEi Ye TO pOpTTOT. [Na va evEPYOTTOINCETE TN AEITOUPYIA, TTATAOTE TTAPATETAPEV
TO KOUWTTI yIa 5 DeUuTEPOAETITA.

Ev Tw petagu, n KatdoTaon Tou CUCTAPOTOG UTTOPE £TTIONG va eAeyxOei oTnv 086vn Tou poputoT. Otav 1o
keipevo APNT gugavigetal otnv 086vn e d1aQopeTIkd Xpwua, onuaivel 6Tl To oUoTnUa £XEl Ol0HOpPWOEi
owoTa Kal gival €ToIuo yia dnuioupyia Xaptn.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% M

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii
M% sistemului. Cand apare cu culorile
q g diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 MPOZOHKH TOY POMITOT ZTHN E®APMOI'H REVOLA KAI AIAMOP®QXH TOY XYZTHMATOZX
E@apuoyn REVOLA APP
Egappoyry REVOLA APP c¢ival éva Baoikd ouoTaTikdé Tou ouoTtiuatog. H POMMOTIKH XAOOKOMTIKH
MHXANH TKAZONZYNEPTAZETAI pe autAv TNV £€@appoyr yia va dnNUIoOUPYAOoEl £va EIKOVIKG GUOTNUA 0piwv,
TO OTTOi0 TO POUTIOT Ba avayvwpidel apydTepa kal EXEIX Ba xpnoiyoTroigiTe yia va epyadeaTe CwaoTd 010 £30¢OG.
Ma Aqun Tng e€@appoyng, oapwoTte Tov Kwdikd QR Tou Mdiou . Mmopeite emmiong va kdvere avalntnon
Xelpokivnta ato app store xpnoipyotroiwvTag Tn Aégn-kAc1di "REVOLA APP".

®  App Store — yia xprioTeg iPhone
®  Google Play - yia xprioteg Android

Avoigte Tnv epappoyr) REVOLA kal dnpioupyAoTe évav véo Aoyapiaouo.

e
Register

MNa va mpooBéoeTe T0 XAOOKOTITIKO 00OG, KAVTE KAIK 0TO oUpBoAo "+" KaTw O€gId 0TV KUpIa oeAida. EAEyETe TOV
oelplakd apliBué Tou XAOOKOTITIKOU aTnVv Trvakida TUTToU Kal, 0T CUVEXEID, EICAYAYETE TOV OEIPIAKO apiBud n
oapwaoTe Tov Kwdikd QR oTtnv mivakida TUTTOU yIa va CUVEXICETE Kal AKOAOUBNOTE TG 0dnyieg aTnv 004vn.

e

Add Device

.
Your Devices =
Beysia, VR16
%
D &
! :
: :
a a
Bavola, VR16
% o
E
s
R

11
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« Add Device « Wian Configuration - Add Device
Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
: [ 0w |
Pesse e

ZxeS100u6G Kal SiapdpPwaon TnG TTEPIOXNG Epyaaiag
MeTaBeite oTn oeAida TPodiaypaPwV TNG CUCKEUNG, ETIAEETE AsIToupyia XApTn Kal dNUIOUPYAOTE Evav VEO
XapTn.

Mpiv e10éABeTe 0TN d1adikaaia "AgiToupyia XapTn " oTnV £QapUoyn, N epapuoyn Ba eAéyEel TNV KaTdaTaon Tou
OuUOTAMATOG Yia va Slac@alicel 0TI 0 XAPTNG UTToPEi va dnuioupynBei ye emTuyia. EGv avTIeTwTTioETE
OUOKOAIEG, ETTIKOIVWVACTE e éva e§ouciodoTnuévo kévTpo Ruris yia Tepaitépw BonRbeia.

(o] < device

Working inferval

{ I XX K )

Map Mode

H epappoyr) REVOLA utroaTnpilel Tpeig TUTTOUG TOTToB£TNOoNG OTaBuwy oUvdEoNG: aTnV ETTIPAVEIQ TOU YKaAlOV,
oTnV EMQPAVEIA TOU YKALOV i EKTOG TNG ETIPAVEIOG TOU YKAGOV. ETTIAEETE TNV KATAAANAN yia Tov XdpTn oag.

12
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ZTaOpOG OUVEEONG EKTOG TWV EIKOVIKWYV OPiWV TNG TTEPIOXNG ME YKAJOV
BeBaiwbeite 611 0 oT0OPSG oUVSEDNG BEV BpiokeTal TTOAU KOVTE O€ KTipia,
@paxTeg N dévrpa. BePaiwbeite 6T UTTAPXEl pia euBEia ypappr) TOUAGYXIOTOV 2
METPWVY PTTPOOTA aTTO TNV TTAGKA BAong.

2100p6g ouvdeong otnv dkpn MEPIOPIZTE Tnv €IKOVIKA £M@AVEIO TOU
YKagov .

MapakaAoUpe va emBIBaoTeiTe 0 OEAEG WOTE 0 OTABPOG oUvdEONG va PNV
BpiokeTal TTOAU KOVTa O¢€ KTipia, @PAXTEG 1) OEVTPA.

MapakaAoUpe BeRaiwbdeite 6T UTTAPXE! YO EUBEiQ ypaupr TOUAGXIOTOV 2
METPWV OTN PNTPIKI TTAQKETA .

emipdveia ykadov INSIDE LIMIT

MapakaAw, BeRaiwdeite OTI UTTAPXE! Mia euBeia ypapuR TOUAGXIOTOV 2 PETPWY
OTn PNTPIKA TTAAKETA.

MapakaAoUpe pnv ToTToBETEITE TOV OTAOUS OUVOEGNG TTOAU KOVTA OTO EIKOVIKO
Opio (TrpéTel va gival ueyaAuTepo aTrd 2 pETpa).

InHavTikéS TTANPO@OpPiEg TTPIV a1rd TN oXeSiaon Tou XAapTn

-
w

>

>P BB bbb b P

MapakaAoUpe va xeIpifeaTe KOVTA OTO XAOOKOTITIKO OTaV OXeDIACETE TNV TTEPIOXN E£PYATIAG VIO VO
atmmouyeTe TN d1aKOTA ofjuaTog. H diadikaoia atraitei ouvdeon Bluetooth petagly Tou pnxavipatog

Kal TG epapuoyng (BeBaiwbeite 6T N aTréOTACN PETAEU TOU TNAEPWVOU KOI TOU PNXAVAPATOG Eival
MIKpOTEPN aTTo 10 PéTPQ

To didoTnua peTagy Twv OPIOKWY CNUEIWV TNG TTEPIOXNG EPYaaTiag TTPETTEI va gival HEYAAUTEPO ATTO
50 cm kal Ta oplakd onueia Yropolv va oxediaoTolv pPOvo OTaV TO TUAMA TNG YPAPMAG YiVEl

Ad&Bete uTTOWN OTI O XAPTNG TNG TTEPIOXNAG ME XAOOTATINTA TrEpIopifeTal o€ 96 onpeia.
To pAkog Kai 1o TTAGTOG Tou XapTn TIPETTEl va gival pikpoTepa atd 100 péTpa.

Mpdaoivn diakekoupévn ypaupn: MTropei va oxediaaTei éva onueio atnv TpéXouca
Béon.

Kitpivn dlokekoupévn ypapur: Aegv egivar duvat n oxediaon onueiou otnv
TpEXouaa B€an.

Zuvexng Tpdaoivn ypaupr: Anuioupynenke éplo epyaciag.

ZuveXNG PTTAE ypaupn: H diadpoury Tou poutroTIKoU XAOOKOTITIKOU TTPOG TN BACn
ouvdeong.

ZuveXNG KOKKIVN Ypauun: Ta 6pia Tou euTrodiou TTou dnuioupyrnBnke.

9 Alaypdgel To TEAEUTaiO OXEDIAOUEVO anuEio.



GR RURIS

A Q AT0BnKeUOTE KAl dNUIOUPYAOTE TOV XAPTN.

A @ ATT0OnKeUOTE TOV XAPTN EPTTODIWV.
A e MpoaBéate éva eumodio.

Txediaon Tou XAPTN PE TOV OTABUO oUVSeoNG £§w ATTO TNV TTEPIOX T EPYOCIiOG TOU POUTTOT.
AlapoppwoTe Tn dladpopr) kKaBodrynang Kal TNV TIEPIOXT £pYATiag.

MpooeKkTIKOG

Katad 1 diadikagia dnuioupyiag xaptn, BeBaiwbeite 6T Ta clpBoAa dopupdpou ":LKOH bluetooth éxouv
TTOPTOKAAI xpwpa. MTTopeite va Ta O€ite 0TnV eavw degIG ywvia TNG 086vNng Tou KIvNTOU 0AG TNAEQWVOU.

Brua 1
A -
’ o
JO\ ®
(X X>) ®
\O/
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

2NUEIWOTE TO TIPWTO ONEIO yIa TOV OTaBP6 olvdeong.
KavTe KAIK yIa va eNQAVIOETE TTEPIOCOTEPES TTANPO PO PIEG.

BrAua 2

Mpiv onueiwoeTe TO0 TTPWTO onueio NG d1adpopng kKabBodrynong, TTapakaAoUPe va €xeTe uTrdwn cag OTl TO
POMIIOT Ba dnuioupynoel pia gubeia ypapu 2 péTpwy oTov oTaBPd oUvOEONG KOPITOIWY .
Brua 3

14



GR RURIS

Guidance route drawn

MoéAIg emonuavBolv Aa Ta onueia TG diadpopng kaBodrynong, TTATACTE TO Koupm’0 yia va
atmoBnkeuoeTe Tn diadpopn KaBodrynong Kai va ouveyioete Tn diadikaagia puBUIoNG Tou EIKOVIKOU XApTn.

Brua 4

O xpAoTNG TTPETTEI Va €XEI KATA VOUu OTI N eAGXIOTN aTréoTaon YeTagu KaBe onueiou gival Trepimou 50 cm kal 10
ouoTnua aTtaitei Touhdiotov 4 onueia (uéyioTo 96 onueia).

O xprotng TPETTEl va BWOElI TTPOCOXN OTNV KATAOTAON TNG YPAMUAG KATA Tn dnuioupyia Tou XApTn Kai va
aKOAOUBRAOEI TO PnvUPATA TTOU EP@avifovTal atrd TNV EQapUoyh.

Brua 5

A@oU emmionuavBolv 6Aa Ta onueia TNG TTEPIOXAG EPYATIAG, O XPAOTNG TTPETTEI VA TIATACE! TO KOUWTTI o va
eIgdyel éva Gvopa Kal va atroOnkeloel Tov XapTn.

2xediadovrag Tov XApTn ME TOV OTABHO CUVSECGNG KOVTA OTNV TrEPIOXN EPYOTiag.
PUBuion Tou Xwpou epyaciag.

Katd 1 diadikagia dnuioupyiag xdaptn, BeBaiwbeite 6T Ta cUpBoAa dopupdpou ":;Kou bluetooth éxouv
TTOPTOKOAI Xpwpa. MTTopeite va Ta deiTe oTNV €mavw 8€§Id ywvia TNg 086vng Tou KivnToU Gag TNAEQWVOU.

Brua 1

15
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£ 3% = -
; o
) /‘:‘\. \ ®
(X XK*)
o/ ©
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

ZNMEIWOTE TO TIPWTO CNEIO yia TOV OTABUG UVOEDNG.

Briua 2

Anpioupyia €IKOVIKOU 0piou TNG TTEPIOXAG YKAZOV XPNOIUOTIOIWVTAG KOUUTTIA TTAOYNONG Kal onueia oxediaong
XapTn.

Ma o ammoTeAecpaTIKO KOUPEUA YKAZOV yUpw OO TOV OTaBUS @4pTIoNG, |
10 oUoTNUa dnuioupyei pia €18IKA TTepIoX YUPW OTTO TOV OTOBUO KOI TOV e - tiooooe s
KoupeUEl TTPWTA. i5

Kot yUpw a1ré Tov oTaBu6 @OpTIoNG. ’

Brua 3

A@oU emmionuavBolv 6Aa Ta onueia TNG TTEPIOXAG EPYATIAG, O XPAOTNG TTPETTEI VA TIATACEI TO KOUWTTI o va
€I0AyEl éva OVOopa Kal va atroBnkeUoel.

Txediaon Tou XAPTN JE TOV OTABUO OUVSEONG EVTOG TOU XWPOU £pyaaiag
. PUBuion Tou xwpou epyaaiag.

MNpooekTik6G!

Katd 1 diadikaagia dnuioupyiag xaptn, BeBaiwbeite 6T Ta clUpBoAa dopupdpou ":;Km bluetooth €xouv
TTOPTOKAAI Xpwpa. MTTopeite va Ta d€ite 0TV eMAVW dEEIG ywvia TNG 086vNnG Tou KIVNTOU 0AG TNAEQWVOU.

16
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Bra 1

£ 3 = o-
A
’o. .
SO ®
(X X
\-_of (-]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

ZNUEIWOTE TO TIPWTO CNEIO yia TOv OTaBPS gUVdEDNG.

Brua 2

MAonynB¢eite 0TO POUTTOT OTO ETTOUEVO ONUEIO KAl ONUEIWOTE TO DEUTEPO EIKOVIKO ONUEIO Opiou.

Bua 3

AwaTe Tpoooxn oTnv eAGXIoTN amméoTacon TepiTou 50 cm PeTAgU TwV ONUEIWV Kal OTNV ATTaiTNON CUGTANOTOG
yia eEAGxIoTO apIBud 4 anueiwv (u€yioTo 96 onpeia).

BAua 4

>
®

AwaTe TTPOCOXK OTNV KATAGTAGN TNG YPAUMAG KATA TN dnuioupyia Tou XapTn Kal oTa pnvUpaTa TTou epgavigovTal
até TNV £papuoyn.

Brua 5
17
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A@oU eTTIAECETE TNV TTEPIOXT Epyaciag pe Ta onueia Mark to all (Mapkdapiopa o€ OAOUG), TTATACTE TO KOUTT 0
, El0aydyeTe éva 6vopa Kal atmodnkelaTe TNV TTEPIOXN EPYATIaG.

MPOOONKN ATTAYOPEUNEVNG TTEPIOXNG / ENTTOSiou GTOV XAPTN. ATTayOpPEUETAI
n ¢uwvn diapdpewong .

MpooekTIKOG!

Katad 1 diadikagia dnuioupyiag xaptn, BeBaiwbeite 6T Ta clpBoAa dopupdpou ":;iK(]I bluetooth éxouv
TTOPTOKAAI xpwpa. MTTopeite va Ta O€ite 0TnNV emAvW d€€IG ywvia TNG 006vNng Tou KIvNTOU 0Ag TNAEQWVOU.

Brua 1
P = -
A ® Py
ceo ®
‘o f
Apasati sa

Consola de navigare

marcati punctul

MAonynBeite 0TO POUTTOT OTO TIPWTO CNUEIO TNG OTTAYOPEUPEVNG TTEPIOXNG/EUTTOBIOU.

Briua 2

b

ZnuelwoTe To onueio 2. AQoU onueloeTe To OEUTEPO ONUEIO, N yPapU Ba yivel KOKKIVN, UTTOOEIKVUOVTAG TNV
dkpn TNG atrayopeupévng {wvng.

Brua 3

18
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AwoTe Tpocoxn oTnv eAGIoTn améoTacn TepiTou 50 cm PeTagy Twv onuEiwv Kal 0TV aTTaitnon CUCTAPATOG
yia eAdxioTo apiBud 4 anueiwv (éyioTo 96 onpeia).

AwaoTe TTPOCoXN 0TV KATdoTaon TNG YPaUPG KAaTd Tn dnuioupyia Tou XApTn Kal oTa unvUpaTa TTou
ep@avidovTal atmmd TNV QApUoy.

Briua 4

Please enter the name of t

AgoU emAégeTe Ta onueia Mark to all (Mapkdapiopya o€ GAOUG), TTATACTE TO KOUTT o €1I0ayAyeTE éva Ovoua
KOl aTroOnkeUOTE TOV XWPO Epyaaiag.

Brua 5
LA P =
A
s -

H kaBopiopévn atrayopeupévn Trepioxn Ba emonUaiveTal Y SIQPOPETIKO XPWHA OTOV XAPTN.
Anpioupyia kai CuyXpoviGU6G TOoUu XAPTN UE TO POUTTOT.

A@oU ovopaaTei Kal atmoBnkeuTei 0 XapTnG, N epappoyry REVOLA €TTIKOIVWVEI e TO POUTTOT KOl GUYXPOVICEl TIG
TTANPOPOPIEG TOU XAPTN YE QUTO.

19
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generating map

OAokAnpwon Tng diadikaagiag dnuioupyiag xapTn.

O xpAoTNG TTPETTEl Va BpioKETAl KOVTE OTO POUTTOT Kal va BeBalwveTal 6T To Bluetooth eival ouvdedepévo Trpiv
oAokAnpwoel T diadikaagia dnuioupyiag xaptn. Edv n diadikaagia ouyxpoviopou xapTn dIOKOTIEl, O XPOTNG
TIPETTEl VO ETTIOTPEWEI OTN OeAIdA TOU XAPTN Kal va eAEYEEl €AV O XAPTNG €XEI ATTOBNKEUTEI PE ETTITUYIA.

AigTra@n AeiToupyiag XapTn.
A@oU dnuioupynBei pe emmiTuxia o XapTng, Ba epgavioTei oTnv KUpla oeAida Tng Aeitoupyiag xaptn. O xpRoTng
ptTopei va Bpel TpéoBacn atn Asitoupyia dlaxeipiong ePTTodiwy £8W.

<&

Map area296 Tiet

Curr..map

Create a New Map

® Map History

KouuTri ere§epyaciag eummodiwy.

H epappoyn utrooTtnpiCel Tn Asitoupyia emegepyaciag eprodiwy. MaTwVTag autd To KOUWTTI, 0 XPAOTNG OTTOKTA

mpoéoBaacn atn oeAida sncﬁspvqoiai eutrodiwyv. Mpétrel va d1ac@aAioTei OTI TO POUTTOT €ival CUVOEDEUEVO OTO
*

KIVNTO TNAéQWVO pPéow Bluetooth. L=

KoupTri diaypa@nig xaptn.
MoTWVTAG AuTd TO KOUWTT, 0 XpAoTNG dlaypd®el TOV XAPTN TTOU £QAPUOLETAI QUTAV TN OTIYUA.

L
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MerdBaon o dopu@opikd XApTn.
MoTWVTAG AUTG TO KOUWTT, O XPAOTNG MTTOPEI va BEI TOV XAPTn o€ AsiToupyia dopu@dpou.

Satellite

KouuTri emoTpo@rg oTov oTa0udé olvdeong.
MaTtwvTag autd To KOUWTT, 0 XPAOTNG divel EVTOAN OTO POUTTOT va ETTIOTPEWEI OTOV OTABUS OUVOEDNG.

KOUMTTI.
MaTtwvTag auté 1o KouuTri, o xpAoTng divel evioAr otn géAa ROBOT va &ekivioel To KoUpeua.

M:iE

KoupTri Tradong.
MaTtwvTag autd To KOUWTT, 0 XPAOTNG BETEI TO POUTTOT O€ TTAUoN.

AeaiToupyieg kai puBpioeig Tng epappoyng REVOLA

PUBpion Tou XpovodiaypaupaTOg Epyaciag

O xproTng utropei va opioel To TTPOYpapua epyaadiag atmmd v epapuoyri REVOLA. Ymdpyxouv dUo AEiToupyieg
TTpoypapuatioyoy: edopadiaio Tpdypapua Kal diIdoTnua epyaciag. v efdouadiaia Asitoupyia, o XpAoTNG
MTTOPET VO Opioel ETTTA NUEPES, KABE nuépa £xel U0 XPOoVIKA dlaoTrhpaTta. XTn AciIToupyia d1a0THPATOG EpYaAaTiag,
0 XPAOTNG PTTOPEi va OPicEl TNV NUEPA ETTAVEKKIVNONG GPOU TO POUTTIOT OAOKANPWOEI TO KOUPEUA TOU.

< Schedule Setup < Schedule Overview

SO m

Remote control mode

Map Mode

0 4; 19 4

Change Your Device Setting
Save Schedule

BEBEn A
]
Q

e v [ D @S E3 €D

Apasarea butonului . +" pentru adaugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numérul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.
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MyMower
W Connect o0

Maowing with interval

Remate contrel mods

Map Mode

AidoTnpa gpyaciag.
Y& auTAv TN A€IToupyia epyaaiag, To pouTTOT Ba eTTAVEKKIVATEI Kal Ba Koupéwel Eava oAGKANPN TNV TTEPIOXH TOU
YKaZoVv peTd T0 KOBOPIOPEVO XPOVIKS dIGaTNUA.

AsgiToupyia TnAexe1pIocuoU.

H POMIMOTIKH XAOOKOIMTIKH MHXANH 'KAZONuTtrooTnpiel Tn «/Aeimoupyia TnAexeipiogoU». O Xprotng
MTTOPEi va TTAONYACEI TO POUTTOT O€ UIO CUYKEKPIPEVN TTEPIOXA Kal va B€a€l o€ AgIToupyia TOV KIVATAPA ThG
XAOOKOTITIKAG unNXaVvig. MNpéTrel va BpiokeTal KOVTG 0To POUTIOT Kal va divel TTPOCOXH GTOV KivOUVO aTUXAUATOG
KaTd TN SIAPKEIQ TOU TRAEXEIPIOUOU.

Remote control mode

Mpoocoxn!
H Agiroupyia "TnAexeipiotipio” atraitei T diatpnon g ouvdeong Bluetooth ava mdoa otiyul . O xpAoTtng
TIPETTEl VO BPIOKETAI KOVTA OTO PONTTOT KATA TN XPAON AUTAG TNG AsIToupyiag.

22
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Mpémel va Befaiwbeite 6T autd TO KOUWTT gival gvepyoTroinuévo Katd Tn XprAon Tng Asitoupyiag
"TnAexeipioTipio™.

Butoanele de navigatie.

v Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din
modul ,Control de la distanta”.
6 Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

@ lesirea din modul telecomanda.

AMNAayR puBpicewv
21NV apyIKr oeAida TNG OUCKEUAG, TTATAOTE « ANAQYN PUBUICEWY CUCKEUAGY YIa va ATTOKTACETE TTpdoBaacn, va
O¢eite Kal va aAAGEETE TIG pUBPIOEIG TOU POUTTOTIKOU XAOOKOTITIKOU.

Working Interval

@ EEE

Modify schedule

Remote control mode

Map Mode

(w (>

PUBupIon TNG WPAG CUCTAHATOG
To poptroTIKG XAOOKOTITIKO UTTOPEi va pUBUIOTET WOTE va pubpidel autépaTa TNV WPA CUCTANATOG,
AKOAOUBWVTAG TNV WPa OTO KIVNTO aag TNAEQWVO 1) va pubpidel xelpokivnTta TNV Wpa AEITOUPYIaG.
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@ System Time v © System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
2023-10-08 o | o °
Save

PUBuion Tou aioOnThpa pavrap
To poptroTiKé XAOOKOTITIKO OGG ETTPETTEI VO pUB UIOETE TNV aTTdOTACT AViXVEUCGNG TOU aigBnTrpa pavTdp
peTagl 30 cm kal 60 cm.

B‘\ Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

PUBpion Tou aigbnTApa Bpoxns

H POMIMOTIKH XAOOKOIMTIKH MHXANH TKAZONGAG €TITPETTEI VO EVEPYOTTOIACETE 1] VA ATTEVEPYOTTOIROETE
Tov aioBnTpa Bpoxng. AQoU EVEPYOTTOINCETE TOV AICONTAPA, PTTOPEITE ETTIONG VO pUBUicETE TOV XPOVO
KaBuoTépnong: To Xpovikd dIGaTNUA TTOU TO POUTIOT Ba TTapapeEivel aTov oTadBud @OPTIONG aPoU OTEYVWOEI O
aiodnmpag Bpoxng.

® Rain Sensor . @)
-  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

PuBpion Tng Auxviag LED

H POMIMOTIKH XAOOKOMTIKH MHXANH FKAZONodg emtpémel va diapoppuoeTe Tn Auxvia LED. Metd tnv
evepyotroinon, cival diaB8€aiueg dUo Aeimoupyieg: " MavTa evepyoTtroinuévn" kai "Agitoupyia 8€ong o€
Aermoupyia”. MNa AeTrTopépeieg OXETIKG YE TN DOKIPACTIKA AEITOUPYiQ, avaTpéETe OTNV TTAPAKATW TTEPIY PAPH.

34> LED light (@D)

3% LED light @0

[ s |

Aaitoupyia 8éong o€ Aeitoupyia Otav gival evepyoTroinuévn n
Aeiroupyia eAéyxou , n Auxvia LED Aeitoupyei oUPQwva PE TIG TTAPATTAVW APXEG :

® Y10Bepd avappévo TTPAOIVO : O KATAOTAON avapovng i o€ Aeitoupyia, onuaTtodoTei dopupdpoug. Eival
(PUOIOAOYIKO.

® ‘Evrovo mpdoivo : 0g KaTdoTaon avapuovig i o€ Aeitoupyia, To GAPG Twv dopuPdpwy gival aoBevEG, aAAG
n Asitoupyia gival €QIKTH.

® Y10a0epb MITAE : KATA TN POPTION, TO OAKA TWV dOPUPOPWV Eival GUOIOAOYIKO.

® AvaBoofnvel pe PTTAE XpWHA : KATd TN @OPTION, TO Orua TwV dopUPOPwWV £ival aoBevEG, aAAG n
AeiToupyia gival EQIKTA.

® >7a6epd KOKKIVO : BIAKOTIH €KTAKTNG avAykng / avayvwon / €AAeiyn olvdeong YeTagu Tou oTabuou
ava@opdg Kal TOU POUTTOT.

® AvaBoofrvel KOKKIVO: ouvlnKn GOAAPATOG .

® AvaBoofrivel ME KITPIVO XpWHA : ag0evEG onfpa d0pupdpou.

® YT1aBepd pwP : o€ Aeimoupyia "TnAexeipioTnpiou” , o1 dopupdpol oruatog. Eival puaioAoyiko.
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® ‘Evrovo pwp : o€ Aeitoupyia «TNAEXEIPIOPOU » , TO OAPA Twv dopuPdpwv eival acBevEG, aAAd n AeiToupyia
gival duvartr.
® Y100ep6 Aguko : pe TNV TTAPodo Tou Xpdvou To OTA (UAIKOAOYIOMIKO evnuépwan) dladikaaia.

Emravagopd Tou kKwdikou PIN
To popTToTIKG XAOOKOTITIKO OGG ETTITPETTEI VA ETTAVAPEPETE TOV KWOIKO PIN. AQou gloaydyeTte TOV apxIKo
KwdIKS PIN, utropeite va opioete évav véo kwdikd PIN yia Tn cuokeun.

A PIN code reset od B8 Pin code reset -
Input your curmest PN code
Input here
Input your new P coda
[ nput here
Fiapaat your raw PIN code

Input here

PuBpioeig nAekTpikoU

@pAaXTN H XAOOKOTITIKA UNXAVH POUTIOT ETTITPETTEI TNV EVEPYOTTOINGN 1 OTTEVEPYOTTOINGN TOU NAEKTPIKOU
@paxTN. AQoU evepyoTTOINCETE TOV SIAKOTITN "AIGKOTITNG @PAXTN" , TIATACTE TO KOUWTT @ yia va opioeTe TO
onueio TTpoéAguong Tou NAEKTPIKOU @PAXTN. ZTn cuvéxela, ummopeite va AIAMOP®QZETE tnv miyA "EUpog
@paxtn". Eav 1o oclotnua evroTrioel 6TI TO POUTIOT £XEI UTTEPREI auTrv TNV TIr, Ba oTeilel autdpaTa €va
pAvupa €1d0T1r0inong Eow Tou KivnTou TNAe@wvou Tou XpAotn PHONE .

% Back Electronic ferce
(@) Electronic fence > f
| ] T — ®
7 )
®
)
Fence Switch @ |

Fence Range | i m

Eidomroinoeig / AooToAl unVUpdaTwyv

To popTTOT XAOOKOTITIKOU GGG ETITPETTEI VO EVEPYOTIOINOETE I VA OTTEVEPYOTTOINCETE TN AEIToupyia
€100TTOINCEWV/ATTOOTOAAG UNVUPATWY. META TNV £vEPYOTTOINON QUTAG TNG A&ITOUpyiag, To oUOTNUA Ba OTEAVEI
QAUTOHATA PNVUPATa oTo KIvNTd TNAEQWVO TOU XPAOTN KABE Popd TTOU TTPOKUTITOUV OXETIKG GUUBAvVTA GTn
A€IToupyia TOU POUTTOT.

% Notification/ Message Push @

PuBuion Padioouxvorntag (RF)
Otav xpnoigoTroleite TTOAAOTTIAEG OUCKEUEG O€ KOVTIVH atrdoTacn (TT.X. dUo Jovadeg aTo idlo edio), edv
TTapouaiaaTolv TTapePBOAEG padioouyvoThTwy, n pUBUIoN YTTopEi va eAeyxOei Kal, €av gival ammapaitnTo, T0

KkavaAl RF prropei va aAAGEer.
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RF settin v
x 9 >f RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | E |
“The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl|
ine
PuUOpion

WiFi H POMMNOTIKH XAOOKOIMTIKH MHXANH T'KAZONGdg emTpéTmel va 1apopewaeTe TV TTpdoacn
WiFi . Na apadeiypa, edv aAAGEeTe TOV 0IKIGKO dpopoAoynTh, YTTOPEITE va el0aydyeTe TO VEO Gvopa Kal TOV
KwdIKO TTpdoRacng WiFi kal To pouttoT Ba XpnoiyoTroinoel autd Ta dedopéva yia va ouvdedei oto B1adiKTUO.
ZuvioTdTal va BupdaoTe 6Tl TO POUTTOT UTTOOTNPIgEl pOVO Tn ouxvoTnTa 2,4 GHz.

3 . :
% WiFi setting v % WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
Input}ydlr password: il
[ Input here ave Wl ]
Save

PUBuion Tou UYoug KOTTHG
H POMIMOTIKH XAOOKOIMTIKH MHXANH TKAZONGdg emTpéTrel va puBpifeTe To UWoG KOTIAG HEOW QUTAG
NG A&IToupyiag.

@ Electrical cutting height adjustment v © Eectrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Save

PuUBpion Tng YAwooag gu@aviong.
To poutroTiIKG XAOOKOTITIKO OGG ETTPETTEI VO ETTIAEEETE TN YAWOOQ EPPAVIONG.

& Mower Language v

M£00d0g kKoupéuaTog ykadov
H POMIMOTIKH XAOOKOMTIKH MHXANH FKAZONodg emtpémel va €mAEEeTe TN HEBOSO KOUPEUATOG
ykagov. AiatiBevTal d0o péBodor: " Aeitoupyia dITTARG KGAuwNg" kal "Kavoviki Asiroupyia”.
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& Mowing method a Mowing method

‘ Normal mode

KaAuyn d1TAR\G Aeitoupyiag : To poutOT XAOOKOTITIKOU Ba KAadeUel apyIkd atmd Boppd TTPoG VOTO KAl OTn
guvéxela ammé avaToAn TTpog duon.

Kavovikn Aeitoupyia: To poutmdT XAOOKOTITIKOU YTTOPEI VO KOUPEUE! TTPWTA aTrd Boppd TTPog vOTO Kal, yia
Cwvn Xwpig KoUpepa, Ba KoupeUel aTTd avaToAIKd TTPOG SUTIKG YIa va Ta KAAUWEI TTARPWG.

Apxeio kaTaypa@ng oPAAPATWV

To popTToTIKG XAOOKOTITIKO OGG ETITPETTEI VA TIPORAAAETE TIG TEAEUTAIEG TTEVTE EYYPAPEG TPAAPATWV
XPNOIMOTTOIWVTAG AUTAV T AgiIToupyia.

- -\

o Fault record hd o Fault record ~

0000000000000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A KEXKAEKAER KX EEKERR K LK REE KR KR LKRE
YYYY-MM-DD XXX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  X-X-XX

ZXETIKA ME TN CUOKEUN
H POMMOTIKH XAOOKOMTIKH MHXANH NKAZONodg emtpémrel va TTpoBAAAETE TTANPOPOPIEG OXETIKA WE TN
ouokeun. MTmopeite €miong va eAéy&ete TNV €kdoon AoyIOPIKOU Kal av gival diabéaiun pia véa ékdoon.

'd ' A

& About Device 4 % About Device ~

L

<ODOnuC mower: 00000
Total working days: 006X,
Charge and discharge circles: X00%

3LE MAC address: M
NIFIMAC address: |W
Sirmware version: | V0000000

Evnuépwon AoylopikoU €kTOG oUvdeong

To olUoTnua utrooTNEICEl €TTIONG TN A&IToupyia evnuéPwaong AOYIOUIKOU o€ AgiIToupyia kTG olvdeang. To
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AOYIOMIKO KTOG GUVOEONG Ba gival d1aBEaiyo aTov IGTATOTIO PaG KAl 0 XPAOTNG TTPETTEI va KaTERAOEI TO apyEio
o€ pia cuokeury USB Kail va eKTEAEDEI TNV EVNUEPWON CUPPWVA PE TIG TTOPAKATW 0dnyieG.

Port USB

Emravagopd Trapapérpwyv
To popTToTIKG XAOOKOTITIKO OGG ETTITPETTEl VA ETTAVAPEPETE TIG TTAPAPETPOUG ATTO TO PEVOU BIAPOPPWONG.

' AY
{ﬂ Restore parameter setting > 1 o

J

Parameter settings wil be reset, is it reset?
. A

ETravagopd €pyocTaCIOKWY pubpicewv
To POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO ETITPETTEI TNV TTARPN ETTAVAPOPE OAWV Twv deDOPEVWY, CUUTTEPIAAUBAVOUEVWY
TWV SNPIOUPYNUEVWVY XOPTWV.

@Mul‘acmryntﬂngs > J (

This operation will restore the factory data of the
device, all data will be deleted, please

carafully
- I

4. ©EZH ZE AEITOYPI'1A

Epg@advion kai AeiToupyia
ApXIKN O€Aida PETA TNV €KKivhon
A@oU evepyOoTIOINOEl TO POUTIOTIKO XAOOKOTITIKO, 0 XPoTNG TIPETTEI va l0aydyel Tov Kwdiké PIN (opiote Tov
KwdI1KO PIN €dv T0 pouTTOT XPNCIYOTTOIEITAI VIO TTPWTN POPA).

Edv o xpriotng dev pubpioel To POMIMOT evidg 3 AemTwyv , T0 poutdT Ba pmmAokapioTei Eavda kar o XPHETHZ
Ba giodyel Eavd Tov KwdIko PIN .

Please Enter PIN Code

* * * *
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/ Status baterie

AVGIJ.OVf!] - — Procentajiarba tunsa

Status robot / Map:0.00 sqm|
P i WIFI 4G

e N I i 4

Dimensiunea gazonului ﬁ@ v

. 202XXXXXTer. 14:00 85HD -]
Data si ora

Status robot

. 202X-XX-XX Tet.  14:00 85%4
Zilele de lucru, cercul negru

inseamna ca ziua este ) :
ing od zi \ NepLobikég Indicator mod de lucru
\ ovteAoTh

Kup Aeu Tpi Nupdetopat MNepLodeol

ABEAPOG  XwpLd

[ ] [ ] [ ] a [ ] [ ] [ ]
T1:09:00-19:00
T2:09:00-19:00

bt

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Z0pyBoAo XAPTH

‘Evdeign xaptn: otav egpgaviferal pe OIAPOPETIKO XPWHA, ONUaivel OTI UTTAPXEl €vag AEITOUPYIKOG XAPTNG
aTroOnKEUPEVOG OTO OUCTNUA.

2. Z0puBoAo APNT

‘EvdeIgn KatdaTaong OUCTAPATOG: OTAV eU@aVifeTal PE OIGPOPETIKO XPWHA, ONUAiVEl OTI TO POUTIOT €XEl KAAR

ouvdean Pe To O0PUPOPIKO oUCTNUAO Kal N KAUEP €ival ETOIUN.

3. Z0pBoAo BLE

‘Evdeign Bluetooth: Otav eival ouvdedepévo 10 Bluetooth, To gUpBoAo gpgavideTal pe SIOPOPETIKO XPWHA.

4. Y0upBoAo Wi-Fi

WiFi : étav gival ouvdedepévo WiFi, To cUuBoAo eppavigeTal Y DIQPOPETIKO XPWHA.

5. Z0pBoAo 4G

‘Evdeign 4G: 6tav gival ouvdedepéva dedopéva KIvNTAG TNAEQWVIaG, To SUPBOAO ep@avideTal e dIaQOPETIKO
XPWHA.

6. Z0pBoAo™

XpnoipoTroIRoTe To KoupTri "|" 010 TTANKTPOAOYIO TTAOAYNONG YIa VA PETAKIVNOEITE GTNV 006VvN OTNV €TTONEVN
oehida.

7. ZOUBOAO

Xpno1poTroIRoTe To KOupTi "1" 0To TTANKTPOAGYIO TTAOAYNONG YIa VA PETOKIVNOEiTE 0TV 006Vvn oTNV

TTponyouUuevn oeAida.

Kupio pevou pubuiocwv pouTroT

Orav egpgavioTei n kupia dieragry SCREEN robot SHOW , mratroTte 1o KoupuTi "Micw" yia va aTmToKTACTETE
TPOoBacn aTn GeAida pubHicEWY TOU POUTTOT.

PuBuion Tng "Hpegpopnviag" kai Tng wpag

XPNOILOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKG KOUTTI yia va TMAEEETE TNV etmIAoyn "Huepounvia” kar "Qpa ™ kai, otn
OUVEXEIQ, TTATAOTE TO KOUWTT yia TTpdoacn oTn pubuion A.
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Settings B Date & Time 2 Modification saving? e
D

2.Working Date & Mode 2 NO

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.Others

2024-03-15 12:52

PuBpion "Hugpounviag kai Asitoupyiag”
XpNOIPOTIOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va eTIAEEETE TNV €mIAoyr "Huepopnvia kai Aeiroupyia” kai, an
OUVEXEID, TTATACTE TO KOUWTTI IO VO EICQYAYETE TN pUBUIOT.
AuTr n pUBuIoN TTEPINAUPBAVEI TPEIG ETTIAOYEG:
1. Huepopnvia kal wpa epyaciag.
2. O 1p6TT0G £pyaaiag.
3. KA@depa otV wpa NG NUEPAG.
puUBHicEIg EPYATCINWY NUEPWV
MoapakaAw, oeAdpeTe AKOAOUBROTE TIG EIKOVEG ATTO TOV MAIO KAl XPNOIUOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yIa
va PUBUICETE TIG NUEPEG EPYATIAG TOU POUTTOT .
Seftings ©| | working Date & Mode: 2] Working Date & Time: 9
1.0 &

I E— | Set working day
2.Werking Mode 2. Set working time
3.Mowing with daylight

ode
4.5ensors & Mowing Helght
5.RF Setling
6 .Mowing Mode
7.0thers

Working Date & Time: [:]

Use knob to select working days

N I o o G e

pubuioeig wpwv epyaciag

MapakaAw, ceAGpeTe akOAOUBAOTE TIG EIKOVEG aTTO TOV MAIO KOl PETE XPNOIUOTIOINCTE TO TTEPICTPOPIKG KOUMTTI
Y10 VO pUBUIOETE TIG WPEG EPYATIAg TOU POMTTOT .

MNa kGB¢ epydoiun nUEpa TTOU EVEPYOTIOIEITAI, O XPAOTNG UTTOPEI VO 0picel BUO WPEeG SIaoTAMATA.

Settings © | | Working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.

2.Working Mode 2 Set working time

3.PIN Code 3.Mowing with daylight

4 .Sensors & Mowing Height

5.RF Setting

6.Mowing Mode
7.0thers

Set working time [ ] Set working time (5]
Workini = Fri
ELE [ [T @ @ E orking Date

o 1 2 3 4 5 6

09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

puBpioceig kwdikou PIN
XpNOIPOTIOIRCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va €TTIAEEETE TNV emIAoyR "Kwdikdg TpdoBaang” Kal, OTn Guvéxela
, TTATAOTE TO KOUWTT yia pUBuion TpdoBaong A.
MNa va aAAGgel o xpriotng Tov Kwdikd PIN, TTpéTrel :
1. elcaydyete Tov UTTdpyovTa KwdIKO PIN.
2. eiocaywyn véou KwdikoU PIN.
3. emPBERAIVETAI PE TNV €K VEOU €10aywyr Tou véou KwdikoU PIN.
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Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
P T R * * * * * * * %
4.Sensors & Mowing Height — — — — — — — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Please Re-Enter New PIN code o

* * * *

PuUBpion "AioOnTApeg™ Kal UPoug KOTTAG
XpPNoILOTIOINGTE TO TTEPIOTPOPIKG KOUNTTI yia va €MAEEETE TNV eTTIAoy "AIoONTAPES” Kal UWog KOTAG" Kal, oTn
OUVEXEIQ, TTATACTE TO KOUNTTI yia Tn puBuion mpdoBaong A.
e auTég TIG pubpioelg, o xpRoTng ptmopei va AIAMOP®QZEI Tig akdAouBeg Aeimoupyieg:
®  aioBnmpeg Bpoxng
®  YTepnXnTIKOG a1o0nThpag
®  YWog KOTIAG POUTTOT
e  dwvn e1doToinONG POUTIOT

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

aloBnTipeg Bpoxng

XpNOIPOTTOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUMTTI yIa va eTTIAEEETE TNV €TmIAOyN "AloBNTAPAG BPOoXNG" Kal, OTN CUVEXEIQ,
TTATACTE TO KOUWTTI yia TN pUBpIon TTpéafaaong A.

2Tn OUuVéXEId, 0 XPAOTNG WTTopEi va puBpioel Tov Xpdvo Kabuotépnong oTn BAaon ocUvOEoNG Kal TN CUVEXEIQ,
6tav o AIZOHTHPAZ avixveuoel Enpdtnta. Metd Tnv oAokAfpwon TG pubuiong, auté Ba eQapuoOoTEi.

Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height
Sensars _Mowing Height 4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Rain Delay Time 4]
& =P

060 min
(0-999)

Y1repnxnTikog aioclnTipag

emAoyn "AIoBNTAPAg UTTEPAXWV" Kal, GTN OUVEXEID , TTATAOTE TO KOUWTTI yia Tn puBuion Trpdofaong A.

21N OuvEXEIQ, O XPOTNG UTTOPEI va pubpioel Tnv aTréoTaCoN METAEU TNG KEPAANG TOU UTTEPNXNTIKOU a10OnTrpa
KAl TWV OVTIKEIYEVWY TTOU aVIXVEUOVTAI.
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Settings o Sensors & Mowing Height 2] Ultrasonic sensor o
1.Date & Time 1 ON
2.Working Date & Mode 2. OFF

3. Mower Cutting

3.PIN Code g
- = 4. Mower Prompt Vioice

S s Mowing
5.RF Setting
6.Mowing Mode

7.0thers

Distance detection o
&) A
30em (30 - 60)

“Yyog KOTTG POMTTOT
XpNOIPOTTOIRCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yia va eTTIAEEETE TNV €TTIAOYA " YWOG KOTIAG pOUTTOT" Kal, OTN CUVEXEIT,

TTATACTE TO KOUWTT yia Tn puBuion Tpdofaong A.
2Tn OUVEXEIQ, O XPNOTNG MTTOPEI VO XPNOIKOTIOIRCEI TO TTEPIOTPOPIKG KOUUTTI yIa va:

®  PuBuioTe 10 £MOUPNTO UYOG KOTTNG
e ETmidpaocn METEGOYZ Uyoug KOTIMg

Settings [1] Sensors & Mowing Height 2] Mower Cutting Height o
1.Date & Time 1. Rain sansor
2.Working Date & Mode 2_Ultrasonic Sensors
3.PIN Code 3. M ting Height
Sensars Mo 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
8.Mowing Mode
7.0thers
Mower Cutting Height n

ﬂ I H =60mm

Settings o Sensors & Mowing Height o Mower Cutting Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor 1. Hoight sefting
2.Warking Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors - Height calibration

4. Mawer Prompt Voica

6.Mowing Mode

7.0thers
Mower Cutting Height n
Calibrating

Pwvn €1501T0INGNG POUTTOT
emAoyn «PwvnTIKA £150TT0INCN POPTIOT» Kal, OTN CUVEXEIA, TTOTACTE TO KOUWTT yIa pUBuion TpdoBaaong A.

Xpnotng iowg:
®  EvepyOTIOIAOTE I QTTEVEPYOTTOIAOTE TN GWVH €100TTOINCNG TOU POUTTOT .

®  PuBuioTe TNV éviaon TNG QWVAG.
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Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice )
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2. OFF

3_Mower Cutting Height

6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

« E 120

PuOuion RF
XpNOIPOTIOIRCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yia va eTAECeTE TNV €tTIAoyR "PUBuion RF" kal, oTn ouvéxela, TTaTAoTE
TO KOUWTTI yia pUBuion Tpdcofaong A.
€ auTég TIG pubpioelg, utTdpyxouv dUOo €TTIAOYEG:
1. Zdpwon Slink — emTpémel TN odpwon diabéoiywy cuxvoTATwy RF yia TNV avixveuan ouvdéoewy.
2. MAnpo@opieg oUVdEDNG — EYPAVION TTANPOPOPIWV OXETIKA PE TNV TpEXouoa olvdean RF, 6TTwg avagopd
10X00G 1) AeTITOPEPEIEG OXETIKA pE TN yovada RF.

Settings RF setting Q
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7.Others

TApwon PE KPUPR oUvdeon
21N ouvéxela, 6tav o XPHETHE mrpémel va AAAAZEI Ttov otaBud avagopdg r utrdpyxouv TTapePBOAEG OTO
UTTapXOV KaVvAAI ETTIKOIVWVIAG, gival atrapaitnto va xpnoiyoTtroifael Tn Aeiroupyia Slink Scan yia va avadnaoel
Kal va ouvd£oel To KavaAl avaAoya.

Punerea statiei de referinta in modul de imperechere

Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5
secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

TApwon PE KPUPR oUvdeon
XpPNOIUOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUMTTI yia va TTIAEEETE KAl VO OTTOKTACETE TTPOGRaCN aTn pUBuIon "Zdpwon
Me auvdeon" .
To POMTIIOT Ba dokipdael Toug otabpoug avagopdg FIND otn oéAa, ol oTroiol gival diaBéaipol yia 300
OeuTEPOAETITA.
Metd 16 capwaeig END , 6Aa Ta kavdAia TTou avixvelovTtal 6a gugavioTolv o€ pia AioTa.
®  XpnoIYOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUMTTT yIO va ETTIAEEETE TO OTOIXEIO AvaAoya.
®  BeBaiwdeite 611 To emAeyuévo ID ZYNAOEI pe Tov oeipiakd apiBOuéd tou otab ol avagopdg.
To POMIMOT Ba mpooTrabnoel aTn ouvéxela va guvdedei e Tov oTabud avaeopdg .
L] MOAIg TpaypaTtoToin@oulv o1 ouvdéaelg , oTnv oBovn Ba epgaviotei 1o privupa "H ouvdeon
OAOKANPWONKE P emTUXIO " .
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Settings (1] RF setting ) slink Scan o
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX

RSTA, CI
ULL, CHL:NULL

MAnpogopieg Slink

XpNOIPOTTOIRNCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTTI yia va eTIAEEETE «RF» PUBuIon ” Kal, 0Tn OuvéXEIa, TTATAOTE TO KOUTTI
yia mpéoBacn otn pubuion "MAnpo@opieg ouvdeong” .

>e authv Tn oglida Ba ep@avioTolv ol akOAOUBEG TTANPOPOPIEG:

®  3sIpIaKOG apIBuoG oTabuol avapopag

e  Kavdhi RF
L] 2u0vdeon katdoTaong
Settings @ | |RFssting 2} Slink Info P
1.Date & Time 1. Slink Scan SNz XCOXXXXX
2.Working Date & Mode Channel: XX
3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7.0thers

PuBpion tng "Asitoupyiag Kotmrig"

O xpAoTng UTTopEei va €TTIAEEEI TPEIG AEITOUPYIEG TTEPIKOTTAG:
1. Kavovikn AeIToupyia KOUPEPATOG.
2. ExkAemtuopévo KoUpepa.
3. Aeimoupyia KOTIAG YE TNAEXEIPIOTAPIO .

Settings (1] Mowing Mode )
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

Kavovikf AgiToupyia Koupéuarog

XpNOIPOTTOIRCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va eIAEEETE TNV «Kavoviki Agitoupyia KoTmgy.

Me autév Tov TpdTIO, TO POPTIOT Ba KAadevel To ykaldv ot kateubBuvon Boppd-NéTtou oupgwva pe 1O
YEWMAYVNTIKO TTEdIO.

Seltings (1] Mowing Mode o Normal Mowing Mode (3]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 .Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

EKAETTTUOUEVO OTUA KOUPEPOTOG

XpNOIPOTTOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va eTTIAEEETE TN « AgiToupyia AeTrTopepolg KoTmg » .

Me autdv Tov TpATTO, TOo POUTTOT Ba KAadEUEl TO YKALOV TTpWTa TTPOoG Boppd-NOTO UMWV PE TO YEWHAYVNTIKO
medio kal oTn ouvéxela Ba kAadelel TTpog AvaTtoAR-Auon .
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Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode

1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

AaiToupyia KOG ME TNAEXEIPIOTAPIO

XpNOIPOTTOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va eTTIAEEETE TO ThAEXEIpIOTAPIO "AgIToupyia KOTTAG" .

e authv TN Agitoupyia, 10 pouttdT Ba ouvdebei pe 1O KIvNTO TNAEPWVO Péow Bluetooth kai o XPHZTHZ Ba
xpnoipotroifoel Tnv EGAPMOTH yia va mAonynBei oto POMIMOT Kkai va KAadéwel 10 yKagov.

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

PGOpion "AAAO"
XpNnOoIPOTTOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va eTTIAEGETE TNV Aoy "AAAO".
AuTr n Aertoupyia mepiAapBavel 10 d1a@OPETIKEG PUBUITEIG.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

pubpioceig pwTiopol LED

XpNOIPOTTOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUMTTI YIa va ETTIAEEETE KAl va ATTOKTACETE TTPdoBaan oTn Asitoupyia "PwTa
LED" .

O xprRoTng UTTOpEi va evepyoTIoINCEl ) va atrevepyoTroinael Tn Awpida LED.

Settings (1] Other Settings o LED light 9
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

AgiToupyikd @wTta LED
Ortav o1 Auxvieg LED eival avappéveg, autd AEITOYPTOYN cUppwva pe Tnv akdAoubn apxr:

® >100epd TTPACIVO: O€ KATAOTAON AVOUOVAG 1 o€ AgiToupyia, arjua dopu@dpou. Eival puaioAoyIKo.

® [paoivo TTaAAOUEVO: OE KOTAOTAON AVAPOVAG i O€ AEIToupyia, To orjua Tou dopuPdpou gival aoBEevEg,
TO OUOTNMO KAUEPOG ival €pya.

® uTTAE: KATA TN @OPTION, TO GAPA TOU SOPUPOPOU Eival QUTIOAOYIKO.
® MmAe TTaAAOPEVO: KATA TN @OPTION, TO GAUA TOU dopuPdPoU eival aaBevEg, aAAd AsiToupyei.

Z100€p0 KOKKIVO: DIOKOTIA EKTAKTNG aVAyKNG/ avayvwaon/ kayia ouvdeon petagl Tou oTabuou avagopdg
Kal TOU POUTTOT.

AvaBooBAvel e KOKKIVO XPWHA: KOTAOTAGN OQEAUATOG .

AvaBooBnAvel Pe KiTPIVO Xpwpa: aoBevEG onua dopuPdpou.

2100€p0 pWP: 0oTn povada TnAexeIpIopoU , oAua dopu@dpou. Eival uaioAoyikd.

MaApIKS pwB: oTn govada TNAEXEIPIGUOU , TO Orfpa Tou dopuPdpou gival acBevég, aAAd AsiToupyei.

MAnpo@opieg OXETIKA UE TRV €Kdoon

XpNOIPOTTOIRCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yia va €TTIAEGETE KAl va QTTOKTAOETE TTPOGRaAcn oTn AsiToupyia
"MAnpo@opieg" OxeTIKA PE TNV £kdoon.
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O xpnotng MTmopei va eAEyEel TTANPOQOPIEG OXETIKA MPE TN OUCKEUN, OTTwWG TNV €KOOGTN UAIKOAOYIGMIKOU, TOV
oeIpIakd apIBPd Kal GANEG TEXVIKEG AETTTOPEPEIEG.

Settings (1] Other Settings o SN: XXOOOOKXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light er:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer; XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device EMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer: XXXXXX v
DISVer  XXXXXXXXXX (4]
LIEVer: XXXXX
WIEIVer: XXXXX
CamVer: XXXX
VSLAM: XXXX
EontVer: XXXX
A

TOAAMATA KATAXQPHZHZ
XpNOIPOTIOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUMTT IO va €TIAEEETE KAl vO ATIOKTACETE TPOCRACN 0€ OQAApaTa

Aeiroupyiag "Eyypagn”.
ESw Ba gppavioTolv 1a évte TEAEYTAIA ZOAAMATA TTOU KATAYPAPNKAY ATIO TO POUTTOT.

Settings 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light .
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted
s 20XX-06-18 08:00
3.PIN Code .
‘ ] Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX—06—18 08:00
5.RE Sening 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance
v A
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08.00
A

MAnpo@opieg OXETIKA YE TNV PITATAPIO

XPNOIUOTIOINCTE TO TIEPICTPOPIKO KOUWTTI yIO va €TTIAEEETE KOl va ATTOKTACETE TIPOORaAcn OTn Agitoupyia
"MAnpo@opieg" OXETIKA PE TNV PTTATApPIA.

EdW Ba eppavioToUv TTANPOPOPIEG OXETIKA PE TNV UTTATAPIO TOU POUTTOT.

Settings 1] Other Settings [2] Battery Info 5]
1.Date & Time 1.LED Light : : -

2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX

3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V

4.Sensso1r(§ & Mowing Height C attery Info 3.Current: X.X A

5.RF Setting .Language .

6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V

7.Mowing Performance v 5. Temperature: XX.X C ,Normal v

Nwooa
XPNOIMOTIOINGTE TO TIEPICTPOPIKG KOUWTT yia va €TMAEEETE Kal va aTOKTACETE TpdoBaacn oTn AsiToupyia

"TAwooa" .
Edw ptropeite va €mMAEEETE TN YAWOOO EUPAVIONG TOU POUTTOT.

Settings o Other Settings o Language o
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2.Svenska 9.Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3 Deutsch 10.Norsk
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 4 Dansk 11.Polski

5.RF Setting 5.Espanol

6.Mowing Mode 6.About Device 6.Suomalainen

7.Mowing Performance v 7 Francais v

ZXETIKG ME TN OUOKEUR
XpNOIPOTTOIACTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT YIa va ETTIAEEETE KA VO ATTOKTACETE TTPOGR AN oTn AgIToupyia "ZXeTIKA

ME TN OuOKeUR" .
EdW, 0 XpNoTng Utropei va eAEyEEI TTANPOPOPIEG TXETIKA WE T CUOKEUN.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX

Meiwon amédoong

XpNOIPOTIOINCTE TO TIEPIOTPOPIKO KOUUTT yia va €TMIAEEETE KAl va OTTOKTAOETE TIPOGRacn oTn Asitoupyia
"Performance" (ATrédoan) "haircut".

Ymapyouv Tpeig AEITOYPTIEX yia Tov KIvnTApa TOU XOPTOKOTITIKOU.

Seltings [ 1] Other Settings (2] Mowing Performance Q
sl JLED Lo

2.Working Date & Mode 2 Version Info S

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v Y

AeiToupyieg am6300NG KIVNTAPO XOPTOKOTITIKOU
1. amédo0ong : n TaxuTnTa TEPICTPOPAG TOU KIVNTAPA TOU XOPTOKOTITIKOU gival 3500 o.a.A., pe PEyIoTn 10XU
£€£000¢G .
2. looppoTtrnuévn Agitoupyia: n TaxUTNTA TTEPIOTPOPAG TOU KIVNTAPO TOU XOPTOKOTITIKOU €ival 2850 0.a.A.,
KATAAANAN yia yia KAOVOVIKG yKadov.
3. Amédoong: n TaxutnTa TEPIOTPOPAG TOU KIVATAPA TOU XOPTOKOTITIKOU £ival 2500 0.a.A., TTapéxovTag Tnv
KaAUTePN avaloyia peTagy 1I0KU0G KAl KATaVAAWONG EVEPYEING .

Emimredo ac@alsiag

XpNnOIPOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yia va €TMAEEETE KAl va aTTOKTACETE TTPOCGRacn oTn Asitoupyia
"ETriredo ao@aAciag” .

H POMIMOTIKH XAOOKOMTIKH MHXANH FKAZONJSia6£Tel Tpia emrireda ac@aAgiag atréd Ta oTroia o XpAoTng
MTTOPEi VO ETTIAECEL.

Settings n Other Settings (5] Safety Level o
N e & Time R —

2.Working Date & Mode 9.Map .

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

. .

1. YwnAd emrimedo: ava nuepopnvia Otav 1o POMIOT €16€AB¢1 o Asitoupyia avapovAg i TTatnOei To KOUpTTi
OIOKOTIAG , TO POUTTOT aTraITel TNV €10aywyr) KwdikoU PIN Trpiv atd Tnv £vepyoTroincn Tou.

2. Kavoviko emiredo: peTd TNV €KKivhon 1 a@oU TTapoucsiaaTel KATTOI0 OQAAMA 1) €AV TO POUTTOT ATAV OF
AgIToupyia avapovAg yia TTepIcOOTEPO atmd 5 AemTd, o XpAoTng TPETeEl va €l0dyel Tov Kwdiko PIN Trpiv
EVEPYOTTOINOEI TO POUTTOT.

3. XapnAo emitredo: povVo PETA TNV €KKivnon i a@oU TTapousIaaTei OQAAUa , 0 XPAOTNG TTPETTEI VA EI0QYEI TOV
KwdIkd PIN.

Agitoupyia "Xdaptng"
XPNOILOTIOINCTE TO TTEPICTPOPIKO KOUUTTI yIa va ETTIAEEETE KO VO ATTOKTAOETE TTIPOaRaan oTn Asimoupyia "Xaptng”
. Méow autAg Tng €TMIAOYNAG, 0 XPNOTNG WTTOPEi va pubpioel To pelpa AEITOUPYIaG TOU POUTIOT XAPTN .

Settings o Other Settings o

1.Date & Time 8.Satety Level
2.Working Date & Mode
3.PIN Code 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

AaiToupyia « MAnpogopieg xdpTn »
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XpNnOIPOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yia va €TMIAEGETE KAl va aTTOKTACETE TTPOGRacn otn Asitoupyia
"MAnpo@opieg XapTn" . Z& AUTAV TNV £VOTNTA, O XPAOTNG MWTTOPE va B€I TTANPOPOPIEG OXETIKA PE TOV TPEXOVTA

XapTn TToU €QapudleTal.

3. Restart Mowing

Map o Map Info e
1. Map Info Map Size: XXX sqm
2. Delete Map Mowed Size;: XXX sqm

Obstacle Size: XXX sqm

XapTng diaypang

XpPNOIUOTIOINCTE TO TIEPICTPOPIKO KOUWUTTI yIO va €TTIAEEETE KOl va ATTOKTACETE TIPOCGRACN OTn AgiIToupyia
"Alaypa@ni Xaptn". O xpAoTng PTTOPEi va diaypawel Tov XAPTN TToU £XEI EQAPPOOTEI aTTO aUTO TO PEVOU.

3. Restart Mowing

comfirm!

Map o Delete Map 9 Delete Map 9
1. Map Info Map is already existing. Delete cld map Deleting Map...
2. Delete Map information? Please press OK to

Delete Map o

Delete map done

Emravagopd Tou XAapTn

XpNOIPOTIOINCTE TO TTEPIOTPOPIKO KOUWTT yia va €TTIAEGETE KAl VO QTTOKTAOETE TTPOCRaAcn oTn AsiToupyia

"ETTaveKKivnon KOupEUaTog ykagov" .

A@oU evepyoTroifoeTe Tn Aeitoupyia "Etravekkivnon koupéuaTog”, n Tpdodog TOU KOUPEUATOG Ba UNdEVIOTEI.

3. Restart Mowing

Map 0 Restart Mowing 9
1. Map Info 1. Yes
2. Delete Map 2. No

Avtipettion TPoBANUATWY SeSopévwv
XpnoIYOTIOINCTE TO TIEPIOTPOPIKG KOUWTTI yia va €TMIAECETE Kal va aTrokThoeTe Tpdofacn otn Aermoupyia

"Aedopéva EVTOTTIONOU OPAAUATWY" .

AuTA n AeIToupyia XpNoIMOTTOIEITAI ATTOKAEIOTIKA aTT0 €§0UCI000TNUEVO TEPRIG.

Settings (1) Other Settings @
1.Date & Time 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 9.Map Function

3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height

5.RF Setting

6.Mowing Mode

.

5. ZYNT'HPHZH, ANOO'HKEYZH KAI ANTIMETQMIZH MPOBAHMATQN

KaBapiopog kai ouvtipnon

Eival onuavTikd va d1aTnpeite To pOUTTOTIKO XAOOKOTITIKO GOG KaBaps.
To poutdT Ba aveBaivel Mo eUKOAa o€ TTAAYIEG AV Ol TPOXOI gival kaBapoi, evw o1 AeTrideg Ba K&Bouv eTTiong
KaAUTEPQ av gival KaBapég Kal KOPTEPEG. MOTE punv XPNOIUOTTOIEITE TTAUCTIKO UWNARG TTiEONG YIa KaBapIoo.
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KaBapiopég owparog
XpnolpoTroIRoTe pia JaAakA BoupToa f/kal éva uypd TTavi Je aTToPPUTTAVTIKO OIKIAKAG XPAoNG.
KaBapiopég Tng KATw TTAEUPAg
BeBaiwbeite 611 0 d1akOTITNG Acitoupyiag Bpioketal otn 8€on OFF kal opdTe TpooTateuTikG yavTia. MupioTe To
POUTTOT OTO TTAGI yIa va ammokaAu@Bei n KATw TTAEUpd, KabBapioTe Tov dioko Kal To TTAQiolo TnNg Aetridag
XpnoigoTrolwvTag pia yaAakni Bouproa r éva uypd tavi. MepioTpéwte Tov dioko yia va BeRaiwBbeite 6T KIveiTal
eAelbepa.
Akoviopa/avTikatdoTaon AeTidwy.
Edv o1 Aemideg eival @Bappéveg otn pia TAeupd, uropoUv va avatrodoyupioTolv.
Edv o1 Aemideg €xouv uttooTei ¢nuid fi TTapouciddouv onuAdia aviooPPOTIiaG, TTPETTEI VA AVTIKATACTAB0oUV.
1. FupioTe TN cuokeun avaToda.
2. AgaipéaTe TIG Bideg Twv AeTTidOWV a6 TO KATW PEPOG TNG OUGKEUNG KA, OTN GUVEXEIQ, YUPIOTE TIG AETTIOES
avatoda.
3. AogaAioTe TIg AeTTidEG pE TIG BidEG TOUG.
AvTikatdoTaon Twv AeTTidwv
3. Apaip€aTe TIG TTAAIEG AETTIOEG KAI AVTIKATAOTHOTE TEG OKOAOUBWVTAG T TTAPATTAVW BAPATA.
Xelpepiv aroBnkeuon
Katd 1n S1dpKEIa TOU XEIWVA, aTToONKEUOTE TO POPTTOTIKO XAOOKOTITIKG, TN BAon ouvdeang Kal TO TPOPODOTIKO
og ENpd PEPOG. ZuvioToUWE éva UTTOOTEYO, YKAPAQ ), KOTA TTPOTIUNGN, ECWTEPIKA aTTOBRAKEUON.
MpoeTOINGOTE TN CUOKEUR YIa XEIMEPIVI) ATTOBAKEUON WG EEAG :
eTTaAvVa@OPTION TNG pTraTapiag £wg Kal 80%.

2 [upioTe TOoVv KUpIO B1ak&TITN Acitoupyiag otn Béon «OFF».

3.  KaoBapioTte TO poutTdT XAOOKOTITIKOU .

4.  Amoouvd£aTe TNV TTapoxn PEUPATOG atrd TNV Tpida .

5. AToouvd£oTe TNV TTapoxn pEUPATOG AT Tov oTaBud olvdeang.
Edv eival duvaTtdv, ouokeudoTe To TTPOIGV OTNV APXIKF TOU CUOKEUATIA.

avakUKAwon
Mnv TeTdTe NAEKTPIKG, BIOUNXAVIKO NAEKTPOVIKO €EOTTAIONO KO €§APTAHOTA OTA OIKIOKA
amroppippata! NMAnpogopieg oxeTikd pe Ta AHHE. AapBdvovrag uréwn Tig Siarageig Tou OUG
195/2005 - oxeTIKA JE TNV TTPOCTACiA TOU TrEPIBAAAOVTOG Kal Tou OUG 5/2015. O1 KaTavaAwTEg
Ba AdBouv umréywn TIGg akOAouBeg evdEigeEIg yIa TNV TTAPASOON NAEKTPIKWY aATTORAARTWY, O1
oTroieg kaBopifovral TTapaKATW:

N o KATAVOAWTEG €XOUV TNV UTTOXPEWON Va Unv atrogupouv e€oTAIoudG améBAnTa HAEKTPIKA kai
nAekTpoviké €§omAiond (AHHE) wg adiaxwpioTa aoTIKE amdBAnTa Kal yia TN oUAAOYA XWPICPEVOG auTd Ta
AHHE.

- Zuhhoyn) AYTQON Twv atroppippdtwy TTou ovopdadetal (AHHE) Ba eivar mpayyaToTroigital amé tnv YTnpeaia
Anudoiag Zulhoyng oe akTiva KAGE kopnTteiag Kal pECw KEVTPWY GUAAOYNAG TTOU OPYavwvovTal aTré QopEig
eKETAAAEUONG Tou éxouv E=OYZIOAOTHOEI yia gulhoyy AHHE. TAnpogopieg Tapéxovtal atmd Tnv
MepiBaAAovTikr Aloiknon Tapeio www.afm.ro i JOURNAL Unions European .

- O katavoAwtég pmopolv va emoTpépouv Ta AHHE Owpedv ota kaBopiopéva onueia GuAAOyRAg
TTPONYOUMEVWG .

O TTapakdaTW THVOKAG KATaYPA®El TIG TTANPOPOPIEG OPAANATOG TTOU ep@avifovTal atnv 086vn LCD kai
XPNOILOTIOIEITAI YIO TNV EVNUEPWON TOU XPAOTN OXETIKA HE TO TTEPIEXOPEVO TWV OPAAUATWY, YIa TNV
QAVTIYETWTTION TTPORANPATWY Kal TNV EAAEIWN Toug. OTav evepyoTToIEiTal £€va OPAAPA Kal TTapapével AAUTO,
KaTaypa@eTal Kal atmoOnkeveTal 0To pnxdavnua.

AvTIHETWTTION TTPOBANUATWY HE TO POUTIOT

NpéBAnua Meavég aiTieg AlopBwTikég AUoElg
Kavovikd, 1o o@dAua emAUETaI
i O a100nTPag aviywong £xel autopata. Edv 1o TTpOBANpa ETTIPEVEI,
AvehkuaTripag EVEPYOTTOINOEI. eAEyETE TN povada TepIBAAUATOG TOU
POUTTOT.
Kavovikd, 10 o@dAua emAUETaI
SGyKkpouon O ai06nTpag olykpouong EXEl autopata. Edv To TpdBANpa €TTIREVEI,
EVEPYOTTOINOEI. eAéyETE TN povada TepIBAAUATOG TOU
POUTTOT.
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Kavovikd, 10 o@dAua emAUETal
auTtopaTa. Edv etipével, ToToBETACTE TO

KIVNTAPQ TOU XOPTOKOTITIKOU.

KAion O a108nTPag KAIoNG £XEl EVEPYOTTOINDBE. POLITIOT GE OPIEVTIA EMIQAVEIX KAl
eAéyere Eava.
TZipog O aioOnTApag avaTpoTrAg EXEI AuTO TO 0QAApa gpgaviCeTal 6Tav To
EVEPYOTIOINOEI. POMTTOT OVATPOTTEI.
. . 3 , ‘Otav 10 POUTIOT AVIXVEUOEI OTI £XEI
ExTté¢g To popmot Bp'OKET(,X' EKTOG TLV EIKOVIKWY utrePPBEi TO €1KOVIKS OpIo, Ba epPavIoTE]
oplwv. QAUTO TO PAVUUA GQAALATOG.
, . Ortav o aicOnmpag avixveuoel Bpoxn,
. O aigBnTpag BPoxng EXEl . 4 "
Pdaiva ' AUTEG O TTANPOYOPieg Ba euavicTouv
EVEPYOTIOINOEI. oV 006VI.
‘Otav o KIvNTAPAG AEITOUPYET OUVEXWS
uttd UYPNAS QopTio, N BepuoKkpacia Tou
CNtcPro O KIVNTAPOG TOU XOPTOKOTITIKOU EXEI evoExeral va augnOei kal Ba epgavioTei
uTTEPB EPUAVOEI. auTo To OPAAUa. MeTd atrd pia Trepiodo
npeepiag, To POuUTTOT Ba TTPETTEI VA
eTavEABEl auToPaTa.
‘O1av 10 POUTTOT KOAAROEI G€ HIa
TTEPIOXN KOl €V PTTOPET va
. e . atreAeuBepwBei, Ba epeavioTei autd TO
NAGKKOG To POUTTOT €ival UTTAOKOPICHEVO. OGaAUQ. EAEYETE T TIEIOXH Kal
METOKIVIOTE TO POUTTOT OE £VA AVOIXTO
UEPOG.
Otav n o1d0un Tng YraTapiag ival
MmatAdou H ptraTapia Tou popuTtoT €ival XapnAnR. Xi@ég%se%sggﬁﬁm (;xuq')rg gﬁ ;JET\QT':]G'
Baon ouvdeong.
ATTEVEPYOTTOINOTE KAl EVEPYOTIOINOTE
. i . gavda 10 poutroT. Edv TOo TTPpOBANUa
CStErmr Agv eival duvatfi n apxikoToinon Tou ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE E €va

e€ouolodoTnuévo kEVTpo T€PRIG TNG
Ruris .

KAion1Ep / KAion2Ep

Agv gival duvaTh n apxIkoTroinon Tou
aiodnTApa ETTITAXUVONG.

ATIEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTOINOTE
gava 1o poutdt. Edv 10 TTPORANMO
ETTIYEVEI, ETTIKOIVWVACOTE UE Eva
egouaiodoTnuévo KEVTpo a€pRIg TNG
Ruris .

PathErr

To pouTOT ATTETUXE VO OXEDIAOEI TN
108 pOur) KOUPEUATOG.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTOINOTE
gavda 10 poutoT. Edv 1o TTpdBANUC
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE E éva
e€oualodoTnuévo kEvTpo O£PPIG TNG
Ruris .

Xwpig xapm

To pouTTOT BeV £XEI ATTOONKEUPEVOUG
XAPTEG.

AnuioupynoTe Kal epapudoTE évav
Xaptn. To o@dApa Ba e€apaviaTei
AUTOUOTA.

Xwpig Béon

To popTrOT dev PtTopei va AdRel dedopéva
EVTOTTIONOU B€0NG.

METOKIVAOTE TO POUTIOT O€ AVOIXTO
XWPO Kal TTEPIYEVETE Aiya AeTTTd. EGv TO
MAVUPA ETTIPEVEL ETTIKOIVWVAOTE UE £va

egouaiodoTnuévo KEVTPO a€pRIg TNG

Ruris .

AtroTuxia S1adpourg

To POWTIOT ATTETUXE VA dNUIOUPYNOE! TN
108 pOur) KOUPEUATOG.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTIOINOTE
gavda 10 poputoT. Edv 1O TTpdBANUC
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE E €va
e¢oualodoTnuévo KEVTPO a€pPRIg TNG
Ruris .

SigLost

To pouTOT £X€1 XAOEI DedOPEVA
TAOAYNoNG.

METOKIVAOTE TO POUTIOT O€ AVOIXTO
XWPO Kal EAEYETE av pTTopei va
eTTAvVOOUVOEDE pe TNV ToTIoBETNON. EdV
TO TTPOBANUA ETTIPEVEL, ETTIKOIVWVIOTE
pE éva E0UaI0B0TNUEVO KEVTPO TEPRIG
¢ Ruris .
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485 OAAMA

Mp6BANUa ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTIOINOTE
gavd 1o poutdt. Edv 10 TTPOBANMT
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVNOTE PE EVa
e€ouaiodoTnuévo kévTpo a€PPIG TNG
Ruris .

Z®AAMA DSV

MP6BANUa ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

MpoxwpnoTe pe Tov id1o TPOTTO:
QTTEVEPYOTIOINOTE KAl ETTAVEKKIVAOTE.
Edav 1o TpoBANpa emTIPEVEL,
ETTIKOIVWVACTTE PE £va EE0UCIODOTNUEVO
KEvTpo o€pBig Tng Ruris .

ZOAAMA DBG

Mp6BANUa ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTOINOTE
gavd 1o poutdt. Edv 10 TTPOBANMC
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE E Eva
e¢oualo0d0TnUévo KEVTPO OEPRIG TNG
Ruris .

ZOAAMA RTK

MP6BANUA ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTIOINOTE
gava 1o poutdt. Edv 10 TTPSRANMC
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE WE éva
e€ouolodoTnUéVo KEVTPO OEPRIG TNG
Ruris .

ZPAAMA
PadioouyvoTtATtwy

MpSBANUa ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

ATTEVEPYOTTOINOTE KOI EVEPYOTIOINOTE
gavda 10 poputtoT. Edv 10 TTPOBANUa
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE PE Eva
egouaiodoTnuévo KEVTpo a€pRIg TNG
Ruris .

BIT6 ERR

Mp6BANUa ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAI EVEPYOTTIOINOTE
gavda 10 poputtoT. Edv 10 TTpOBANUC
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVIOTE PE EVa
e¢ouolodoTnUéVo KEVTPO OEPRIG TNG
Ruris .

IMU ERR

Mp6BANUa ECWTEPIKAG ETTIKOIVWVIOG
POUTTOT.

ATTEVEPYOTTOINOTE KAl EVEPYOTIOINOTE
gavda 10 poutoT. Edv 1o TTPOBANUa
ETTIMEVEI, ETTIKOIVWVAOTE PE Eva
e€ouolodoTnuévo kEVTpo T€PRIG TNG
Ruris .

2YXNA NMPOBAHMATA KAI ANTIMETQMIZH
Edv n POMMNOTIKH XAOOKONTIKH MHXANH FKAZONG&ev Asitoupyei, akoAouBAOTE TIG TTAPATTAVW

odnyieg.

MNpéBAnua

AITIA

A1opBwrTikég AUoEIg

To POMTTOT OTOUATA KOl
ETTAVEKKIVEITAI AUTOPATA UETA ATTO
5-10 deutepdAeTTTa.

To ouoTnUa adpavelakng
TTAorynong BpiokeTal o€ d1adIkaoia
autoBabuovéunong.

To PONTTOT Ba AVOKAUYWEI AQUTOUOTA.

To POMTTOT OTAUATA KOl
ETTAVEKKIVEITAI QUTOPATA UETE ATTO
10-20 AeTrTdL.

To POUTIOT €XEI XAOE TNV ETIAPH PE
T0 S0PUPOPIKG TUCTNUA KAl
TTEPIYEVEI ETTAVAOUVOEDN.

To PONTTOT Ba AVOKAUYWEI QUTOUOTA.

To PONTIOT OTAPATA KAl PTTAIVEI OE
KatdoTaon avayovig YETA aTTd
Aiyo.

To pouTTOT £X€I XAOEI TO ORA KAl
Oev PTTopei va eTTavaouvOebEi EVIOG
TOU TTpoKaBopIoUEVOU XPpOVOouU.

TomroBeTroTE TO POUTTOT OTN Bdon
oUvdEONG Kal EVEPYOTTOINCTE TO.
EAéyEte av To dopupopikd orjua

emoTpéel. Edv To TTpdRANua
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE E Eva
£&ouo10d0TNUEVO KEVTPO OEPRIG TNG
Ruris .

O1 riow TpoXOi TTEPIOTPEPOVTA,
OaAAG TO POUTTOT OEV KIVEITAI TTPOG
TO EPTTPOG OUTE YUPIZEL. TN
OUVEXEID, OTOUOTA Kal KOIYdTal.
Z1nv 086vn eppavideTal n Evoeign
«Pit».

To POpTTOT €ival UTTAOKAPIOHEVO.

EAéyEte av 10 ypaoidi gival Tavw
atd 8 cm. Av val, ival atrapaitnto
VO KOUPEWETE O€ XaUNAGTEPO UWOG.
EAéy&re av 10 ypaaidl yAioTpdeEl
Eival atrapaitnTo va TTepIJEVETE va
OTEYVWOEI TO YPACidI TTPIV TO
KOUPEWETE.
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To pouTTOT £XEI KOAAADEI O€ HIa
MIKPr TTEPIOXN TTIOW aTrd €va un
KUKAWUEVO EUTTODI0 KOl OTNV 006vN
ey@avigeral n évoeign
«ouyKpouon».

O aio6nmpag ouykpouaong
EVEPYOTIOIEITAI OUXVE O€ OUVTOUO
XPOVIKO dIGoTNa KAl PETA aTtd 20

EVEPYOTIOINTEIG TO POUTTOT
JeTaBaivel 0€ KATAOTACT AVAUOVIG.

ZNMEIWOTE QUTAV TNV TTEPIOXT WG
«TTEPIOXN EMTTOdIWV» aTOV XGPTN
Kal BeRaIWOEITE OTI N EIKOVIKA
Ypauur BpiokeTal apKETE HAKPIG
atod 10 EUTTOBIO.

To popTTOT dev B1aBETEN TN OCWOTA
dieTmaen edpTIoONG oTOV OTABPO
ouvdeong Kal dev QopPTiCel.

>@dApa RTK — 0 xaptng
dnuioupynonke, aAAG Ta dedopéva
TOTIO0£TNONG £€XOUV PETATOTTIOTEI.

TomroBeTroTE TO POUTTOT OTN Bdon
ouvdeong, 810pBWaTE TO Orjua
APNT ka1 dnuioupynoTe Eavd Tov

X&pTn.

To POUTIOT ETTIOTPEPEI GUXVEA OTOV
oTaBpod @OépTIoNG Kai n odovn
uTTOOEIKVUEI UWNAR Bepuokpaacia
OTOV KIVNTPa TOU XOPTOKOTITIKOU.

O KIVNTAPAG TOU XOPTOKOTITIKOU
uTTaivel o€ BepUIKA TTpooTAGIA, TO
POUTTOT ETTIOTPEPEI GTOV OTABOUO yia

VO KPUWOEI KOl OTn OUVEXEID
ouvexiCel TNV epyaaia Tou.

EAéyEre 6T TO ypaacidl dev gival
MeyaAUTEPO aTO 8 cm 1 €ival TTOAU
XovTpo.

To popTTOT dev YopTifel OTOV
o106 oUVdEDNG Kal EPPAVICETal
TO pAvupa "n Bepuokpacia TG
utTatapiag gival oAU uwnAn".

H Bepuokpaacia Tng Ytrarapiag gival
uwnAn Adyw Tng Beppokpaaciag
mePIBAAAOVTOG .

Ortav n Bepuokpacia TTéETEl, N
@bépTion Ba ouveXIOTel auTdUaTa.

O xpAoTNG dev UTTOPEi va ouvd£ael
TNV EQAPUOYK) ME TO POUTIOT PHEOW
Bluetooth.

MpdéBAnua ouvdeong Bluetooth.

ATTEVEPYOTIOINOTE Kal
EVEPYOTTOINOTE TO POUTTOT.
KAegioTe Tnv e@appoyy REVOLA.
ATTEVEPYOTIOINCTE/ EVEPYOTTOINCTE TO
Bluetooth Tou TNAgpUVOU OOG.
Avoitte Eava Tnv epapuoyn Kai
dokIudoTe va ouvdeDeiTe.
Edv 10 TpOBANMa ETTIPEVEL,
ETMKOIVWVAOTE UE €vVa
£€0UC1000TNUEVO KEVTPO OEPRIG TNG
Ruris .

O xpAoTNG dev UTTopEi va ouvd£ael
Tnv g@appoyr) REVOLA oto
POUTTOT péow Wi-Fi.

MpdéBAnua cuvdeong Wi-Fi.

ATTEVEPYOTIOINOTE KOl
EVEPYOTTOINOTE TO POUTTOT.
BeBaiwbeite 611 0 0TAOPSOG

ouvdeong BpiokeTal EVIOG TNG

TEPIOXNG KAAUYNG TOU

dpouoAoynTh .
EAéyEre TNV eTavacivdeon.
Edv 10 TpdBANpa eTIPEVEL,
ETMKOIVWVAOTE UE €va
£€0Ua1000TNUEVO KEVTPO OEPRIG TNG
Ruris .

To popuTtdT dev Eekivd Kal n 0oBdvn
eugavicel Tnv évoeiEn "no map”.

O xapTng dev dnuioupyAdnke | dev
aTmoONKEUTNKE OWOTA.

AnpioupynoTe évav xaptn Kai
EVEPYOTTOINCTE TOV.

O1 dKOTTEG TTEPIOXEG TTAPAPEVOUV
OTO YPACidl.

O KIVNTAPOG TOU XOPTOKOTITIKOU
éxel €10€éAB€l o€ TTpooTACia
UTTEPPO PTWONG KAl oTaUaTA yia 15
OeUTEPOAETITA.

O uTtepnNXNTIKO G IoONTAPAG UTTOPET
vVa atroQUYEl OPIOCUEVEG TTEPIOXEG,
agAvovTag TUAHATA XWwpPig
TTEPIKOTTN.

To POUTTOT Ba ATTOPVNUOVEUTEI TIG
AKOTTEG TIEPIOXEG Kal, HETA ATTO
TIARPN K&GAuwn TTPOg TN Hia
Kateuduvon, Ba ETTIOTPEWPE! VIa va
TIG KOUPEWEI.

O KIVNTAPAG TOU XOPTOKOTITIKOU
TTEPIOTPEPETAL, AAAA N atmdédoon
KOTTAG €ival XaunAr.

O1 AeTideg dev gival TTAEOV OPKETA
QIXUNPES.

AVTIKOBIOTA TIG XPNOIUOTTOINUEVES
AeTTidEG PE EPEDPIKEG .

To onua APNT gival kaAd, aAAd To
POUTTOT TPEXEI TTPOG TA TTIOW N
aAAdadel Eagvikd kaTeuBuvon aTo
vkadlov.

To TTOAU wnAd ypaaidl A n
TTAPOUTIa AVWUAAWY ETTIPAVEIWV
EVEPYOTIOIEI TOV UTTEPNXNTIKO
aiofnTipa.

BeBaiwbeite 611 TO ypaoidl dev £xel
Uyog yeyaAlTepo atré 8 cm.
ATTOQUYETE TIG AVWHPOAEG TTEPIOXEG
KaTd 1N dlapdpewan Tou X4apTn.

Kartdotaon twv LED Tou ot06uou
avagopdg.

O1 Auyvieg LED TToU avaBooBrijvouv
UTTOBEIKVUOUV IO U QUCIOAOYIKA
KATdoTaon Tou oTaOuoU avagopac

LED: Eav n Auxvia LED
avaBoafrvel CUVEXWGS, ONUaivel 0TI
TO POUTTOTIKO XAOOKOTITIKO
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Kal, TaUTéXPOova, TOU POUTTOTIKOU
XAooKoTITIKOU. O oTaBudg
ava@opdg d1abETel TTEVTE DEIKTEG.

QAVTIMETWTTICEI TTPOBAANATA
ETTIKOIVWViOG Ye TOV OTaBPO
avagopdg. EAéyETe av n Auyvia

LED emoTpépel TNV KATAOTAGN
Aermoupyiag ( oTaBepn ( ouveXWg
avappévn) . EGv 1o mpéBAnua
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVAOTE PE Eva
eCoualodotnuévo o€pPig TG Ruris .
LED DSG: Edv n LED avoBoofrvel
OUVEXWG, onuaivel 6T 0 oTaBudG
ava@opdg 8ev PTTopei va AdBel
otafepd onfpa. MeTakivioTe Tov
oTadud o€ avoIxTé XWpPo Kal
eAéyETte Eava. Edv To TpdRANua
ETTIPEVEI, ETTIKOIVWVNOTE PE EVa
e€oualodoTnpéVo KEVTPO OépRI TNG
Ruris .

RMG LED: E4v n LED
avaBoafrivel CUVEXWG, ONUaiVEl OTI
n POMMNOTIKH XAOOKOMTIKH
MHXANH 'KAZONBev ptropei va
AG&Bel oTaBepd oAua. MeTakivioTe
™ POMIMOTIKH XAOOKOIMTIKH
MHXANH 'KAZONgoe avoixto
XWwpo Kkai eAéyEte Eavd. Edv 1o
TTPOBANUA ETTIPEVE], ETNKOIVWVAOTE
ME éva e€o0uaIodOTNPEVO KEVTPO
o€pPig Tng Ruris .

WiFi : Edv n Auxvia LED
avaBoafrvel CUVEXWS, Onuaivel OTI
TO POUTTOT DEV PTTOPEI VO £XEI
otabepn ouvdeon WiFi .
METAKIVAOTE TO POUTTOT TTIO KOVTA
aToV OIKIaKO oag dpopoAoynThA Kai
eAéyEre Cava. Edv to mpdBAnua
ETTIYEVEI, ETTIKOIVWVAOTE UE Eva
e€oualodoTnuévo KEVTPo OEPRIG TNG
Ruris .

8. AHAQZEIX ZYMMOP®QIHZ
AHAQZH ZYMMOP®QXHZ EK

KaraokeuaoTng: SC RURIS IMPEX SRL c €

Bvd . Decebal, 6x1. 111, AioiknTikd Ktipio, Craiova, Dolj, Poupavia

216X06. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

E&ouciodoTnuévog ekTmpdowtrog: Mnxavikdg Stroe Marius Catalin — Mevik6g AlguBuvTig

E&ouoiadatnuévo dtopo yia 1ov 1exvIKG paxkeAa: Mnxavikag Radoi Alexandru — AieuBuvTtig 2 xediagpoU MNapaywyng
MNepiypa@n pnxavig: To aocUpUATO POUTTOT TTEPIPETPIKNAG XAOOKOTITIKAG HNXAVAG £XEI OXEDIOOTEI yIa VA EKTEAE
£pyaoiec KOTmM¢ ypaaoidiou.

ApIBudg ogipag rpoidvrog: AATCO00100001RURSTN1500 (61mou To AA avTITTpoowiTeUel Ta d U0 TEAEUTaIO Wwn@ia Tou
£€TOUG KATAOKEUNG, O1 XOPOKTAPES 5 Kai 7 gival o apiBud s TrapTidag, ol XapakTApes 7-12 gival o apiB udg mpoidvTog)
Mpoiév: PoptroTikA XAOOKOTITIKA pMnxaviA

Movrého : RURIS TOtog: Sentinel 1500

Tomog KivnTAPA : HAEKTPIKOG KIVNTAPAG XWPIG WAKTPES MAdTog kotAg: 180 mm
TUmrog ouvdeong: Bluetooth, Wifi , epapuoyr, GPS 4G MéyioTn em@dveia : 1500 T1.p.

Epeig, n SC RURIS IMPEX SRL Craiova, karaokeuaoTrg, oUugwva ue tov Kavoviouo 1029/2008 - oxeTIKA e TOUS
opoug 6IGBeong unxavnudrwy otnv ayopd, tpv Odnyia 2006/42/EK - amaitioeis ac@dAsias Kar Tpooraaciag, 1o
lMpérurro EN ISO 12100:2010 - Mnyavrjuara. AopdAsia , Odnyia 2014/35/EE , HG 409/2016- oxeTikG e Tov €E0TTAIOLO
xaunAng réong, Odnyia 2014/30/EE yia tnv nAekTpouayvntiki ouuParornra (HG 487/2016 yia Tnv nAEKTpouayvnmkn
oupBarérnra, evnuepwyévn 2019), Odnyia 2014/53/EE ( epapudéomke otn Pouuavia pe Tnv ATTO®AZH api6. 740 mg
5n¢ Okrwppiou 2016, oxenkd ue 1n 0Id6eon amyv ayopd padiogéorrAiouou), O8nyia 2011/65/EE tng 8ng louviou 2011,
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OXETIKA LIE TOUS TTEPIOPICIIOUS XPHONS OPICLEVWYV ETTIKIVOUVWY OUCIWY O NAEKTPIKG KAl NAEKTPOVIKO £EOTTAIOLO, OTTWS
Tporrorroinénke amrd tnv Odnyia 2015/863/EE, lNapdprnua 2, dnAwvoupe 011 Exouv Tpayuarorroinbei 6Aeg ol
arrapaiTnTES OEIPES PABGIOBOKILWY YIa TNV TTICTOTTOINGN TNS CUUUOPPWOTS TOU TTPOIOVTOS UE Ta KaBopIouéva TTPOTUTTa
Kal OnAWVOULE OTI CUUOPPWVETAI LUE TIC KUPIES ATTAITAOEIS aoPAAEIas Kal TTpooTaoiag, Oev BéTel o€ kivduvo Tn {wn, v
uyeia, TNV emayyeAUaTIK ac@dAsia kai Sev EXEl QPVNTIKES ETITITWO EIS OTO TTEPIBAAAOV.
O/H utroyeypappévog/n Stroe Catalin, EKTTPOOWITOG TOU KATAOKEUAOTH, dNAwVEl Je SIKN Tou euBUvn OTI TO TTPOIOV
OUMMOPQWVETAI PE Ta aKOAOUB O EUpWTTAIKA TTPATUTTA KAl 0B NYIiEG:

Odnyia 2006/42/EK — amraitioeig ao@aAeiag kal rpoaTaaciag, Odnyia 2014/35/EE, oxeTikG pe Tov €§0TTAIONO

XAHNARg Taong:
EN 13857:2008- AG@AAEIa unXavnUAaTwy - ATTOOTACEIG AOQAAEIQG Yia TV aTIOTPOTTA digioduong dvw Kal KETw GKpuwv
o€ MIKiIVOUVEG {WVEG
EN 60335-2-29:2004 - Oikiak£g Kal TTapOUoIeG NAEKTPIKEG OUCKEUEG - AG@AAEIa - Mépog 2-29: EISIKEG ATTAITACEIG Yia
POPTIOTEG MTTATAPIWV
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - OIKIOKEG KAl TTAPOUOIEG NAEKTPIKEG CUOKEUEG - ACQAAEIX -
Mépog 1: Tevikég aTTaITAOEIG
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - AGQAA&Ia NAEKTPIKWV CUCKEUWV OIKIOKNG Kal Trapépolag xpriong. Mépog 2-
107: EI1d1KEG OTTAITACEIG VIO NAEKTPIKEG POUTTOTIKEG XAOOKOTITIKEG UNXAVEG TTOU AEITOUPYOUV UE PTTaTapia
EN 61558-1:2019 - Ac@AA&la JETOOKNUATIOTWY, AVTIOPACTAPWY, HOVASWY TPOPodoaiag 1I0XU0G Kal CUVOUAC ULV
autwyv. Mépog 1: Mevikég aTTAITAOEIG KOl OOKIMES
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- TpoTrotroinon 1 - AC@AAEIQ PETAOYXNMATIOTWV, AVTIOPACTAPWY, HOVASWY
TPOPOBOTIKOU Kal TTapOHoIwV TTPOIOGVTWY Yia Taaelg Tpopodoaiog £wg kal 1100 V - Mépog 2-16: Ei1dikég aTaimioeig Kal
OOKIMEG YIa MO VADEG TPOPODOTIKOU SIAKOTITIKAG AETOUPYIAG KA HETAOXNUOTIOTEG VIO HOVADEG TPO POBOTIKOU SIOKOTITIKIG
Aeiroupyiag
EN 62841-1:2015 - HAekTpIKG epyaAgia xeIpOG UE KIVNTAPQ, PETAPEPOPEVA EPYAAEID Kal PnxavApaTa ykalov Kal KATIou
- AogdAceia - Mépog 1: Tevikég aTTaITACEIG
EN 62233:2008+AC:2008- M£Bodor PETPNONG NAEKTPOUAYVNTIKWY TTESIWV aTTO NAEKTPIKEG GUOKEUEG Y1 OIKIOKHA Kol
TTapoépola xpron 6aov agopd Tnv avepwivn ékBeon
EN IEC 60730-1:2025- AutépaTtol nAekTpIKoi €Aeyxol. Mépog 1: TevIKEG aTTaITHOEIG
EN 61508-3:2011- Ac1ToupyIKr) ao@AAEI0 NAEKTPIKWV/ NAEKTPOVIKWV/TTPOYPA MUATICOUEVWY NAEKTPOVIKWV CUCTNHAETWY
TTOU OXETiCovTal hE TNV aopdAeia. Mépog 3: ATTaITAoEIg AoyIopikoU
EN 61508-7:2011- Ac1ToupyIKr) aoQAAEID NAEKTPIKWV/ NAEKTPOVIKWV/TTPOYPA MUATICOUEVWY NAEKTPOVIKWY GUCTNHAETWY
TTOU OXETICOVTal PE TNV aoPAaAeia. MEpog 7: ETOKOTINGN TEXVIKWY KAl HETPAOEWV
EN 62479:2010 - AS10A6ynon TNG GUPKO pewong NAEKTPIKOU KAl NAEKTPOVIKOU eEOTTAIGHOU XaUNANG 10X UOG UE Baoikolg
TTEPIOPITPOUG OTNV €kBeON Tou avBpwTrou o€ nAekTpopayvnTika Tedia (10MHz-300GHz)
IEC 62133-2:2017- AAKaAIKOi Kal GAAOI N GEIVOl CUOCWPEUTEG - ATTAITACEIG A0QOAEIOG YIa GopnNTOUG TPPAYIOUEVOUSG
OUOOWPEUTEGKAI ITTATAPIEG KATOOKEUAO PEVEG ATTO AUTOUG, TTOU TTPOOPICOVTAI Y1 XPHON OE PO PNTEG EPAPUOYEG. Mépog
2: XuotApaTta AiBiou
EN 60127-1:2006 - Mikpoao@dAeieg. Mépog 1: Opiopoi yia JIKPOATPAAEIEG KA YEVIKEG ATTAITHCEIG VIO PIKPOTKOTIKA
avTaAAQKTIKG OTOIXEIO
EN 60384-14:2013/A1:2016 - XtaBepoi TTUKVWTEG yia XpAon o€ NAeKTPovikd £§oTTAIoud - Mépog 14: Evotnma
TTPOJIAYPAPWY - ZTABEPOT TTUKVWTEG KATAOGTOAAG yia oUvdean oTnv TTapoxn pelpaTog
EN IEC 61051-1:2019 - BapioTtop yia xpron o€ NAEKTPOVIKO £EO0TTAIONG. MEpog 1: Tevikég TTpodIaypaPES
Od8nyia 2014/30/EE oxeTIkG pe TNV NAEKTPO payvnTIKr) cupBarotnTta, Odnyia 2014/53/EE (epappdleral o1n Poupavia
pe v AMNO®AZH apiB. 740 Tng 5ng OkTwppiou 2016):
EN 50665:2017 - [NpOTUTTO TTPOTOVTOG Yia TV agIoAdynon NAEKTPOVIKOU Kal NAEKTPIKOU EE0TTAIOHOU O€ OXE0N WE TOUG
TTEPIOPIOPOUG €KBEONG TOU avBpwTTou og NAekTpopayvnTikG Tedia (0 Hz - 300 GHz)
EN 50663:2017 - MNpOTUTTO TTPOIGVTOG VIO TNV agIoOAGYNON TNG CUPKO PPWONG NAEKTPIKOU Kal NAEKTPOVIKOU £EOTTAIGOU
XOMUNANG 10X00G hE TOUG BACIKOUG TTEPIOPIOHO UG TTOU OXETICOVTAI E TNV €KOEON TOU AVOPWITOU € NAEKTPOPAYVNTIKG
media (10 MHz - 300 GHz)
EN 62311:2008 - A&ioA6ynon nAekTpIKoU Kal NAEKTPOVIKOU EOTTAIGOU OGOV a@opd TOUG TTEPIOPICHOUG OTNV €KBETN
ToU avBpwTrou o€ nAekTpouayvnTika Tedia (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 62311:2020 - A&ioA6ynon nAekTpikoU Kal NAEKTPoVIKOU £EOTTAICUOU 60OV a@opd TOUG TTEPIOPIoUOUG OV
¢€kBeon Tou avBpwTtrou o€ nAekTpopayvnTika Tedia (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 55014-1:2021- HAekTpopayvnTikr) cupBardtnta. ATTAMACEIG VI OIKIOKEG GUOKEUEG, NAEKTPIKG epyaleia Kal
TTapOUoIEG CUOKEUEG. Mépog 1: EKTTOTTEG
EN IEC 55014-2:2021 - HAekTpopayvnmKA cupBaTtémTa. ATTAITACEIG YA OIKIOKEG CUCKEUEG, NAEKTPIKG epyaAgia Kal
TTapOUoIEG CUOKEUEG. MEpog 2: ATpwaia. MPSTUTTO OIKOyEvEIag TTPOTOVTWY
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EN 61000-3-2:2019/A1:2021- HAekTpo payvnTikA cupBatérnra (HMZ) - Mépog 3-2: Opia -Opia yia EKTTOUTTEG APHOVIKOU
pelpaToG (peUpa €106d0u ££oTTAIONOU < 16 A avd @daon)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - HAektpopayvntikfy oupBatotnta (HMX) - Mépog 3-3: Opia - [Mepiopiopdg Twv
OIOKUPAVOEWY TAONG, TWV SIAKUPAVOEWY TAONG KAl TOU TPEPOTTAIOUATOG O€ dNUACIa CUCTHRATA TPOYPOBOTiag XaUNARG
TaoNG, yia eEOTTAICUO pE OvOUaOoTIKO pelpa < 16 A avd @aacn Kal TTou v UTTOKEITAI O€ TTEPIOPIOTPO UG oUvdEDNG
EN 301 489-1 V2.2.3- NpoT1utto nAekTpopayvnTikAg cupBarotntag (EMC) yia padioggorAioud kai padioUTTnpeaies.
Mépog 1: KoIvég TeEXVIKEG aTTAITACEIG. Evapuoviopévo TTPATUTIO yia NAEKTPOUAYVNTIKA cupBatodTnTa
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - T[poTumro nAekTpopayvnTikAg oupBatotnrag (EMC) yia padioegomAiopd kai
padioUtmpeaieg. Mépog 3: EISIKEG OUVONKEG Yo CUOKEUEG MIKPNG eBEAeiag (SRD) Trou Asitoupyolv GTnv TTEPIOXNA
ouxvoTATwY 9 kHz éwg 246 GHz. Evapuoviopuévo TTPOTUTTO YIa NAEKTPONAYVNTIKF GUPBATATNTA
EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - [lpdéTtumio nAekTpopayvnTikAg cuppartétnrtag (EMC) yia padioeEomANioud kai
padioUtmpeaieg. Mépog 17: Eidikég auvOrikeg yia e§oTTAIou6 petddoong dedopévwy eupeiag {wvng. Evappoviopévo
TPOTUTTO YIQ NAEKTPOPAYVNTIKA oupBatédTnTa
EN 301 489-19 V2.2.1:2022 - [lpdtutio nAekTpopayvntikig cuppartétnrag (EMC) yia padioetommAiopud kai
padioitmpeaies. Mépog 19: Eidikég cuvBnKeg yia kivnToug eTTiyeloug oTabuoUg pévo Afwng (ROMES) Trou Agitoupyolv
otn ¢wvn 1,5 GHz kai rapéyouv emkovwvieg dedopévuwv kal 0ékteg GNSS Tmou Acitoupyoulv otn {wvn RNSS kai
TTapéxouv dedopéva eVTOTTIOPOU BEang, TTAOAYNONG Kal XpoviouoU. Evapuoviouévo TTpOTUTTO Yia NAEKTPONAYVNTIKY
oupBaréTnTa
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Tlp6TUuTto nAekTpOpayvNnTIKAG cupBatotnrtag (EMC) yia padioeothioud Kkai
padiloUtmpeaieg- Mépog 52: EBikéG ouvBnkeg yia padioeEotrAIoud kail BondnTikd eEOTTAIGHO Yia €EOTTAICUO KUWEA WTWV
emKkoIvwviwv (EE)- Evappoviopévo MpdTutro yia HAekTpopayvnTikn ZupyBatdétnra
EN 300 328 V2.2.2:2020 - >uoTrpaTa eupulwvikng HeTddoong. EEorAIouds petaddoong dedouévwy Trou AsiToupyei om
¢wvn Twv 2,4 GHz. Evappoviopévo TTpdTuTIo yia TNV TTpdoRacn 610 padio@acua
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Zuokeuég pIKPAG ePREAeIag (SRD) Trou Agitoupyoulv oTn {wvn ouxvoTATwy 25 MHz €éwg
1000 MHz. Mépog 2: Evappoviopévo MpéTuto yia pdoBaacn o1o padio@dcoua yia pun e1d1kd padioeEoTTAITUS
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Aopugopikd ZuoTAparta kol Eriyeiolr Zrabpoi (SES). Aékteg Tou Maykdaouiou
Aopugopikou Zuotrpatog MAorynong (GNSS). PadiosgomAioudg Trou Asitoupyei oTig (veg ouyvoThTwy 1164 MHz
£€wg 1300 MHz ka1 1559 MHz éwg 1610 MHz. Evappoviopévo MpdTutro yia Tnv Tpéafacn oTo padiopacua
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- KuweAoeidn diktua IMT. Evappoviopévo TpdTutro yia Tpdoacn oto padiogdopa. Mépog
1: Eicaywyn kai koivég atmaitioelg. ‘Ekdoon 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - KuweAoe€idn dikTtua IMT. Evappoviouévo TTpdTuTIoO Yia TIpOcRacn oTo padiopaaia.
Mépog 13: EomAiopdg xprion (UE) yia egeAiypévn Taykdopia emivela padiompdéoBaaon (E-UTRA)
Odnyia 2006/42/EK - oxeTIKG e Ta PnxavAuarta - d1dBean oTnv ayopd pnxavnuaTwy
KareuBuvon 2014/30/EE - oxemikd pe tnv nAektpopayvntik oupBatétnta (GD 487/2016 oxemikd pe tnv
NAEKTPOUAYVNTIKA CUPBATOTNTA, evnuEpwEvn To 2019 )-
Odnyia 2014/35/EE, GD 409/2016 - oxeTIKG pe TOV €EOTTAIONO XAUNAARG TAONG
0dnyia 2014/53/EE - yia TnVv evopuéVION TwV VOPOBECIWY TWV KPATWV HEAWV OXETIKA WE TN SI0BeCINOTNTA GTNV ayopd
padioeotTAiopol ( AlTOPAZH apib. 740 g 5n¢ Okrtwppiou 2016 oxeTiKG ue TN OIaBeoiudTNTA OTNV Ayopd
padiogéomAiguou)
Odnyia 2011/65/EE Tng 8ng louviou 2011, 6TTwg TpotroTroiN@nKe amo Tnv odnyia 2015/863/EE, MapdpTnua 2 -
OXETIKA PE TOV TTEPIOPIOUS TNG XPAONG OPICUEVWV ETTIKIVOUVWY OUCIWV € NAEKTPIKO Kal NAEKTPOVIKO £EOTTAIONO
H ouppod pewaon auto Tou TTPoIdVTOG e TIGOUCIwd eI aTTaiThoElG TNG OB nyiag 2014/53/EE yiaTov PadioeEoTTAIG O €xel
eTTaAnBeuTel atmd Tov akOAOUBO KoIvVOTTOINUEVO opyavioud pe Ap. 0123 :
Ymnpeoia Mpoiéviog TUV SUD Bdocel Tou ToToTromTikoU pe apiBué TPS-REDS500909 i01, TTou eKk86BNKe OTIC
22.04.2025.
AMN\a TPOTUTTA 1} TIPOBIAYPAPEG TTOU XPNCIUOTTOIRONKAV:
e SR ENISO 9001 - Z0otnua Alaxeipiong MoidtnTag
e SR ENISO 14001 - Z0otnua MepiBaAlovTikig Alaxeipiong
e SR IS0 45001:2018 - ZuoTnua Alaxeipiong Yyeiag kal AopdAsiag otnv Epyaacia.
Mdpka kail évoua kataokeuaoTr: SH&T Co. Ltd
Inueiwon: H TeXVIKA TEKUNPIWGOT OVIAKEI OTOV KATAOKEUAOTH.
2nueiwon: H mapovoa d\Awon gival cUYwvn YE TO TTIPWTOTUTTO.
Mepiodog 1oxU0G: 10 £Tn aTTO TNV NUEPOMNVia £yKpiong.
ToTOG Kal nuepopnvia ékdoong: Kpaiofa, 02.12.2025
‘ETog epapuoynig Tng oAuavong CE: 2025
Kkataxwpiong : 1503/02.12.2025

ESouci050Tnpévo ATOMO KAl UTTOYPO®R: Mnxavikég Stroe Marius Catalin
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levikog Aieubuvtig SC RURIS IMPEX SRL

AHAQZH ZYMMOP®QXHZ EK

KaraokeuaoTig: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, 6x1. 111, Aioiknmikd KtApio, Craiova, Dolj, Poupavia

216x06. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

E¢ouc1080TnUEVOG EKTTPOCWTTOG: Mnxavu(og Stroe Manus Catalln —levikég A|su9uvmg
E&ouoiodotnuévo C(Topo X ¥ i
Mepiypagn unxaviparog: H POMI‘IOTIKH XAOOKOI'ITIKH MHXANH FKAZONexsl oxsélamsl VIG VOl EKTEAEI spvamsg
KOTIAG ypaaoidiou.

ApIBu6G oeipdg TrpoidvTog: AATC00100001RURSTN1500 (61TouTo AA avTITTPOOWITEVUEl Ta U0 TEAEUTAIO Wn@ia Tou
£€TOUG KATAOKEUNG, O XAPOKTHPES 5 Kai 7 gival o apiBudg Taptidag, ol XapakTApeg 7-12 gival o apiBudg mpoidvTog)
Mpoiév: PoutroTiK XAOOKOTITIKN Hnxavn

MovrtéAo : RURIS TUmog: Sentinel 1500
TOtrog KivnTAPA : HAEKTPIKOG KIVATAPAG XWPIG WAKTPES MAdTog kotrRAG: 180 mm
TUmog ouvdeong: Bluetooth, Wifi , epapuoyn, GPS 4G MéyioTn em@dveia : 1500 T1.p.

oTA0uN NXNTIKAG Tigong : 55 dB MéyioTn o1dun nXnTiKAG 10XU0G: 63 dB
H o160 un nXnTIKAG I0xUog TTioToTrolefral a1 TN TUV Rheinland pe Tnv avagopd api8. CN25A58Q 001 1ng 08.08.2024,
ouugwva pe TG diatdéeig Tou TpoTuTTou EN ISO 3744:2010.
Epeic, n SC RURIS IMPEX SRL Craiova, KaraokeuaoTnig, aUugwva ue tov Kavovioué 1029/2008 - oxeTiKG pe Toug
époug OIGBeang unxavnudrwy otnv ayopd, tpv Odnyia 2006/42/EK - amaitiosis acpdAgias Kal mpooraaiag, 10
lMpérurro EN ISO 12100:2010 - Mnyavrjuara. AopdAsia , Odnyia 2014/35/EE , HG 409/2016- oxeTiKG e Tov E0TTAIOLO
xaunAng réong, Odnyia 2014/30/EE yia tnv nAsktpouayvnrikni oupBarérnta (HG 487/2016 yia tnv nAsKTpouayvnikn)
oupBarérnra, evnuepwpévn 2019), Odnyia 2014/53/EE ( epapudomke otn Poupavia pe nv ATTOPAZH api6. 740 mg
5n¢ Okrwppiou 2016, oxenkd ue 1n 6Id6eon amv ayopd padiogséorAiouou), O8nyia 2011/65/EE tn¢ 8ng louviou 2011,
OXETIKA LIE TOUS TTEPIOPICIOUS XPHONS OPICUEVWV ETTIKIVOUVWY OUCIWV O& NAEKTPIKO KAl NAEKTPOVIKO £EOTTAICUO, OTTWS
Tporrorroinénke amré tnv Odnyia 2015/863/EE, lMapdprnua 2, dnAwvouue 0TI £xouv TTpayuarorroinbei 0Asg ol
arrapaiTNTES OEIPES PadIOBOKIUWY yIa TNV TTIOTOTTOINGN TNS GULUGPYWONGS TOU TTPOIOVTOS LE Ta KaBopiouéva TpoTuTTa
Kai dnAdvoupe OTI CUUUOPPUVETAI UE TIS KUPIES QITAITAOEISC a0PaAsIas kal TTpooTaadiag, Oev Bérel o€ Kivduvo 1n {wn, v
uyeia, TNV emayyeAuarikni acpdaAsia kai Oev Exel QPVNTIKES ETITTTWO EIS OTO TTEPIBAAOV.
O/H utroyeypappévog/n Stroe Catalin, eKTTpOCWTTOG TOU KATAOKEUAOTH, dNAWVEl pe SIKR Tou euBUVN 6TI TO TTPOIOV
OUMMOPQWVETAI PE Ta aKOAOUB O €UpWTTAiKE TTPATUTT KAl 0dNYiEG:
EN 3744:2010: AkouoTikr - [poadIopIouog Twv TITTEOWV NXNTIKAG 1I0XU0G KAl TwV ETTITIESWY NXNTIKAG EVEPYEING
TTNYWV BopuPou e xprion NXNTIKAG TTieang - Texvikég uéBodol UTTO CUVOIKEG KOVTE O€ EKEIVEG EVOG EAEUBEPOU TTEDIOU
Tavw atéd éva avakAaoTIKO eTTiTTESO
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - AGQAAEIQ OIKIOKWYV KAl TTAPOUOIWY NAEKTPIKWY CUCKEUWV. Mépog 2-107:
Eidikég qrranr]oug YIO POUTTOTIKEG XAOOKOTITIKEG PUNXAVEG TTOU AEITOUPYOUV HE PTTaTapia
AMN\a TPOTUTTA 1} TIPOdIAYPAPEG TTOU XPNCIHOTTOIRONKAV:
. SR EN ISO 9001 - X0oTtnpa Alayeipiong Moidtntag
. SR EN ISO 14001 - Zuotnua MepiBaAAovTikng Alaxeipiong
. 1SO 45001:2018 - >uoTtnua Alaxeipiong Yyeiag kal AoedAsiag otnv Epyaacia.
Inpeiwon: H TeXVIKA TEKMNPIWON AVAKEI OTOV KATAOKEUAOTH.
2nueiwon: H mapouoa dnAwan gival cUPewvn PE TO TTPWTOTUTTO.
Mepiodog 10x00G: 10 £€Tn a6 TNV NUEPOUNVIa €yKpIONG.
ToéTOoG KAl nuepopnvia ékdoong: Kpaiéfa, 02.12.2025
‘ET0G £pappoyng Tng orjuavong CE: 2025
Katayxwpliong : 1504/02.12.2025
E§ouci1080tnpuévo dTopo Kal UTToypaPn: Mnxavikog Z1pde Mdpioug KataAiv
i levikog AieuBuvtig SC RURIS IMPEX SRL
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BG RURIS
1. BbBEAEHUE

YBaxaemMu KnveHTun!

Bnarogapum Bu 3a pellenneto ga sakynute npoaykt Ha RURIS 1 3a foBepueTto, kOeTo rnacyBaxTe Ha Hawara
komnaHusa! RURIS e Ha nasapa oT 1993 r. 1 npe3 ToBa BpeMe ce € yTBbpAWna kato curHa mapka, uarpaguna
penyTauusiTa Cu He camo 4pes cnasBaHe Ha oGeLlaHusTa Cu, HO U Ype3 HENPEeKbCHaTU MHBECTULMM, HAaCOYEeHM
KbM noanomMaraHe Ha KnmeHTtute ¢ HaaexaHu, e(bI/IKaCHI/I N Ka4yeCTBeHU peLueHns.

Y6eneHu cme, Ye e OLEHWUTE HalMsi NPOAYKT U Le ce pagBaTe Ha HeroBata NPOU3BOAUTENHOCT AbMTO BpEME.
RURIS He npegnara Ha CBOWUTE K/MEHTM CaMO MalUMHW, a USNOCTHM pelueHns. BaxeH enemeHT BbB
B3aVMOOTHOLLEHMSATA C KIMEHTa € KOHCynTaumuaTa KakTo npeau, Taka u cnef npoaaxbara, KaTo KnueHTuTe Ha
RURIS pasnonarat ¢ usina mpexa oT NapTHbOPCKMN Mara3viHu 1 CEPBU3HU MYHKTOBE.

3a pa ce Hacnagute Ha 3aKyneHus OT Bac MPOAYKT, MOINs, MpoYyeTeTe BHUMATeNHO PBbKOBOACTBOTO 3a
ynoTtpeba. CneaBavikv UHCTPYKUMWTE, e CU OCUrypute AbaroTpaiHa ynotpeba.

dupma RURIS HenpekbcHaTto paboTn Mo yCbBBLPLUEHCTBAHETO Ha CBOWTE MPOAYKTWM U 3aToBa CW 3anassa
NpaBoOTO Aa NPOMEHs, Haped C APYru Hewa, TAxHata popma, BbHLIEH BWA U NPpOuM3BOAMTENHOCT, 6e3 fa e
3agb/KeHa Aa cbobliaBa ToBa NpeaBapuUTENHO.

Ouwe BegHbx Bu 6narogapuvm, ye nsbpaxte npoagykrute Ha RURIS!
MHdopmaumnst n noaapbkKa 3a KINneHTu:
TenedoH: 0351.820.105
umenn: info@ruris.ro

2. NUHCTPYKLUU 3A BE3OIMNACHOCT
2.1. NPEAYNPEXOEHNA HA MALLUUHATA

CnasBaiite 6e3onacHo
pascTosHue oT po6oTa no
Bpeme Ha paboTa.

BHumaHme! OnacHocT!

[pbxTe pbleTe U KpakaTta
Cv Aaney oT BbpTALWMUTE ce
HoxoBe. Hukora He
nocTaesiite pbLETEe UNK
KpakaTa cu 6nu13o oo unu
noa po6oTa.

M3kntouete poboTa, npean
[a ro noBaurHeTe, Korato

J-.",
U3BbpLUBATE onepauuy no
noAApbXKa.
YBepeTe ce, Ye rnaBHusAT

npekbcBay Ha
3axpaHBaHETO € B
nosoxeHve
M3KITIOYEHOY, npeawn aa
M3BbpLUBATE KakBaTo U Aa
€ npoBepka wwunu
noaapbXKa.

I'IpoqueTe PBKOBOACTBOTO.

He ce kauBain Bbpxy
po6oTa.

BHumanwve! He nsnueante
BOAa Bbpxy poboTa .

®O P

BHumanue! He muiite
[oriHaTa cTpaHa Ha
poboTa c BogHa CTpysl.
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2.2. NPEAYNPEXOEHUA
MpoyeTeTe pbKOBOACTBOTO 3a ynoTpeba npeau ynoTpeba. 3anaseTe ro 3a 6baeLuy cnpasku.
o6pasoBaHue
a. [poyeTeTe BHMMATENHO WMHCTPyKUMMTE. 3ano3HanTe ce C ynpaBrieHueTo Ha poboTa.
6. He nosBonsiBaiite Ha nuua, KOUTO He ca 3ano3HaTW C Te3n UHCTPYKLMW, UK Ha Aeua Aa u3nonseat poboTa.
B. OnepatopbT unun noTpedbuTensiT € OTTOBOPEH 3a 310MNOJTYKU MW ONACHOCTU, MPUYUHEHW HA APYTX Xopa unun
TAXHOTO UMYLLIECTBO.
OO6yuyeHue
a. MeprogunyHo NnpoBepsiBanTe 30HaTa, KbAETO Ce U3MN0N3Ba ypeabT, U OTCTPaHABaNTE BCUYKN KAMBHY,
NPBYKK, XKULM U OPYTU YYXAU NpegMeTU.
6. NepuoanyHo nNpoBepsBaiTe HOXXOBETE, BUHTOBETE Ha HOXXOBETE U PEXeLLUsi MeXaHW3bM 3a U3HOCBaHe
unu nospean. CMeHsINTe U3HOCEHUTE UMK NOBPELEHN HOXOBE U BUHTOBE B KOMMNIEKT, 3a Aa noaabpxare
H6anaHc.
UsnonsBante
a. He nocTtaBsiite pbLeTe unu KpakaTta cv 61130 40 Unu noj BbpTSLLMTE ce YacTu Ha poboTa.
6. He nosguraiite n He HoceTe poboTa, JokaTo aBuratenat paboTu.
c. M3kntouete po6oTa oT 6yTOHa 3a 3axpaHBaHe:
- Mpenu oTcTpaHaBaHe Ha 3anyLUBaHe;
- MNpenu oa nposepsiBaTe, nouncTeate unun pabotute no poboTa.
He ocraBsiite po6oTa fa pabotu 6e3 Hag3op, ako 3HaeTe, 4Ye B 611M30CT A0 HEero nMa AomaluHu niobumum,
fAeua unu xopa.
OcBeH TOBa, KOraTo u3nonseare poboTa:
a) N3bsareaiiTe n3nonssaHeTo Ha pob6oTa BbpXy MOKpa TpeBa.
6) He nanonseavite poboTa, kKorato cte 60cu nnm HocuTe OTBOPEHM caHdann. BuHarm HoceTe 3awuTHN
00yBKM 1 ABAMW NaHTaNoHw.
B) BbaeTte uskniounTENHO BHMUMATENHKU, KOraTo 3aBbpTaTe MalumMHata kbM cebe cu.
r) Bunarn ctapTmpante poboTa CbrnacHoO MHCTPYKUMWUTE, KaTo ABbPXUTE KpakaTa cu Aaney oT Hoxa(TaTa).
MopapbXkKa U cbXpaHeHue
a. MopabpkanTe BCUYkM raiku, 601TOBE M BUHTOBE CTErHaTu, 3a Aa ocurypuTe npasunHarta u 6esonacHa
paboTa Ha malwwmHaTa.
6. OT cbobpaxeHns 3a 6e30nNacHOCT, CMEHETE U3HOCEHUTE UMY NOBPEAEHUTE YacTu.
B. YBepeTe Cce, Ye U3non3BaTe OpuUrMHanHu YacTu, KOrato CMeHsITe NOBPELEHN.
r. YBeperte ce, Ye 6atepusTa e 3apefieHa C NPaBUITHOTO 3apsiAHO YCTPOMCTBO, NMPenopbYyaHo OT
npowusBoauTensi. HenpasunHata ynotpe6a Ha 3apsigHOTO YCTPOMCTBO MOXe Aa JoBede A0 TOKOB yaap,
nperpsisBaHe unu n3TMyaHe Ha KOpO3MBHa TEYHOCT OT baTtepusTa.
4. B cnyvaii Ha usTudaHe Ha enekTponuT, U3NnakHeTe C BoAa/HeyTpanusupaly, areHT, NoTbpceTe MeanUmHCKa
nomoLy, ako nonagHe B o4nTe 1 Ap.
e. Po6oTbT we 6bae o6cnyxsaH B CbOTBETCTBME C MHCTPYKLMUTE HA NPOU3BOAUTENS.
X. He oTBapsiite n He noBpexpaiite 6atepusTa.
3. YBeperTe ce, Ye GaTepusaTa e 3apefeHa C NPaBUHOTO 3apsiAHO YCTPOUCTBO, NpenopbYyaHo OT
npowmsBoauTens. HenpasunHata ynotpeba Moxe ga goBefe A0 TOKOB yaap, NperpsiBaHe Unn uatudaHe Ha
KOPO3MBHa TEYHOCT OT GaTepusTa.
Moaaptbkka U cneuuanHu UHCTPYKLUKU
1. BuHaru uskniouBavite rnaBHUsi MPEKbCBAY Ha 3axpaHBaHETO Ha poboTa, Npeau Aa oTCcTpaHsaBaTe
3anyLBaHus, Aa npoBepsiBaTe M NOYMCTBaTE MaluMHaTa Wnu Npeau Aa CMeHsITe pexewoTo ocTtpue. Hukora
He ce onuTBanTe Aa peMoHTUpaTe unu perynupate poboTa, fokaTo Ton paboTu.
2. B cnyvait Ha HeobuyanHn Bubpauum, cnpete poboTa M NpoBepeTe Aany HOXXOBETE Ca NOBPEAEHW.
CMeHeTe U3HOCEHWUTE UKW NOBpPeaeHN HOXOBe, 3a Aa noaabpxarte 6anaHc. Ako BubpauumTe npoabxaear,
ce CBbpXeTe ¢ 0TopuanpaH cepsuseH LeHTbp Ha RURIS.
3. NanonsBaiite npeanasHu pbkaBuUK, Korato npoBepsiBaTe Unu noAabpxkaTte OCTPUETO.
4. He n3BbpLuBariTe nogapwbxka, 4okaTto cTe 6ocu nnm Hocute 0TBOpPEHU caHganu. BuHarm Hocete
noaxoAsLmM paboTHN 06YBKM U OB NAHTaNoHK;
5. CMeHeTe M3HOCEHUTE Uy NOBpPELEHUTE YacTu 3a Bawa 6e30nacHOCT.
6. ManonsBavite camo opurmHanHo ob6opyaBaHe n akcecoapu. Mogudukaums Ha OpUrMHanNHWs Au3anH Ha
poboTa He e paspelleHa. Bcuykm mogudmkaumm ce npaBAT Ha Baw cOOCTBEH PUCK M aHynupart rapaHumsiTa.
7. NopabpxaiiTe BCUYKKM raku u 6onToBe cTerHatu, 3a Aa ocurypute 6esonacHo paboTHO CbCTOSIHWE Ha
poborTa.
WHcTpyKuMM 3a 6e30nacHOCT Ha 3apsiBHOTO YCTPOMCTBO
1. KoHTakTbT TpsibBa aa 6bae nHctanmpaH 6nuso go o6opyaBaHeTo M Aa € NecHO4O0CTbMNEH.
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2. BbHWHMAT kaben Ha ToBa yCTPOMCTBO He MOXe Aa 6bAe CMeHeH; ako kabenbT e NnoBpeaeH, yCTPONCTBOTO
Tpsi6Ba Aa 6bAe CMEeHeHO U3LAMO.

4. He oTBapsiTe Kopnyca Ha 3apsgHOTO ycTponcTBo. OT cbobpaxeHusi 3a 6e3onacHoOCT, camo
KBanudguumMpaH cepBM3eH NnepcoHarn uma npaeo Aa oTBaps KakBOTO M Aa e obopyaBaHe.

5. MNaseTe obopyaBaHeTo OT Brara.

6. M3kntoueTte obopyaBaHeTO OT KOHTaKTa Npeau noYncTeaHe. Manonseante BrnaxHa kbpna.

7. ObopyaBaHeTo TpsibBa Aa 6bAe NOCTaBEHO BbPXYy CTabuHa NOBbPXHOCT.

8. AKO 3apsgHOTO YCTPOWCTBO He Ce M3NOoJsI3Ba 3a AbNbr NEPUOS OT BpEME, U3KIIOYETE MO OT KOHTaKTa.

9. AKO BB3HUKHE HSIKOE OT criegHuTe ycrnoBusi, o6opyaBaHeTo TpsbBa Aa 6bae NpoBepeHo OT kBanupuumpaH
CepBuU3eH nepcoHan:

- LencensT e noBpeaeH.

- B o6opyaBaHeTo e nonagHana Te4YHoOCT.

- 3apaaHOTO YCTPOWCTBO € GMIO U3NO0XEHO Ha Bnara.

- 3apAgHOTO YCTPOWCTBO € 610 u3nycHaTo wunm e NnoBpeneHo.

- 3apagHOTO YCTPOWMCTBO NOKasBa OYEeBUAHU NPU3HaLM Ha noBpeaa.

- 3apagHOTO YCTPOWCTBO He paboTn fobpe nnu He MoxeTe Aa ro HakapaTte Aa paboTu cbrnacHo ToBa
PBKOBOACTBO.

10. He cBbp3BaiTe noBpefeH 3axpaHBaly kaben KbM U3TOYHUKA Ha 3axpaHBaHe. He gokocBaiite nospeneH
3axpaHBaLy, kaben, JoKaTo e CBbpP3aH KbM M3TOYHWUKA Ha 3axpaHBaHe.

CneunanHu MHCTPYKLUM 3a 6e30MacHOCT 3a YCTPOMCTBA, 3axpaHBaHU c GaTtepum:

1. YBepeTe ce, 4e poOOTLT € U3KMKYEH, Npeau Aa noctaBuTe akymynaTopHarta 6artepus. lNocTaBsaHeTo Ha
H6aTepus BbB BKMOYEH eNeKTPUYECKN MHCTPYMEHT MOXe Aa JoBeAe A0 UHUMAEHTU.

2. U3kntoveTe 3apsigHOTO YCTPOMCTBO OT KOHTaKTa npean NoYncTBaHe.

3. He u3naravite 6aTepusAta Ha npsika CNbHYEBa CBETNIMHA 3a AbIIMM NEpPUOAN OT BPEME U He s NOCTaBAnTe
BbpPXY pagunatop. TonnuHaTta yBpexaa batepusTta 1 cbLLeCcTByBa PUCKOT ekcnno3aus. Ako 6atepusita e ropeLya,
ocTaBeTe § ja ce oxnaau npeau 3apexaaxe. He oTBapsiite 6atepuata u n3bsareaiite MeEXaHU4HM NoBpeau no
Hesl.

3. TEXHUWYECKWN OAHHU

Twn pBuraten Be3yeTkoB enekTpuy4eckn MoTop
HanpexxeHne Ha nuTHeBO-
. 20V
WOHHaTa 6aTtepus
Kanauuret Ha  nuTuUeBO-
. 6Ah
WOHHaTa 6aTepus
Tun Bpb3Ka Bluetooth, Wi-Fi , npunoxenue, 4G GPS
Bpeme 3a 3apexnaHe 120 MuHYTH
Pa6oTtHO Bpeme 90 MUHYTH
LnpuHa Ha psi3aHe 180 mMm
BucouunHa Ha koceHe 20 Mm-100 mm
MakcumaneH BN Ha 70°
M3KayBaHe
MakcumanHa nnouy 1500 kB. M
HeTtHo Terno c akcecoapu 22,5 kr
- LCD aucnnein
naGop - "nacoB nHTepdeiic
- CeHsop 3a AbXna,
- CeH30p 3a noBguraHe

Bluetooth BLE

® YecTtoTa: 2400-2483,5 MHz
Cneundmkauumn Ha pagmoTo ® y3nbyeHa MowHocT : 5,44 dBm Wi-Fi 2.4 GHz

(IEEE 802.11 b/g/n/ax)
® YecToTa: 2400-2483,5 MHz
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® MakcumarnHa usnbyeHa mouHocT: 18.33dBm
(obHHA Mnatka )

® MakcumarnHa nsnbyeHa MowHocT: 17,5 dBm (Wi
-Fi anroputMuyeH pexum Ha o6paboTka)

® p3nbyeHa mouwHocT : 17,5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® YecTtoTu: 863-865 MHz / 865 868 MHz

® y3nbyeHa MowHocT : 5,42 dBm
rHCC

® Cuctema nomnyuw:
GPS, BDS, lranuneo, NMOHACC

® YecTtoTa: 1559-1610 MHz

LTE 4G — Mmo6unHu

npeaaBaHua MoaabpXaHW YECTOTHU NEHTH +
MoLHOCT M3pgageHa oT Maxim:

o JleHTa 1: 24,37 dBm
® Jlenta 3: 23.96 dBm
JleHTa 7: 23.60 dBm
IenTa 8: 24,17 dBm
INenTta 20: 22.88 dBm
JNeHTta 28: 23,24 dBm
IenTa 38: 23.99 dBm

IlenTa 40: 23,79 dBm

Ob6opypaBaHeTo MOXe Aa ce u3nonssa 6es
OrpaHnYeHnsl BbB BCUYKM CTPaHWN YNEHKN Ha
EBponenckus cbios.

FapaHuusa 36 meceua

Po6oTbT e noaxoasw, 3a Tpesa ¢ BucoyunHa Ao 100 mm. MNpu no-Bucoka Tpesa poboTbT Moxe aa cnpe. Kocete
TpeBaTa Ao BucounHa nog 100 mm ¢ Kocayka 3a TpeBa.

BatepusATa Ha po6ota ce Bb3nonssa oT cdyHkuusaTa "a UP- Innovation RURIS". Ta3u cpyHkuma nomara
Ha GaTepusiTa, KoraTo AOCTUrHe KPUTUYHUSA MNpar Ha paspexpaHe. Ruris ca pazpaboTunu uHoBauusi B
KneTb4YHaTa cuctema BbTpe B 6aTepusATa, Ype3 KOATO GaTepusiTta MoOXe Aa ce npe3apeau cnep Abnbr
nepuoa oT Bpeme, nNpes3 KOMTO e 6una paspeaeHa. Mo To3un HaumH notpebutenute Ha RURIS morar aa ce
HacnagAaT Ha HagexaHoctTa U uHoBauuuTte Ha RURIS. Cnea cbxpaHeHue ce npenopbyBa 3apexaaHe Ha
WHTepBanu ot 6 meceua Ao 1 roguHa.

4. NPErNEQ HA MALLUUHATA




BG RURIS

Pob6oTtunsnpanarta kocavka 3a TpeBa Ruris Sentinel 1500 e usknoYnTENHO yCbBBPLUEHCTBAHA MalUMHA , KOSTO
M3MNon3Ba TEXHOMOIMS 3@ YCbBbPLUEHCTBAHO NO3MUMOHMpPaHe u Hasurauusi (APNT), kosTo cbyeTaBa:

L] HaBWraumoHHa TexHonorusa upes catenut n RGB.
o  KAPTUPAHE Ha Bu3yanHu enemeHTu.

®  AMarHOCTMYHA TEXHOMOrus BU3yanHu A o6exTy.
Tasn TexHonorua nossonsiBa Ha poboTuanMpaHo cenno Aa kapTorpadwupa OKOMHOCTTa M Aa onpegens
nosuumsiTa Ha CEeANoTO B cpefa c TOYHOCT 40 CaHTUMETbP, KOETO My NO3BONsBa Aa Cbpdupa U fa MaHeBpupa
OKOJ1O npensiTcTBUsA € ronsiMa npeumsHocT.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l. cu functie stereo RGB

Led Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Compartiment baterie Disc taiere

U3o6paxeHnsaTa ca caMo ¢ UH(pOpMaLMOHHA Ler, AOCTaBYMKBbT CU 3ana3Ba NpaBoToO Aa NpaBu
CTPYKTYPHU M (pYHKLMOHANHN NPOMeHu B o6opyaBaHeTo, NpeAcTaBeHO B TOBa PbKOBOACTBO.

5. UHCTANALUUA

MpemaxHeTe KMOHW Ha AbpBeTa, KAMbHU, UrPavyku U APYrv NPEnATCTBUS, KOUTO MoraT Aa NoBpeasT
poboTta u HeroBUTe ocTpueTa.

X A

> 80 mm

< 80 mm
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Crno6siBaHe M NO3ULMOHUPaHe Ha 3apsifHaTa CTaHLUMA
MbpBO, HamepeTe Hali-gobparta No3vumsa 3a BalwaTta 3apsigHa
CTaHuusl, KaTo NOMUCINTE 32 HAaN-ONN3KNS BBHLUEH KOHTAKT,
Tbl KaTo cTaHuusiTa Tpsi6Ba Aa 6bae CBbp3aHa KbM Hero.
YBepeTe ce, Ye 3eMATa, KbAETO NoCTaBsATe 3apsaHaTa
CTaHuusl, e paBHa, cyxa, 6e3 MarHuTH1 noneta u 6e3
npensTcTBus oTnpen. OpbXKTe JOKUHT CTaHUMsITa Ha NoHe 3 M

pascTosiHMe OT KbLUW, AbpBeTa U orpagun. AKO [OKUHT X
cTaHuusiTa e 3aobukoneHa oT crpagu Unu AbpBeTa, yBepeTe
ce, Ye OTBOPEHUST bI'bN Npes cTaHuusiTa e no-ronsm ot 110°.
YBeperTe ce, Ye Mma NoHe 2 M paBHO NPOCTPAHCTBO npes
OCHOBHaTa Mnoya Ha JOKUHI CTaHuusTa.

MonTupante RTK ctaHuMsiTa Ha TeNeCKONUYHUA NPbBLT.

RURIS

Cnep kaTo cTe Hamepunu NpaBuUITHOTO MSCTO 3a 3apsagHaTa CTaHuus U pedepeHTHaTa CTaHuus, cneaBanTe
npoueca no-gony, 3a a 3aBbpLlUMTe MHCTaNnUpaHeTo Ha AOKUHI CTaHuuATa n pedepeHTHaTa CTaHuus.

=

Cablu pentru statia

Statia de referinta de andocare si Coliere de Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

OtcTpaHeTe vKCUpaLLMTe BUHTOBE Ha pedepeHTHaTa CTaHuus.
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MoHTWpaiiTe TeneckonuYHUA NpbT 3ae4HO ¢ pedepeHTHaTa cTaHums.
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CBbpxeTe KoHekTopa (C no-4bnbr kaben) kbM pedepeHTHaTa CTaHuyWs, CBbPXKETe KOHeKTopa (C No-KbC
kaben) KbM JOKUHI CTaHUMsITa, creq KOeTo M3non3eainTe nnactmMacoBa kabenHa Bpb3ka, 3a Aa 3akpenute
kabena kbM npbTa.

CTapTupaHe Ha AOKUHI cTaHUuuATa.
1. CBbp)KeTe YOBIDKUTENHNA kaben KbM M3TOYHMKA Ha 3axpaHBaHe.

2. CB'bp)KeTe yAbBMXUTENHUA kaben KbM AOKUHI CTaHUUATa U 3akpeneTte AOKUHI CTaHUuATa KbM 3eMATa.

Q@
—

KoraTo fOKWHI CTaHUMsATa € BKIoYeHa, CUHUAT CBETOAMOA OTAOSY L€ CBETU HENpeKkbCcHaTo. AKO He CBETU
CBETOAMO[, NPOBEpeTe 3axpaHBaHETO M KOHEKTOPUTE UMK Ce CBbPKETE C 0TOPM3MpaH LeHTbP Ha Ruris .

BkntoueTe rnaBHWs NpeBknoYBaTen, 3a Aa Bknouute poboTuavpaHaTta kocayka U BbBeaeTe koga
MWH kog no noapas6upane: 0000.
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Cnep kaTto poboTu3vpaHaTta kocadka € BKITIoYeHa U 3apefeHa B JOKUHT CTaHUMSITa, U34aKaiTe HSKONKO
MUHYTW, creq KOeTo NpoBepeTe Bpb3kaTa CbC caTenuTUTe Ha NaHena Ha pedepeHTHaTa CTaHumMs Unu Ha
ekpaHa Ha poboTa.

WHpamkaTtop RMS: Noka3Ba koMyHUKaumMa ¢ pob6oTusMpaHaTa kocadka 3a TpeBa (Ype3 paguoyectoTa).
CBeToANOA LT CBETU NMOCTOSHHO - aKTUBHA BPb3Ka.

Muwrawy cBeToanos — Bpb3kaTta e npekbcHaTta.

WUnpukatop RCS : Pe3sepBupaHo 3a KOMyHVKaUMsi C AUCTAHUMOHHOTO YNpaBfieHne, B MOMEHTA HEM3NO3BaHO
(cBeToAMOOBT He MOKa3Ba HUKAKBO CbCTOSIHUE).

DSG nHaukatop: CbCTOAHWE Ha caTenUTHUA CuUrHan Ha pedepeHTHaTa cTaHums.

CBeToaMnOA4bT CBETU NOCTOSIHHO — pedepeHTHaTa cTaHuua paboTu NpaBuIHO.

Mwraw, cBeTogunos — pedepeHTHaTa cTaHumua nma npobnem.

RMG uHaukaTop: CbCTOsIHME Ha caTenUTHUS CUrHan Ha poboTu3mpaHaTa kocadka 3a TpeBa.

CBeToAnoAbT CBETM MOCTOSAHHO — POBOTHLT MMa A06BP curHan.

Mwraw, ceetoanos — po6oTbT uma cnab curHan.

WiFi nigukarop: ObukHoBeHO cBeToanoabT Mura 6aBHo. Mo Bpeme Ha pexnM Ha caBosiBaHe (pedepeHTHa
cTaHums 1 poboT), cBETOAMOA BT CBETU NOCTOSHHO.

ByToH 3a BpblaHe: byToH 3a BpblyaHe Ha po6oTu3MpaHaTa kocayka KbM AOKUHI CTaHUMsITa.

ByToH 3a caBosiBaHe Ha pedhepeHTHa cTaHUMA — pob6oT: /3non3ea ce, Korato e MHCTanvpaHa HoBa
pedepeHTHa cTaHuMst 1 e Heobxoamumo aa ce caBou ¢ poboTa. 3a Aa akTvBUpaTe PyHKUMATA, HaTUCHeTe 1
3aapbxTe OyTOHa 3a 5 cekyHau.

=

(D)

MexayBpemMeHHo, CbCTOSIHUETO Ha CUCTeMaTa MOXXe Aa Ce NMPOBEepM U Ha ekpaHa Ha po6oTa. KoraTto
mekcmbm APNT ce NosiBU Ha ekpaHa C pas3nuyeH LUBAT, TOBa 0O3Ha4yaBa, Ye cuctemarta € KoHdurypupaHa
NpaBuWIHO 1 € rOTOBA 3a Cb3[laBaHe Ha KapTa.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% My

StandBy

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii

M% sistemului. Cand apare cu culorile

q 7| diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Buton

verificare

Buton inapoi .
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 OOBABAHE HA POBOTA KbM MPUNOXEHUETO REVOLA U KOH®UITYPUPAHE HA CUCTEMATA
MpunoxeHne REVOLA

MpunoxeHne REVOLA e KOMMOHEHT, CbLUECTBEHA YacT OT cuctemata. PoboTusmMpaHaTta kocadka 3a Tpesa
PABOTW 3aegHo c ToBa NpuUroxeHve, 3a Aa Cb3aaae BUpTyasrHa rpaHuyHa cuctema, Kosito poboTbT No-KbCHO
e pasnosHae un BUE wwe n3nonseare, 3a Aa paboTuTe npaBuinHo Ha 3emsiTa.

3a pa n3trernuTe NpunoxeHueTo, ckaHupante QR koga Hagony. MoxeTe CbLO Aa TbpcUTe pbYHO B MarasvHa
3a NPUNOXeHWsi, KaTo u3nonaeare kno4yoeata gyma ,,REVOLA APP*.

®  App Store — 3a notpebutenu Ha iPhone
®  Google Play — 3a notpeburenu Ha Android

OtBopeTe npunoxenneto REVOLA v peructpupaiTe HOB akayHT.

&
Register

Welcome

3a pa pobaBuTe KOcaykaTta cu, MONS, KNMKHETE BbpXy cumBona "+" B AONHUS AeCEH brbf Ha rnaBHaTa
cTpanvua. MpoBepeTe cepuiiHMS HOMEP Ha KocadkaTta Ha Tabenkarta C AaHHW, criefl KOeTo BbBeaeTe
cepuiiHus Homep unu ckaHnpaiite QR koaa Ha Tabenkarta ¢ AaHHW, 3a Aa NPOAbLIIKUTE U Aa cneasare
MHCTPYKLMWUTE Ha eKkpaHa.

- Add Device
.
select your Device
Your Devices =
Beysia, VR16
%
D &
! :
: :
a a
Bavola, VR16
o % ot
E

11
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“ Add Device « Wian Configuration « Add Device

Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!

Paase seect

MnaHupaHe 1 KOHdUrypupaHe Ha pabGoTHata 30Ha
Bnesrte B cTpanuuata cbe cneumdyvkaumm Ha yCTPOMCTBOTO, n3beperte pexum ,Kapta“ n cbagaiite Hosa
KapTa.

Mpeawn pa Bnesete B npoueca ,Pexvm Ha kapTata “ B NPUMOXEHNETO, MPUIIOXKEHNETO Lie NpoBepu
CbCTOSIHMETO Ha cuUcTemara, 3a [a ce yBepu, Ye KapTata Moxe Aa 6bae cbafgafeHa ycnelHo. AKo cpeLlHeTe
3aTpyAHEHVs, MOMS, CBbPXETe Ce C 0TOPU3MpaH LeHTbp Ha Ruris 3a gonbnHUTeNHa nomMoly,.

< dev

Map History
Remate control mode e

Map Mode

Mpunoxenneto REVOLA nogabpka Tpu BMOa NOCTaBsSHE Ha LOKMHI CTaHUMS: B MOBBLPXHOCTTA HA MOpaeara,
BbPXY NOBbPXHOCTTA HAa MOpaBaTa Unu U3BbH NOBBPXHOCTTA HA MopasaTta. Mons, usbepete noaxoasawmsa 3a

BallaTta KapTa.

12
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[OKWHr cTaHUMSA U3BBLH BUpTyanHata rpaHuula Ha TpeBHaTa noLy
Mons, yBepeTe ce, Ye AOKWHI CTaHUMATa He e TBbpae 6130 Ao crpaau,

i e s orpaav unu avpeeTta. Mons, yBepete ce, 4e uMa npasa fiuHUS OT MOHe 2 M
npea ocHoBHaTa nnova.

[OKWHr ctaHuusATa e Ha pb6a. OTPAHUYABA BupTyanHata NoBbPXHOCT
Ha MopaBarta

. Mons, kaueTte ce Ha koHsi. YBEPETE CE, 4e OKMHI CTaHUuATa He e TBbpAae
6nu3o oo crpagu, orpagun unu AbpBeTa.

Mons, oceanawre ce, YBEPETE ce, 4ye uma npasa NuHUS OT NoHe 2 M B
ObHHaTa nnartka 3a MmomMuyeTa .

TpeBHa nnowy INSIDE LIMIT

Mons, oceanawite ce, YBEPETE ce, 4ye uma npasa NuHUSI OT NOHe 2 M B
ObHHaTa nnaTtka 3a MoMuyeTa.

Monsi, He nocTaBaNTe 4OKMHI CTaHUMATa TBbpAe 61130 A0 BUPTyanHOTO
orpaHuyeHve (TpsibBa Aa e no-ronsiMmo oT 2 M).

BaxHa uHdopmaumsa npean pucyBaHe Ha KaprtaTa

Mons, paboTeTe 611130 A0 KOocaykaTa 3a TpeBa, koraTto pucyBate paboTHaTa 30Ha, 3a Aa usberHete
npekbCcBaHe Ha curHana; npouecsT nsmckea Bluetooth Bpb3ka mexay malumHaTa 1 NpUnoXeHneTo
(Mons, yBepeTe ce, Ye pa3CcTOSHUETO Mexay TenedoHa U MalmHaTa e no-manko oT 10 m).

Pa3cTosiHMETO MexXAay rpaHWYHUTE TOYKM Ha paboTHaTa 30Ha Tpsbea Aa e no-ronsmMo oT 50 cm, a
rpaHWYHUTE TOYKM MOTaT fa Ce YepTasT camMo Korato oTceykaTta cTaHe 3erneHa.

Mons, o6bpHeTe BHMMaHWe, Ye KapTaTa C TPeBHM NoWM e orpaHuyeHa 4o 96 TouKu.
ObmkvHata v wupuHata Ha kapTaTta TpsibBa Aa 6baat no-manky ot 100 meTpa.

3eneHa NyHKTMpaHa NuHUA: B Tekyliata nosvuusi MoXe [a ce HavyepTae Touka.

XbnTa nyHkTMpaHa nuHus: He Moxe Oa ce HavepTae Touka Ha Tekywara
no3uums.

MnbTHa 3eneHa nNuHua: Cbh3ganeHa e paboTHa rpaHuua.

HenpekbcHaTa cuHS NuHMS: MbTAT Ha poboTusnpaHaTa kocadka 40 LOKUHT
cTaHuusATa.

MnbTHa YyepBeHa NHUA. rpaHuuuTe Ha Cb34adeHOTO NnpendaTcTBue.

MaTprBa nocriegHarta HayepTaHa TouYKa.

Q 3anaseTte v reHepupanTe kaprtarta.

>B B B> PPEPPE B

-
w



BG RURIS

[o6aseTe npensaTcTame.

A @ 3anaseTe kapTara C NpensTcTBMATa.

PucyBaHe Ha kapTaTa C AOKMHI CTaHUUSITa U3BbH paboTHaTa 30Ha Ha poborTa.
KoHdurypupaiTte mapLupyTa Ha HacoyBalms NbT M paboTHaTa 30Ha.

BHumartenHo

Mo Bpeme Ha npoueca Ha Cb3faBaHe Ha kapTaTta, yBepeTe ce, Ye CUMBONUTE 3a caTtenut ’ém Bluetooth ca
OUBETEHU B OpaHXeBO; MOXETe Aa M BUAUTE B FOPHUSI AE€CEH bIbfl HA ekpaHa Ha MOGUINHUSI CU TenegoH.

Crbrka 1
A 1 = -
’ o
) ,/:'\_ . G)
©@®0
No/ (5]
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

MapkupainTte nbpBaTa ToUKa 3a AOKUHI CTaHUMATa.
KnukHeTe, 3a Aa ce nokaxe noseye MHopmaums.

Crtbnka 2

A @

Mpenn pa mapkuparte NbpBaTa TOYKa OT HACOYBALLMS MbT, MONS, uManTe npeasua, ye POBOTDBT we reHepupa
TNVHMA C ABIMKMHA 2 M B AIOKVUHT CTaHUMsiTa 3a MOMUYETa .
Crbnka 3

Guidance route drawn
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Cnep KaTo BCUYKM TOYKM OT HAaBUraumMOHHNSA MbT ca MapKupaHu, HaTUcHeTe 6yTOHa 036 Aa 3anasunte
MapLipyTa 3a Haco4BaHe U Aa npoabiikKuTe npoueca Ha HaCTpOVIKa Ha BUpTyanHarta KapTa.

Crbnka 4

A

MoTpebutenar Tpsabsa ga uma nNpeasna, Y€ MUHUMANHOTO Pa3CTOsHME MeX Ay BCSKa ToYka e npubnusutenHo
50 cm, a cuctemara U3MCKBa MUHUMYM 4 TOYKM (MakCUMym 96 TOYKM).

MoTpebutenatr Tpsbsa ga 0ObpHE BHUMAHME Ha CBHCTOSHMETO Ha NUHMATA NO BPEME Ha Cb34aBaHETO Ha
KapTaTa u fa cnegsa cbobLleHnsTa, MoKa3BaHN OT NPUIIOXKEHNETO.

Crbnka 5

Cnep kaTo BCUYKM TOYKM OT paboTHaTa 30Ha ca MapkupaHu, notTpebutenaT Tpsabea Aa HaTucHe OyToHa °
[a BbBeJle VMe U [a 3anasu kapTara.

PucyBaHe Ha KapTaTa C AOKMHI cTaHUMATa 6nu3o o paboTtHaTta 30Ha.
MoapexaaHe Ha paboTHaTa 30Ha.

Mo BpeMe Ha npoueca Ha Cb3gaBaHe Ha KapTaTta, yBepete ce, 4Ye CUMBOJIUTE 3a caTtenunt ’::JI/I Bluetooth ca
ouBeTeHN B OpaHXeBO,; MOXeTe Aa ' BuauTe B ropHuUa AeceH brbjl Ha ekpaHa Ha MOOUNHUS cn TeJ'Ie(bOH.

Crbnka 1
£ 3 -
’ o
o ®
(X X
o &)
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

MapKI/IpaVITe NbpBaTa TOYKa 3a AOKUHI CTaHUuATa.
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Crbnka 2
L - -
A , ®

Cb3faBaHe Ha BMpTyarnHa rpaHuua Ha nrnouita Ha TpesaTa ¢ nomolTa Ha 6YTOHU 3a HaBurauusi M TOUKM 3a
pvcyBaHe Ha KapTara.

KoceHe okono sapsaHaTa cTaHuus.
3a no-epeKTUBHO KOCEHe OKOMO 3apsaHaTa CTaHuus, cucTemara chafasa
creupanHa 30Ha OKOMO CTaHUMATA U KOCK MbPBO Hes.

Crtbnka 3

Crieq kaTo BCUYKM TOYKM OT paboTHaTa o6nacT ca MapkvpaHu, noTpebutenst Tps6ea 4a HaTucHe GyToHa o
, la BbBe[e MMe 1 Aia 3anasw.

PucyBaHe Ha KapTaTa € JJOKMHI CTaHUMAATa B paboTHaTa 30Ha
. MoaroToBka Ha paboTHaTa 30Ha.

BHumaHue!

Mo Bpeme Ha npoueca Ha cb3gaBaHe Ha kapTaTa, yBepeTe ce, Ye CUMBOMUTE 3a caTenut xﬂil/l Bluetooth ca
ouBeTeHN B OpPaHXeBO; MOXeTe Oa ' BuauTe B ropHUA AeCeH bIbJ1 Ha eKpaHa Ha MOGUNHUA cn TeJ'IerOH.

Crbrka 1
£ 3% = -
’ 9
P /‘.O'.\_ . @
(X X*)
S o
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

MapKMpaVlTe nbpBaTa TOYKa 3a AOKUHI CTaHUMATa.

16
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Crbrnka 2

A

Hasurupavite poboTta 4o cneasaliata Touka M MapkupanTte BTopaTta BMpTyarnHa rpaHuyHa Toyka.

Crtbnka 3
A 3 -

A @

O6bpHeTe BHUMaHWE Ha MUHUMArHOTO pa3cTosiHue OT NpubnuantTenHo 50 cM MexAay TOYKUTE U CUCTEMHOTO
M3NCKBaHE 38 MUHUMYM 4 TOYKM (MakcuMyMm 96 TOuKw).

Ctbnka 4

OﬁpreTe BHUMaHWe Ha CbCTOAHMETO Ha JINHUATA NO BpemMe Ha Cb3[aBaHEeTO Ha KapTaTta U Ha CboO6LLEeHMsTa,
NnoKa3BaHu OT MPUTOXEHNETO.

Crtbnka 5

A

Cnepn kato mapkuparte paboTHata o6nacT 3a BCWYKM , HaTUCHeTe ByToHa 0 BbBEAETE MMe U 3anaseTe
paboTHaTta obnacr.

17
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po6aBsiHe Ha 3abpaHeHa 30Ha/npenATCTBME Ha KapTaTa.
KoHdurypaumoHHa 3oHa 3abpaHeHa.

BHumaHue!

Mo Bpeme Ha npoueca Ha cb3gaBaHe Ha KapTaTa, yBepeTe ce, Ye CUMBONUTE 3a caTenut ‘.:LM Bluetooth ca
OLBETEHM B OpPaHXEBO; MOXETEe Aa M BUAUTE B rOPHUSA AeCeH brbfl Ha ekpaHa Ha MOOWNHUSE cun TenedoH.

Crbnka 1
A )
/O (G} °
(X X*)

Apasati sa
marcati punctul

Consola de navigare

HaBurupaiite po6oTa 4o NbpBaTa Touka Ha 3abpaHeHaTa 30Ha/NpenaTcTBHE.
Crbnka 2

A

e e e |

Mapkupaiite Touka 2. Cnepi MapkupaHe Ha BToparta Touka, NMHUATA Lie Ce reHepupa B YepBEeHO, NMokKasBaunku
pbba Ha 3abpaHeHaTa 30Ha.

Crtbnka 3
o F AR ) -
A
© 7 ]

Ob6bpHeTe BHMaHWE Ha MVHUMANHOTO Pa3CcTOsiHME OT NpubnusutenHo 50 cM Mexay TOYKUTE U CUCTEMHOTO
M3NCKBaHE 38 MUHUMYM 4 TOYKM (MakCUMyMm 96 TOuKw).

O6bpHeTe BHUMaHVE Ha CbCTOSHUETO Ha NUHMSTA NO Bpeme Ha Cb3faBaHe Ha kapTata v Ha cbobLueHusTa,
NOoKa3BaHu OT MPUMOXEHNETO.

18
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Crtbnka 4

Cnen KaTto MapkupaTe BCWUYKM TOYKM, HaTucHeTe OyTOH o BbBeaeTe ¥Mme U 3anasete paBGoTHOTO
NPOCTPaHCTBO.

Crtbnka 5

A ®

3apgapeHaTa 3a6paHeHa 30Ha we 6bae MapKupaHa C pasfnunyeH UBAT Ha KapTaTta.

FeHepupaHe M CUMHXPOHU3UpPaHe Ha KapTata ¢ po6oTa.
Cnep kaTo kapTaTa e UMeHyBaHa ¥ 3anaseHa, npunoxenumeto REVOLA komyHukupa ¢ poboTta n
CVHXPOHM3Mpa nHopMauusaTa OT KapTaTa C Hero.

generating map

3aBbpluBaHe Ha npoleca Ha Cbh3gaBaHe Ha KapTa.

MoTpebutensaT Tpsibea Aa e 6nu3o Ao po6oTa u Aa ce yBepw, ye Bluetooth e cebp3aaH, Nnpeau Aa 3asbplum
npoueca Ha cb3fgasaHe Ha kapTa. AKO MPOLECHT Ha CUHXPOHM3MPaHe Ha kapTata 6bae npekbeHar,
notpebutensaT TpsiGBa Aa ce BbpHe Ha CTpaHuuata C kapTaTta v Aa NpoBepu Aanu KapTaTa e 3anaseHa

yCMELLUHO.
WUHTepcbenc Ha pexum , Kapta“.

Cneq kaTo kapTaTa 6bae cb3gafeHa ycrnewHo, T We 6bje nokasaHa Ha rmaBHaTa CTpaHuua Ha pexvma
JKapTa“. Tyk noTpebuTtenar Moxe Aa Hamepu J4OCTbN 40 (PYHKUMUSATA 3@ yNpaBneHue Ha NpensaTcTBuS.
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\
Satelite

Map area296 11’
Curr._.map

Create a New Map

O Map History

ByToH 3a pegakTMpaHe Ha NpensiTCTBUS.
MpunoxeHneTo NnoaabpxKa yHKUMSATA 3a pegakTMpaHe Ha npenaTcTeus. YUpes HaTuckaHe Ha To3u OyTOH

ﬂOTpeﬁMTeﬂﬂT AOCTbNBa CTpaHuUaTa 3a peaakTupaHe Ha npenAaTcTBuA. TPHGBa Aa ce yeepu, 4ye pOGOT'bT e
0

CBbp3aH ¢ MoGunHUa TenedoH Ypes Bluetooth.
ByTOH 3a u3TpMBaHe Ha KapTa.

C HaTUCKaHEeTO Ha TO3Mu 6yTOH I'IOTpe6VITeJ'I$|T N3TpUBa TEKYLLO NMPpUNoXXeHaTta KapTa.
| |

il

MNpeBknioYBaHe KbM caTenuTHa Kapra.
C HaTuckaHe Ha To3u BYTOH NOTPeGUTENAT MOXe Aa BUAM KapTaTta B CaTeNUTEH PEXUM.

Satellite

ByToH 3a BpbllaHe KbM AOKUHI CTaHUMSATA.
C HaTvCcKaHeTo Ha To3u 6YyTOH NoTpebuTensAT gaBa koMaH4a Ha poboTa Aa ce BbpHe KbM JOKWHI CTaHUMATA.

2y

GYyTOH .
C HaTuckaHe Ha To3u 6yToH, noTpebutensT aaea komaHga Ha POBOT aa 3anoyHe NoAcTPUrBaHETo .

ByToH 3a naysa.
C HaTvCKaHeTo Ha To3u 6YyTOH noTpebuTensAT nocTass poboTa Ha naysa.
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®DYHKLUMM M HaCTPOMKKN Ha npunoxeHneto REVOLA

3apaBaHe Ha pa6oTeH rpadmk

MoTpebutenat moxe aa 3apgage paboteH rpaduk oT npunoxenmeto REVOLA. Nva aBa pexuma Ha
nnaHypaHe: cegMuyeH rpadvk u paboTeH uHTepBan. B ceamnuHus pexxum noTpebutenaT Moxe Aa 3agane
cefeM [HW, KaTo BCEKU AeH Ma [iBa BpeMeBU uHTepBana. B pexum Ha paboTeH uHTepBan notpebutenst
MOXe [a 3ajane AeHs 3a pecTapTupaHe, cref kato po6oTbT 3aBbpLUM KOCEHETO.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode
Map Mode

Change Your Device Setting

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului ,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyMower

MyMower

rol mode

Map Mede
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Pa6oTeH uMHTepBan.

B 1031 paboTeH pexum poboTHT Le ce pecTapTupa U e OKOCY LgnaTta nnoLy Ha Tpesata OTHOBO cref
3afafleHns UHTepBar OT BpeMe.

PexuM Ha AUCTAaHLMOHHO yMNpaBneHue.

Po6oTtusnpaHarta kocadyka 3a TpeBa noaabpxa ,PexuM Ha AUCTaHUMOHHO yrnpasneHue“. MoTpebutenst moxe
[a HaBurupa poboTa 1o onpeaeneHa 3oHa U ja cTapTupa ABuUraTens Ha kocadkara. [oTpebutenst TpsioBa fa
e 6nu3o fo po6oTa u fa o6pblia BHAMaHUe Ha pucka OT MHUMAEHT MO BPEME Ha ANCTaHUMOHHOTO
ynpasneHwue.

255 PM@

< Back

@

When manually mowing. you need to set the
machine to manual mode, please confirm
whether you want to enter manual mode

Remote control mode

BHumaHue!
PexumbT JucTaHUMoHHO ynpasneHue” nanckesa Bluetooth Bpb3kaTta fa ce nogabpka npes UANoTo BpeMe ;
notpeburenat Tpsabea aa e 6nu3o o poboTa, 4OKATO M3NON3Ba Tasun PYHKLUWS.

-

TpsibBa ga ce yBepuTe, Ye TO3M BYTOH € aKTMBUPaH, A0KaTo U3Mo3BaTe peXxum ,JMCTaHUMOHHO ynpaBneHue”.

Butoanele de navigatie.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

modul ,Control de la distanta”.
° Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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MpomsiHa Ha HacTpomnkuTe
Ha HavanHaTta cTpaHuua Ha yCTPOWCTBOTO JOKOCHETe , [[pOMsiHa Ha HAaCTPOMKMTE Ha yCTPOMCTBOTO®, 3a Aa
nony4nTe AOCTHM, Aa BUAUTE U MPOMEHUTE HACTPOMKUTE Ha poboTU3MpaHaTa Kocadka.

P
smmm @ | @ Eisctrical cutting height adjustment

! Working Interval © | © Mower -
ee@oeoee - o

e ——
s~o
¥ LED Ught (5]
Remote control mode {—J @ About Device: v

HacTtpoiika Ha cucteMHOTO Bpeme
Pob6oTtusnpararta kocavka Moxe Aa 6bae koHdUryprpaHa fa HacTponsa CUCTEMHOTO BPEMe aBTOMAaTUYHO,
cnefBainku Yyaca Ha MobunHua BM TenedoH, unu Aa 3agaea pbYyHO BpemeTo 3a paborTa.

@ System Time v © System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
2023-10-08 o | o °
Save

HacTtpoiika Ha pagapHusi ceH3op
Po6oTtusnpaHarta kocadka 3a TpeBa B/ NM03BOJIsSIBa Aa perynupare pascTosiHUETO Ha 3acuyaHe Ha pagapHus
ceH3op mexay 30 cm 1 60 cm.

g Radar sensor setting [ @) s Radar sensor setting @

) Distance:30 cm

o

HacTtpoika Ha ceH3opa 3a AbXA

Po6oTusnpaHata kocayka B/ NO3BOJIsIBa la aKTUBMpATe UNW AeakTMBMpaTe ceHsopa 3a Abxa. Crnen
aKkTVBMpaHe Ha CeH3opa MOXeTe CbLUo [Aa 3ajajeTe BpeMeTo 3a 3abaBsiHe: BPEMETO, Npe3 KoeTo po6oTbT
LLle oCcTaHe B CTaHUMsATa 3a 3apexnaaHe, cref KaTto CeH30PBbT 3a AbXA U3CHXHE.

® Rain Sensor [ @)
7  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

23



BG RURIS

HacTtpoinka Ha LED cBetnuHarta

Po6oTusnpaHarta kocayka 3a TpeBa By No3BonsiBa Aa koHdurypupate LED cBetnuHata. Criep akTvBupaHe ca
HanuyHW ABa pexuma Ha paborTa: , BuHaru BknioveH* n ,Pexvm Ha nyckaHe B ekcnnoatauus®. 3a
noApo6GHOCTM OTHOCHO TECTOBUSI PEXMM BUXTE OMUCAHUETO MO -J01Y.

2§° LED light (@D)

3% LED light @

[ s |

Pexum Ha nyckaHe B ekcnnoataumsa Korato
€ aKkTvBMpaHa dyHKUMATa 3a npoBepka Ha paboTaTta , LED cBeTtnvHaTa paboTu cbrnacHo ropenocoveHute
NpyHUMNK :

® [MOCTOSIHHO 3€MeHO : B PEXWUM Ha FOTOBHOCT UM B pexuM Ha paboTa, curHan oT catenutu. Toea e
HOpMarsHo.

® CUIHO 3€ereHO : B PEXUM Ha TOTOBHOCT WU MO BpeMe Ha paboTa, CUrHansT oT caTenutuTte e cnab, Ho
(PYHKLUMOHMPAHETO € Bb3MOXKHO.

® [IOCTOSAHHO CWUHbLO : MO BpeMe Ha 3apexaHe, CUrHansT OT caTennutuTe € HopmaneH.

® Mwura B CMHbLO : N0 BpeMe Ha 3apexaaHe CUrHanbT OT caTenutute e cnab, Ho (*)yHKLlVIOHVIpaHeTO e
BB3MOXHO.

® [JOCTOSIHHO YepBEHO : aBapuHO cnvpaHe / YeTeHe / nuncealla Bpb3ka Mexay pedepeHTHaTa cTaHums u
po6orTa.

Mwurawo YepBeHO: ycrnoBue 3a rpeLuka .
Mwurawo xbnTo : cnab catenuteH curHan.
MocTosiHHO nNunaeo : B pexum ,JUCTaHUMOHHO ynpaBneHme“ , CUrHaN®T OT caTenuTuTe e HopmMarieH.

CvnHO NUNaBo : B PeXVM ,AUCTaHUMOHHO ynpasneHve “ cCurHanbT OT catenutute e cnab, Ho
(PYHKLMOHMPAHETO € Bb3MOXHO.

® [locTosiHHO 65s1N0 : Cc TeyeHne Ha BpemeTo OTA (dhbpPMyepbT) akTyanusaums) npouec .

HynupaHe Ha MWH kopa
PoboTuanpanarta kocayka 3a TpeBa Bu no3sonssa aa Hynupate NNH kopa. Cnen BbBexaaHe Ha
nbpBoHayanuus NMNH koA, 3a ycTponcTBOTO MOXe Aa ce 3agaae Hos MNH koga.

A PN code reset v GPINWﬂIM s

Input your curment PIM code
Input heee

Input your new PIT code

. input here:

Rapaat yeur raw FIN code

input here

HacTtponkuTte Ha enekTpuueckara

orpaga Pob6oTusnpaHara kocadka 3a Tpesa No3BoSisiBa akTUBMpPaHe UNu feakTUBMpaHe Ha enekTpudeckara
orpapa. Cnep akTuBMpaHe Ha npesknoyBatens ,Fence Switch” (MpeBkntouBaten Ha orpagarta) , HaTUCHETe
6yToHa, ®3a na 3apaneTe HayanHaTa Touka Ha enekTpudeckata orpaga. Crief ToBa MoXeTe Aa
KOHOUIYPUPATE ctomnHocTTa ,Fence Range” (O6xBaT Ha orpagata). AKo cuctemata oTkpue , Ye poGoThT e
NPeBMLLIMN Ta3u CTOMHOCT, aBTOMaTMYHO Le U3npaTtu npeaynpeautenHo cbobuieHne no MobunHua tenedoH
Ha notpebutens Ha PHONE.
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< Back Eleetronic ferce

T Lo prws 0 cagE T s ST Dol *

9
|

©)
e
|
Fence Switch (on) |I
Fence Range | &0 m

U3BecTua / U3npawaHe Ha cboOLWEeHUsA
Po6oTusnpaHarta kocadyka 3a TpeBa By NO3BOJIsSIBA Aa akTMBMpaTe Unu AeakTusupate yHKuusiTa 3a
nsnpailaHe Ha usBecTus/cbobLleHns. Crnen akTVBMpaHe Ha Tasu yHKUMS, cMcTeMaTa aBTOMaTUYHO Lie
manpatia cbobLeHrst 4O MOBUNHUA TenedoH Ha NOTPeBUTENS, KOraTo Bb3HWKHAT BaXHW CbOUTUSA B

paboTaTa Ha po6oTa.

4 Notification/ Message Push

@

Hactpoiika Ha paguoyectotata (RF)
Mpuv n3nonseaHe Ha MHOXECTBO YCTPOWCTBA B HenocpeacTBeHa 6nu3ocT (Hanp. ABe YCTPOMCTBa Ha €4HO U
CBLLO Noe), ako Bb3HWKHAT PafMoyeCcTOTHU CMYLLEHUS, HacTpolikaTa MoXe a ce NPOBEPU U, ako e

Heobxoamnmo, RF kaHanbT Moxe Aa ce NpOMeHu.

RF settin, v
x 9 >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | E |
“The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl|
ine
HacTtpoiika

RURIS

Ha WiFi Po6oTuanpaHaTa kocauka 3a TpeBa B/ No3BosisiBa Aa koHdurypupate WiFi goctbn. Hanpumep, ako
[oMallHWST pyTep 6bae cMeHeH, MoxeTe Aa BbBeaeTe HoBoTo WiFi nme n napona n po6oTsT Le n3nonsea
Te3n AaHHW, 3a Ja ce CBbpXe C MHTepHeT. NpenopbynTenHo e Aa 3anomHute, Ye poboTbT nogabpxa camo

yectoTa 2,4 GHz.

S WiFi setting

25

v > WiFi setting ~
Select your WiFi name:
[ Please select J
Inputyour password: e
[ Input here ave ]
Save
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PerynupaHe Ha BUCOYMHaTa Ha KoceHe
PoGoTuanpaHaTa kocauka 3a TpeBa B/ NO3BOJISIBA Aa perynvpare BUCOYMHaTa Ha KOCeHe Ypes3 Tasu yHKLMS.

‘ @© Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Hactpoiika Ha e3uka Ha gucnnes.
Pob6oTnanpaHarta kocayka 3a TpeBa BM No3BosisiBa Aa n3bepete esunka Ha gucnnes.

‘ & Mower Language v

MeTop Ha KoceHe
PoboTtusnpaHarta kocayka 3a TpeBa BM NMo3BosBa Aa n3bepere metoaa Ha koceHe. HanuyHn ca gBa metopa:
» Pexum Ha aBoriHO nokpuTne” n HopmaneH pexum®.

a Mowing method a Mowing method

| ‘

[BoeH pexum Ha nokpuTtne: PoboTusnpaHata Kocadka 3a TpeBa LLie KOCM MbpBOHaYanHo OT CEBEp Ha ior,
crnep ToBa OT M3TOK Ha 3anag.

HopmaneHn pexum: Pob6oTusnpaHata kocadka 3a Tpesa MOXe MbpBO [ja KOCK OT CeBep Ha Ior, a 3a
HekoCeHaTa 30Ha Lle KOCW OT M3TOK Ha 3anaf, 3a Aa s NOKpWe HambIIHO.

Permctbp Ha rpeukure

Pob6oTtusnpaHata kocayka B/ N03BoSIsiBa Aa BUAMTE NOCeQHUTE NeT 3anunca Ha rpeLukn, Kato u3rnonssare
Tasn yHKUmS.

s aY

o Fault record v o Fault record A

A 0000000000000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A KEXKKEXKER KX LKA AR K LKL R KAK LKL
YYYY-MM-DD XXX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  X-X-XX
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OTHOCHO YyCTPOWCTBOTO
Po6oTusnpaHaTa kocauka 3a TpeBa Bu No3BoNsBa Aa BuauTe MHopmaumst 3a ycTpoincTBoTo. MoxeTe CbLyo
fla NpoBepuTe BepcuaTa Ha codTyepa v Aanu e HanvyHa HoBa BEpCUs.

>

@ About Device v % About Device

<obatic mower: XXX
Total working days: X006
Charge and discharge circles: 30000

3LE MAC address:

i

NFIMAC address:

Sirmware version;

é

Check firmware update

I

AkTyanusauusa Ha codptyepa ocnaitH

Cuctemata nogabpxa n yHKUMATa 3a akTyanusnpaHe Ha codTyepa B odnaiiH pexum. CodpTyepsbT odnanH
e 6bae AoCTbNEH Ha Hawwnsa yebcaiT, a noTpebutenat Tpsibea fa nternu dgpavina Ha USB ycTpoiicTteo 1 aa
M3BbLPLUM aKTyanusaumaTa CbrinacHO UHCTPYKUMUTE No-A40ny.

Port USB

Bb3cTaHoBsiBaHe Ha napameTpu

P060TM3MpaHaTa Kocauka 3a TpeBa B/ M0O3BOSsIBa Aa HynupaTe napaMmeTpuTe OT MEHIOTO 3a KOHurypaums.
g ™

P
{ﬂ Restore parameter setting > J o

Parameter settings will be reset, is it reset?
- g

Bb3craHoBsiBaHe Ha pabpuyYHUTE HACTPOWMKM
Po6oTu3npaHaTa kocayka no3BorisiBa MbIHO HyNMPaHe Ha BCUYKU [laHHU, BKITIOYUTENHO Cb3AaJeHUTe KapTu.
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@ Restore factory settings >

J 0
This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- EEm

4. BbBEXXOAHE B EKCIJIOATALIUA

Oucnnen u pabota
HauyanHa cTtpaHuua cneg craptupaHe
Cnep BkntoyBaHe Ha pob6oTuampaHaTa kocadka, notpebutenat Tpsioea aa sbeene NMUH koaa (Mons, 3agante
MNMWH kopa, ako po6OTHLT Cce N3NoM3Ba 3a MbPBU MbT).
Ako noTpebutenst He koHdurypupa POBOTA B pamkute Ha 3 MUHYTU , po6OTHT e ce 6nokupa OTHOBO U
MOTPEBUTENAT we TpsibBa ga sbBeae NNH koga oTHOBO.

Please Enter PIN Code

* * *

| %

/ Status baterie

1 202X-XX-XXcp. 14:00 ss@ID -]
Data siora
| B peXnmw | — Procentajiarba tunsa
/ —
Status robot Ha
rOTOBHO
CT
Dimensiunea gazonului /Map:o.msqm\ [ Oxoceno 4
%eP Eiih WFl 4G
/ @ o o9
ﬁ v

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XXXX cp.  14:00 85%

inseamna ca ziua este .
na o zi \ NepunoaunyHo Indicator mod de lucru
\ moaenunct

Heaens, NOHeAeHUK, BTOPHUK  cpaga  TypHel

Bbpar Ceno

e o_8 o o o o
| T1:09:00-19:00 |

T2: 09:00-19:00 o,

/

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. CumBon Ha KAPTA

MHaukaTtop Ha kapTaTta: Korato ce fnokassa B pasfuyeH LBAT, TOBa O3Ha4yaBa, Ye B CUCTemMaTta € CbXpaHeHa
paboTelya kapTa.

2. CumBon APNT
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MHankaTop 3a CbCTOSIHMETO Ha cucTemara: KoraTo ce Moka3Ba B pasfnuyeH LBAT, TOBa 03Ha4aBa, Ye poboTbT

mMa pobpa Bpb3ka CbC caTenuTHaTa cucTtema u kamepara e rotosa.

3. CumBon BLE

Mhaukatop 3a Bluetooth: Korato Bluetooth e cBbp3aH, CUMBONBT Ce NokasBa B pasnuyeH UBsT.

4. Cumon 3a Wi-Fi

WiFi nignkaTop: korato WiFi e cBbp3aH, CMMBONBT Ce NOKa3Ba B pasnuyeH LBSAT.

5. 4G cumBon

4G nHaukaTop: Korato ca CBbp3aHn MOBUMHN AaHHW, CUMBOMBLT Ce MOKasBa B pPa3nuyeH LBAT.

6. CumBon™™

M3nonseavite OyToHa "|" Ha HaBUrauMoHHaTa KnasuaTypa, 3a Aa NPeBbPTUTE ekpaHa A0 chnepaliara
cTpaHuua.

7. CmBOn s

M3nonseaite 6yToHa "1" Ha HaBUrauvMoHHaTa knaeuaTypa, 3a Aa NPeBbpTUTE eKpaHa A0 npeaulHaTa

cTpaHuua.

MeHI0 Cc rmaBHU HacTPoMKM Ha pobota

Korato ce nosiBu oCHOBHUAT uHTepdeiic Ha poboTta SCREEN robot SHOW , HaTucHeTe 6yToHa ,Hazan” 3a
[O0CTbN A0 CTpaHuuaTa ¢ HacTPOWKK Ha pyHKuMMTe Ha poboTa.

HacTtpoinka Ha , Jlata“ u yac

M3nonseaite BbpTALWMA ce OyTOH, 3a Aa nsbepete onuusaTta Jarta“ v, 4ac “, cneq KoeTo HaTUCHeTe GYTOH 3a
[OCTbN A0 HacTpourKaTa.

Settings 1] Date & Time (2 Modification saving? ©
2.Working Date & Mode =

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

HacTtpoinka Ha ,[lata u pexum“
M3nonsBavite BbPTALLOTO Ce Konye, 3a Aa u3bepete onuusita Jarta n pexum®, cneq KOeTo HaTucHeTe
KON4YeTo, 3a Aa Brie3eTe B HacCTponkaTa.
Tasn HacTpoika BK/OYBa TpY ONumK:
1. PaboTHa garta 1 yac.
2. HaunHbT Ha paboTa.
3. nogpsi3aBaHe No BPEME Ha AEHs.
HacTpPoOMKUTe Ha paboTHWUTe AOHU
Mons , cnegBaiTe CHAMKMTE OT Maw Hagomy M M3Non3BanTe BbPTAWMSA ce OyTOH, 3a Aa HacTpowuTe
paboTHuTe oHM Ha poboTa .

Settings ©| | working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: 9
1.Date & Time
V ate

rking day
2.Working Mode 2.Set working time
3PIN Code 3.Mowing with daylight

4.5ensors & Mowing Height
5.RF Sefting

6.Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDEE M o= 00 G E

HacTPOMKMN Ha paboTHOTO Bpeme

Mons, cegHeTe, crnegBaviTe CHMMKUTE OT Mali HafoMy U M3Non3BanTe BbpTALWMS ce OyTOH, 3a Aa HacTpouTe
paboTHOTO Bpeme Ha poboTa .

aKkTuBUpaH paboTeH AeH NoTpebUuTenaT MoXe Aa 3ajage ABa Yaca MHTepBanu.
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day
2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time 2] Set working time (=]

BT @ X D E E Working Date: Fri
o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00 09:00-19:00

09:00-19:00 09:00-19:00

Hactpouku MNMUH kop
M3nonseante BbpTAWMA ce 6yTOH, 3a ga u3bepere onuuata [lapona“, cnep koeto HatucHete OyTOH 3a
HacTpoWnka Ha 4OCTbN.
3a pa npomenn MUH kopa, notpebutensaTt Tpsibea fa:
1. BbBegeTe cbuectByBawus MNMNH koga.
2. BbBeaeTe HoB MNH koa.
3. NoTBBLPAEHO Ype3 NOBTOPHO BbBEXAaHe Ha HoBus MNH koa.

Settings n
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

| C(ode | * * P * * * *
4.Sensors & Mowing Height —_ —_ _ _ — — —_
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Enter Old PIN code e Enter New PIN code o

| *

Please Re-Enter New PIN code o

* * *

| %

HacTtpoiika Ha ,,CeH30pu“ U BUCOUMHA HA KOCEHEe

M3nonseaite BbpTAWMSA ce 6yTOH, 3a aa nsbepete onuusita ,CeHsopu* u , BucounHa Ha koceHe" , cnep koeto
HaTUcHeTe GYTOH 3a OCTbBN 4O HAcTpouKaTa.

B Te3n HacTpoiku, noTpebutenat moxe aa KOHOUMYPUPA cnenHute dyHKumu:

®  CeH30pM 3a AbXA
®  YnTpa3ByKOB CEH30p

®  BucouvHa Ha psidaHe ¢ po6oT
® [nac 3a n3BecTsiBaHe Ha po6oT

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

CEeH30pu 3a AbXA
M3nonseaite BbPTAWMSA ce OYTOH, 3a Aa usbepete onuuata ,CeH3op 3a ABXA", Cref KOeTo HaTucHeTe GYyTOH
A 3a pocTbn A0 HacTpownkara.

Brnocneacteue notpebutenst moxe Aa 3agafe BpemeTo 3a 3abaBsiHe B JOKWHI CTaHUMATA, crief Koeto Aa
akTvBupa yHkumsTa ,Korato ceH3opbT 3aceye cyxoTa“. Crnep 3aBbpluBaHe Ha HacTpolikaTa, ToBa e 6bae
NPUIIOXeHO.
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BG
Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3 Code 3. Mower Cutting Height
rs 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time o

YnTpa3sByKoB ceH30p

M3nonseaiTe BbpTAWMSA ce OyTOH, 3a ga usbepeTte onuuaTa ,YNTpas3ByKOB CEH30p“ , crnep KOeTo HaTuCHeTe
6yTOH 3a 4OCTBLN 4O HacTpolkaTa.
BnocnencTteue notpebutenaTt moxe Aa 3ajage pasCTOSIHMETO MexAay ynTpasBykoBaTa CeH3opHa rnaea u

3acevyeHnTe 06eKTu.

[5=a]

30cm (30 - 60)

)] {:&

BucouunHa Ha psA3saHe c po6oTt
M3nonseaite BbpTAWMsA ce OyToH, 3a Aa u3bepete onuusita ,BrcounHa Ha psisaHe Ha po6oT", creg KOeTo
HaTucHeTe GYTOH 3a 4OCTBLM A0 HacTpolkaTa.
Bnocneactere noTpebuTensaT Moxe Aa u3nonssa BbpTAwmMA ce 6yToH, 3a aa:

®  3apanTe XenaHata BMCOYMHA Ha KOCeHe
®  Edekt Ha PABMEPA BucouuHa Ha psizaHe

Settings [1]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

)
8.Mowing Mode
7.0thers

Sensors & Mowing Height

a Mower Cutting Height

Mower Cutting Height L

M( |+ =somm

Settings [1]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3

5.RF Setting
6.Mowing Made
7.0thers

Sensors & Mowing Height

1. Rain sensor
2 Ultrasonic Sensors

4. Mower Prompt Voice

[} Mower Cutting Height

1 Haight sefting
2. Height calibration

Mower Cutting Helght n

&

Calibrating......
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Settings (1] Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor (5]
1.Date & Time 1. Rain sensor 10N
2.Working Date & Mode r 2. OFF
3.PIN Code 3. Mower Cuiling Height
s Mowinc 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Distance detection (]
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Fnac 3a usBecTsiBaHe Ha po6oT
M3nonseaiTe BbpTAWMSA ce OyTOH, 3a Aa usbepete onuusAta ,[nmacoBo yBegomrneHue 3a poboT”, cnep koeto
HaTucHeTe GYTOH 3a HacTpoMka Ha 4OCTbI .
MoTpebuten moxe 6u:
. AKTVBMpaHe unu AeakTuBMpaHe Ha rnaca 3a usBecTsiBaHe Ha po6oTa .
®  3apaunTe cunaTta Ha 3ByKa Ha 3BykKa.

Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice o
1.Date & Time 1 Rain sensor 1 ON

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2 OFF

3.PIN Code 3. Mower Culting Haight

. Mower Prompt Voice

Sensors  Mow
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

RF HacTpoWka
M3nonseavite BbpTAWMS ce OyToH, 3a ga mn3bepete onuusata ,RF Setting” (Hactporka Ha RF), cneg koeto
HaTucHeTe 6YTOH A 3a JOCTBbN 40 HacTpolkaTa.
B Te3n HacTponkn uma gBe onuum:
1. Slink Scan — no3BonsBa ckaHMpaHe Ha HanMWYHUTE PagNOYeCTOTU 32 OTKPUBAHE Ha BPB3KWU.
2. Slink Info — nokasea nHdopmauus 3a Tekywata RF Bpb3ka, kKaTo HanNnpMMep OTYeT 3a 3axpaHBaHETO UMK
noapo6HocTn 3a RF mogyna.

Settings RF setting 2}
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. 8link Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7.0thers

CkaHupaHe c nnb3raHe

Torasa, korato NMNOTPEBUTENAT Ttpabsa na npomMeHn pedepeHTHaTa CTaHUMA UK CbLEeCTBYBaT CMYLLEHNSA
B CblLEeCTBYBaLIMS KOMYHUKALMOHEH KaHan, e Heobxoaumo Aa manonssa Slink Scan, 3a ga Tepcu U caBou
KaHana CbOTBETHO.

([ Pvms mes B bpse Ame | Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

\ L . L4 Apésati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5
/ secunde.

I Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

CkaHupaHe c nnb3raHe

M3nonseaite BbpTAWMA ce 6yTOH, 3a ga n3beperte n ga nonyumte AoCTbN A0 HacTpoikara "Slink Scan” .
POBOTDBT we ce onuTta Aa Hamepu HanuyHute pedepeHTHn cTaHumm 3a 300 cekyHau.

Cnepn END ckaHupaHeTo, BCUMKM OTKPUTK KaHanu we 6baaT nokasaHn B CUCHK.

®  CbLOTBETHO enemMeHTa .
® YBepeTe ce, Ye u3bpaHusaT npgeHtudmkatop OTTOBAPA Ha cepuitHus Homep Ha pedpepeHTHaTa
CTaHuus.
Cnep toBa POBOTDBT we ce onuTta Aa ce cBbpxe ¢ pedpepeHTHaTa CTaHumus .
® Crnep kaTo Bpb3KUTE Ca OCBLIECTBEHW, Ha eKpaHa e ce nokaxe cboblieHneto ,Bpb3kata e
yCneLwHo ocbliecTBeHa “.

32



RURIS

Settings [1] RF setting ) Slink Scan ()
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300
2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code
4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected
1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX
1D XOOXXX, MD-RSTA, CHLX
3ID:NULL,

WUHcbopmaumsa 3a Slink

M3nonseaite BbpTAWMS ce OyToH, 3a Aa u3bepete ,RF* HacTtpoinka ” |

[ocTbn Ao HacTpoukata ,Slink Info*.

Ha Tasu cTpanvua we 6bae nokasaHa cnegHata WHGOpMaums:

®  CepueH HoOMep Ha pedepeHTHaTa cTaHums

o PagnouectoTeH kaHan
o CbCcTOSiHME Ha Bpb3KaTa

Settings o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7.0thers

RF setting
1. Slink Scan

2. Slink Info

e Slink Info

SNz XCOXXXXX
Channel: XX
Slink Status: Online

HacTtpoiika Ha ,,Pexxum Ha nopgpsizBaHe*
MoTpebutenat moxe oa nsbepe Tpu pexrma Ha noapsa3BaHe:
1.  HopmaneH pexum Ha noacTpureaHe.

2. WsuckaHa npuyecka.

cnen Koeto HaTtucHete 6yTOH A 3a

3. PexvMm Ha nogpssBaHe C OUCTaHUMOHHO yNpaBrieHue.

Settings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

o

Mowing Mode

1. Normal Mowing Mode
2. Refinement Mowing Mode
3. Remote Control Mowing Mode

7.0thers

HopmaneH pexum Ha nogcTpursaHe
M3nonseaite BbpTAWMA ce 6yTOH, 3a ga n3beperte "HopmaneH pexvm Ha nogpsiaBaHe".
Mo TO3M HaunH poBOTHLT e KocK TpeBaTa B NOCOKA CEBEP -0 cnopes reoMarHUTHOTO none.

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 _Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.Others

Settings (1]

Mowing Mode

I

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing Mode

Normal Mowing Mode o

&

Parameter sets successfully!

U3uckaH ctun Ha npuyecka

M3nonaseaiTe BbpTAWMA ce 6yTOH, 3a aa n3bepete , Pexxum Ha dmHO noapsassaHe “ .
Mo To3y HauMH poBOTHT Lie KOCK TpeBaTa MbPBO B NMOCOKA CEBEp -1 CNopes reOMarHUTHOTO MNore, Cref KOeTo

Llle KOCU B NOCOKa U3TOK-3anag .

33



BG RURIS

Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode

1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

PexuM Ha noapsiaBaHe C QUCTaHLUMOHHO ynpaBrieHue

M3nonseaite BbpTALWMS ce 6YyTOH, 3a fla n3bepeTe ,, Pexxum Ha noapsi3BaHe” Ha AUCTAHLUMOHHOTO YNpaBreHue.
B 1031 pexum poboThT Lie ce cBbpxe ¢ MobuneH TenedoH 4pes Bluetooth, a MOTPEBUTESIAT we nsnonaea
NPUNOXEHUETO, 3a aa Haeurvpa B POBOTA 1 fa kocu TpeBaTa.

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Hacrponka ,,Apyra“
M3nonseante BbpTAWMA ce ByTOH, 3a Aa nsbepete onuudata Jdpyrun*.
Tasn dyHKuma Bknoyvsa 10 pasnuyHM HaCTPOWKN.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

HacTpounku LED cBeTtnuHu
M3nonaseaite BbpTAWMA ce 6yTOH, 3a ga n3bepete un nonyymte gocTbn Ao dyHkumsita LED cBeTnuHn® .
MoTpebutenat moxe aa akTueupa unu geaktmempa LED nentaTa.

Settings (1] Other Settings o LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

pa6oTtewm LED cBeTnuHm
KoraTto LED cBetnunute ceetaT, Te PABOTE no cnegHvsa npuHumn:

® [OCTOSIHHO 3€MeHO: B PEXWUM Ha rOTOBHOCT UMW B PEXWM Ha paboTa, caTenuTeH curHan. Toea e
HOpMarsiHo.

® 3eMeH WHAMKATOP: B PEXMM HA FOTOBHOCT WU B PEXMUM Ha paboTa, cUrHanbsT OT catenura e cnab,
cucTemara OT Kamepu e HenpasunHa. paboTy .

® CUHbO: MO BPEME Ha 3apexaaHe, CUrHanbT OT caTenuTa e HopMareH.
® CUHbO : MO BPEME Ha 3apexaaHe curHanbsT OT caTenuTa e cnab, HoO YCTPOMCTBOTO paboTu.

[MocTosIHHO YepBEHO: aBapuHO crnvpaHe / oTyuTaHe / HaMa Bpb3ka Mexay pedepeHTHaTa cTaHums U
poboTa.

Mwurawo YepBeHo: CbCTOsIHWE Ha rpeLuka .

Mwurawo xbnTo: cnab caTtenuteH curHan.
MocTosiHHO NWnaBo: B MoAyna 3a AUCTaHUMOHHO ynpasreHue, curHan oT catenut. ToBa € HopMarHo.

Myncupalwio nunaso: B Moayna 3a AUCTAHUMOHHO YMpaBfieHWe CUrHanmbT OT cartenuta e cnab, Ho
paboTu.

Undopmaumsa 3a BepcusTa
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M3nonseainte BbPTAWMA ce OyTOH, 3a Aa n3bepere n nonyumte AOCTHN A0 yHKUMATa MHDopmauma“ 3a

BepcusiTa.
MoTpebutensaT moxe Aa nNpoBepu MHMOPMaUWA 3a YCTPOWCTBOTO, KaTo Hanpumep Bepcusi Ha bpMyepa,

cepueH HoMep 1 pyrn TeXxHU4ecku rIO,Elp06HOCTVI.

Settings 1] Other Settings 2] SN XIOOOOHKK (3]
1.Date & Time 1.LED Light HstVer: XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device EMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer: XXXXXX v
XHXHKKKK o
KXXXX
KXKXX
XXXX
: XXXX
Fontver: XXXX

FPELLUKW B pernctpauumsTa
M3nonseaite BbPTALWLMS ce OYTOH, 3a Aa usbepete n focTbnuTe A0 ,3anmc Ha OYHKLMOHAMHN rpeLuKn”.

Tyk we 6baat nokasanu MNOCMNEOHNTE net MPELWKW, pernctpupanm ot poboTa.

Settings . o Other Settings e Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light E
2.Working Date & Mode 2_Version Info Fault 1: Lifted
e 20XX-06-18 08:00
3.PIN Code .
‘ ‘ Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX—06—18 08:00
5.RF Sening 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance
1 v A
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08.00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08:00
i

WUHdopmauua 3a 6atepusaTta
M3nonseaite BbpTALWMS ce GYTOH, 3a ga usbepeTe U nonyyute AoCTbN A0 yHKUMsTa MHpDopmaums® 3a

barepusTa.
Tyk Wwe ce nokaxe nHpopmaums 3a barepusata Ha poboTa.

Settings (1] Other Settings 2] Battery Info (5]

1.Date & Time 1.LED Light . . )

2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX

3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V

4 Sensors & Mowing Height 3.Current: X.X A

5.RF Setting 5.Language ' -

6.Mowing Mode B.Aboql Device 4.Adaptor: X.X V

7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
E3uk

M3nonseavite BbpTAWMA ce OyTOH, 3a Aa n3bepete n nonyynte JocTbn A0 dyHKumsTa E3mk” .
Tyk MoxxeTe Aa usbepeTe e3vka, Ha KOUTO Aa ce Nokassa po6oThbT.

Settings o Other Settings o Language o
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2.Svenska 9.Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3 Deutsch 10.Norsk
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 4 Dansk 11.Polski

5.RF Setting 5.Espanol

6.Mowing Mode 6.About Device 6.Suomalainen

7.Mowing Performance v 7 Francais v

OTHOCHO YCTPOWCTBOTO
MsnonsgaiTte BbpTAWMS ce ByTOH, 3a Aa usbepeTe 1 nony4ute 4oCTbN A0 PyHKUMATA ,OTHOCHO YCTPOMCTBOTO"

Tyk noTpebuTenat moxe ga NnpoBepu UHpopMaumsa 3a yCTPOUCTBOTO.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX

HamansBaHe Ha npousBoauTenHocTTa

M3nonseaite BbpTAWMA ce 6yTOH, 3a fa usbepete 1 nonyynTte gocTbn Ao yHkumuaTa ,[ponsBoanTenHoCT" 1
L,10ACTpUrBaHe".

CouectByBaT Tpu PEXXMMA 3a moTopa Ha Tpumepa .

Seltings [ 1] Other Settings (2] Mowing Performance Q
sl JLED Lo

2.Working Date & Mode 2 Version Info S

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v Y

Pexumun Ha paboTta Ha MoTOpa Ha Tpumepa
1. Ha NPOM3BOAUTENHOCT : CKOPOCTTa HA BbpTEHe Ha TpumepHus moTop e 3500 06/MuH, ¢ MakcumanHa
MOLLIHOCT M3X0[ .
2. banaHcupaH pexunM: CKOpOoCTTa Ha BbpTEHE Ha MOoTopa Ha Tpumepa e 2850 o6/MuH, noaxoasu 3a 3a
HOpMarnHa TpeBHa NoLy.
3. Ha ePeKTUBHOCT : CKOPOCTTa Ha BbpTeHe Ha MoTopa Ha Tpumepa e 2500 06/MuH, ocurypsaBavikv Ham -
A06POTO CHOTHOLLEHVE MEXAY MOLLHOCT M KOHCYMaLmsi Ha eHeprus .

HuBo Ha 6e3onacHocT
M3nonseaiTe BbpTAWMSA ce OYyTOH, 3a Aa n3bepeTe n nonyyute 4OCTbN A0 PyHKumsiTa ,HnBo Ha 6e3onacHocT”

P060TVI3VIpaHaTa KOCa4kKa 3a TpeBa UMma Tpu HMBa Ha CUTYPHOCT, OT KOUTO rIOTpeﬁI/ITeJ'IﬂT MOXe fa |/|36V|pa.

Settings n Other Settings o Safety Level e
1.Date & Time Satety Level Hiah Level

2.Working Date & Mode 9.Map | Hion Level ]

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

A v

1. Bucoko HuBO: no Bcsika gata. Korato POBOTbBT Bnese B peXuM Ha rOTOBHOCT UMK € HaTUCHaT GYTOHBLT 3a
cton, Po6oTbT usmcksa BbBEXOAHE HA MNMWH koa, npean ga 6bae akTmBupa.

2. HopmarHo H1BO: crieq cTapTMpaHe Wnu crief KaTo € Bb3HUKHaMNa rpeLuka , unv ako poboTsT e 6un B pexum
Ha roTOBHOCT noBeYe oT 5 MUHyTH, NoTpebutenaT Tpsbea aa Bbeeae MWH koa, npeau Aa akTueupa poboTa.
3. Hucko HMBO: camo cnepn ctapTupaHe unu cnegkato e Bb3HUKHana rpeLuka , notpedbutensT Tpsabea Aa BbBeae
MWH koga.

®yHkuusa ,Kapra“
M3nonsgavite BbLPTAWMA ce OyTOH, 3a ga u3bepete u goctbnute dyHkumaTa Kapta“ . Ypes Tasm onuus
noTpebutenat moxe Aa 3agage paboTHUA TOK Ha poboTa ¢ KapTa .

Settings (1] Other Settings 0
1.Date & Time 8.Satety Level

2.Working Date & Mode
3.PIN Code 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

» NHcpopmauma 3a kaptarta “
M3nonseaite BbPTAWMS ce GYyTOH, 3a Aa usbepeTe M monyuute AOCTbN A0 (yHKUMsiTa ,MHdpopmaums 3a
kapTaTa“. B T031 pasgen noTpebutensaT Moxe Aa BUAU MHpopMaLms 3a TEKYLLO NpUIioXKeHaTa KapTa.
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Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

KapTa Ha natpuBaHe

RURIS

M3nonseavite BbpTAWMS ce OyTOH, 3a Aa n3beperte 1 nonyvnte AoCTbN A0 PyHKumATa M3TprBaHe Ha kapTa“.
MoTpebutenat moxe oa usTpue NnpurioxeHaTa kapta OT TOBa MEHIO.

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map

Map is already existing. Delete cld map

o Delete Map

Deleting Map...

information? Please press OK to

comfirm!

o

Delete Map o

Delete map done

HynupaHe Ha kapTarta

M3nonseawte BbpTALLNA Ce 6yTOH, 3a da |/|36epeTe n nony4yute goctbn A0 beHKLlI/IHTa ,,PeCTapTMpaHe Ha

KOCEHETO" .

Crnepn akTMBMpaHe Ha dyHKuMsiTa ,PecTtapTupaHe Ha KOCeHe", HanpeabKbT Ha KOceHe e 6bae HynupaH.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

Restart Mowing

1 Yes
2. No

OTcTpaHsiBaHe Ha HEU3NPaBHOCTU B JaHHUTE
M3nonseaite BbpTAWMSA ce 6yToH, 3a ga m3bepere M nonyuute AocTbn Ao ¢yHkumsita ,Debug Data“

(OTCcTpaHaBaHe Ha rpeLukn B aHHW) .

Tasun (*)yHKLlI/Iﬂ Ce 13non3ea U3KNKYUTENTHO OT OTOPU3MPaH cepBuns.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height

Other Settings

8.Satety Level
9.Map Function

o

5. NOAAPBXKA, CbXPAHEHUE N OTCTPAHABAHE HA HEU3MNMPABHOCTU

MouucrBaHe u noaapbXKKa

BaxHo e ga nogabpxarte poboTusnpaHarta cu Kkocadka 4yncTa.
Po6oTbT We ce n3kauBa Mo CKIIOHOBE MO-MECHO, ako Kosienata ca YMCTW, @ HOXOBETE CbLUO Lie pexart no-

ﬂ06pe, aKo Cca YUCTn N oOCTpw. Hukora He n3nonssavite BO,D,OCprIZKa 3a novyucTeaHe.

MouncrBaHe Ha TANOTO

M3nonseavite Meka YeTka Wunu BnaxHa Kbpna C AOMaKWUHCKU npenapar.

MNMouncTeaHe Ha pgonHarta cTpaHa
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YBepeTte ce, Ye NpPEBK/IOYBATENAT 3a 3axpaHBaHe e B nonoxenue V3KJ1. n HoceTe npegnasHyu pbKaBuLN.
Ob6bpHeTe poboTa HacTpaHu, 3a Aa OTKpUeTe fofnHaTa cTpaHa, NoyMcTeTe AUCKa C HOXOBE U paMKkaTa Cc Meka
YyeTKa unu BnaxHa kbpna. 3aBbpTeTe AUCKA, 3a Aa Ce yBepuTe, Ye ce ABWKN CBOOOAHO.
3aTouBaHe/CMsiHa Ha OCTpWETa;
Ako ocTpueTaTa ca U3HOCEHW OT eHaTa cTpaHa, Te MoraT fa ce o6bpHar.
Ako ocTpueTaTta ca noBpedeHV Unu nokaseaT NpusHaum Ha gucbanaHc, Te TpsibBa ga 6baarT cMeHeHW.
1. O6bpHETE YCTPOUCTBOTO.
2. OTcTpaHeTe BMHTOBETE Ha OCTpMUeTaTa OT AoNHaTa YacT Ha yCTPOWCTBOTO, cref KoeTo o6bpHeTe
ocTpuetara.
3. BakpeneTe ocTpueTaTa C TEXHUTE BUHTOBE.
MoamsiHa Ha ocTpueTaTta
3. OTcTpaHeTe cTapuTe OCTpPUETa U M CMeHeTe, KaTo criefBarte CTbIKUTE Mo -rope.
3UMHO cbxpaHeHue
Mpes anmaTta cbxpaHsiBaite poboTM3MpaHaTa Kocayka, JOKMHI CTaHuMsATa U 3aXpaHBaHETO Ha CyXO MSACTO.
MpenopbyBame cbxpaHeHne B HaBeC, rapax Wnu, 3a NpeanoynTaHe, Ha 3aKpUTo MSACTO.
MoaroTBeTe yCTPOWCTBOTO 3a 3UMHO CbXpaHeHWe, KakTo cneaga :
3apexgaHe Ha 6artepusita o 80%.

2 MpeBknioyeTe rmaBHUA NPeBKMOYBATEN Ha 3axpaHBaHeTo B nonoxenve ,U3KJT. .

3. MouncteTe poboTuanpaHaTa Kocayka 3a TpeBa.

4.  WN3knioyeTe 3axpaHBaHETO OT KOHTAaKTa .

5. WU3knioyeTe 3axpaHBaHETO OT AOKMHI CTaHuuATa.
AKO e Bb3MOXHO, OMakoBanTe NPOAYKTa B OpUrMHanHata My ornakoBka.

peumnknupaHe
He u3xBbLpnsante eneKTpu4yecko, NMPOMMULUIIEHO €NIeKTPOHHO oGopyaBaHe W KOMMOHEHTHM
YyacTu B KOHTellHepa 3a 6utoBuM otnagbuu! UHdopmauua 3a OEEO. Bsemaiiku npeaBup
pasnopea6bute Ha OUG 195/2005 - oTHOCHO ona3BaHeTO Ha okornHarta cpega u OUG 5/2015.
MoTpebutenute TpA6GBa pa B3emaT npeABuAa cCrieAHUTe YyKasaHWsi 3a npepaBaHe Ha
eNeKTPUYEecKn oTnagbLm, NOCOYEHU NMOo-Aony:

[ MoTpebutenute umat 3agbimKeHMETO Aa He npemaxsaT obopyasaHe oTnagbun ENNEKTPUYECKU
1 enekTpoHHn obopyasaHe (OEEO) kaTto HecopTupaHu OMTOBM OTNagbUM M Aa ce cbbupar pasgeneHu Tesun
OEEO.

- CvbupaHe Ha TE3M oTtnagbum HapedeHo (OEEOQO) we 6bau m3sbpluBa ce oT Cnyxbata 3a obuiecTBeHO
cbbupaHe B paguyc ot BCEKW okpbr M upes LeHTpOBe 3a cbbupaHe, opraHusvMpaHu OT oneparopu ,
ynbiHOMOLWEHN 3a cbbupaHe Ha OEEO. NHdopmaumaTa e npegoctaBeHa OT agMUHUCTpaumaTa No OKonHa
cpena ®oHg www.afm.ro unu CIMIMCAHUME , EBponeiicku cbio3un” .

- Notpebutenute morat aa Bpblat OEEO 6e3nnaTtHo B NOCOYEHUTE NMYHKTOBE 3a cbbupaHe npean Toea .

CnepHata Tabnuua 3anucea nHdopMaumsTa 3a rpeLuku, nokasaHa Ha LCD naHena, u ce nsnonssa 3a
MHdOpMMpaHe Ha NoTpebuTens 3a CbAbPXaHMETO Ha rpeLLKnTe, 3a OTCTPaHsBaHe Ha HeW3npaBHOCTY 1
oTcTpaHsBaHe. KoraTo ce 3ageiicTBa rpellka, KOSTO OCTaHe Hepa3pelleHa, TH ce 3anucBea 1 3anassa B

YCTPOMNCTBOTO.
OTcTpaHsiBaHe Ha HeM3npaBHOCTU c po6oTa
Mpo6nem Bb3MOXHU NPUYNHU KopekTuBHM pelueHus
OBMKHOBEHO rpeLuKaTa e ce paspeLun
AcaHcbop CeH30opbT 32 noBauraHe ce e aBTOMaTN4HO. AKO NpobnembT
3apgencTearn. npoabrxasa, MOfsi, NpoBepeTe
Kopnyca Ha po6oTa.
OBUKHOBEHO rpeLLKkaTa LLe ce paspeLum
KaTtactpoda CeH30pbT 3a cONbCHK Ce e 3ageiicTan. ABTOMETUSHO. AKO MpoGnemeT

npoabnxasa, MOfisi, NpoBepeTe
kopnyca Ha poboTa.
OBUKHOBEHO rpeLukaTta ce paspellasa
aBTOMaTU4HO. AKO MpoabIKaBa,
HaknoH CeH30pbT 3a HaKIMOH € 3afencTBaH. nocrtaeete po6oTa BbpXy
XOpPU30HTanHa NoBbPXHOCT U
npoBepeTe 0THOBO.
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Ob6opoTa

CeH30pbT 3a NpeobpbluaHe ce e
3agencrTean.

Taau rpeLuka ce rnokassa, korato
po6OTHLT ce NpeobbpHe.

OTBBH

Po60TbT € M3BBbH BUpTyarnHarta rpaHuua.

Korato po6oTbT oTkpue, Ye e
NpEeBULLIAN BUPTYarHusi IUMUT, e ce
nokaxe ToBa CboblLLeHVe 3a rpeLuka.

PanHa

CeH30pbT 3a AbXA ce e 3agencTean.

KoraTto ceH3opbT 3aceve obxAa, Tasu
MHbOpMaLMS Lie ce NOSIBM Ha ekpaHa.

CNtcPro

MoTopbT Ha TpumMepa e nperpsn.

Korato gBuratenat pa6oTtu
HenpeKkbCHATO Mo BUCOKO
HaToBapBaHe, Temrneparypara My MoXe
[a ce NoBWLLM 1 Tasu rpeLlka e ce
nokaxe. Crieg nepvoz Ha noyveka,
poboTbT 61 TpAbBano aa ce
Bb3CTAHOBW aBTOMAaTU4YHO.

Amva

Po6oTbT e 6nokupaH.

KoraTto po60oTbT 3acefHe B AafdeHa
30Ha M He MOXe fAa ce ocBoGoaw, Lie
ce nokaxe Ta3u rpewka. [Nposeperte
30HaTa u npemecTeTe po6oTa Ha
OTKPUTO MSACTO.

BatJloy

Batepusita Ha po60oTa e naToLleHa.

KoraTo HMBOTO Ha 6aTepusita € HUCKO,
LLie ce nokaxe ToBa cbobLueHne. Mons,
ocTaBeTe poboTa fga ce 3apeau B
OOKWHI CTaHuusATa.

CStErmr

MoTopbT Ha TpMepa He Moxe Aa 6bae
MHALManu3mpaH.

M3kntouete poboTa u ro BknyeTe
0THOBO. AKO NPobreMbT NpoabiKaea,
Ce CBbpXXeTe C 0TOpU3npaH cepBu3eH

LeHTbp Ha Ruris .

Tilt1Er / Tilt2Er

CeH30pbT 3a YCKOpPEHMe He MoXe Aa
6bae nHUUmanmsnpaH.

M3kntouete poboTa u ro BkYeTe
0THOBO. AKO Npo6nemMbT NpoAbLIKaBA,
ce CBbPXKeTe C 0TOpU3NpaH cepBu3eH

LUeHTbP Ha Ruris .

Po6oTbT He ycnsa Aa nnaHupa mapLupyTta

M3kntouete po60Ta 1 ro BKrno4veTe
0THOBO. AKO I'IpO6J'IeM'bT npoabvnasa,

Ha poborTa.

PathErm 3a KOCeHe. ce CBbpXXeTe C 0TOpU3NPaH CepBu3eH
UeHTbp Ha Ruris .
Mons, cb3gawte n NpunoxeTe KapTa;
Hsima kapTa Po6oTbT HAMa 3anaseHu kapTu. FDELUKATA L@ M34e3HE ABTOMATUUHO.
MpemecTeTe poboTa Ha O TKPUTO MSACTO
1 M34aKamTe HAKOMKO MUHYTU. AKO
Hsama no3s PoGoTET He Moxe A3 nonyasa AaHHK cbobLieHneTo nponbnmasa,ycsbpxeTe
38 NOSMLMOHMPaEHE. Ce C 0TOpU3MPaH CEPBU3EH LIEHTbP Ha
Ruris .
M3kntoueTe poboTa u ro BKIYeTE
PathFail Po6oTbT He ycnsi fa reHepupa 0THOBO. AKO NpobnemMbT NpoAbLIKaBA,
TpaeKkTopusiTa Ha KOCEHe. ce CBbPXKeTe C 0TOpU3NpaH cepBu3eH
LeHTbp Ha Ruris .
MpemecTeTe poboTa Ha O TKPUTO MACTO
1 NpoBepeTe Aanu Moxe Aa ce
Sial. Po6oTbT e 3arybun HaBuraumoHHM no3nuMoHmpa oTHOBO. AKO Npo6neMbT
iglost OaHHW. npoabrixaBa, CBbpXeTe ce C
0TOpPU3NPaH CepBU3EH LIEHTBP Ha Ruris
U3kntouete poboTa 1 ro BkNoyeTe
485 ERR Mpo6nem c BbTpelHaTa KOMyHUKaUMs | OTHOBO. AKO Npo6remMbT NpoAbIKaBa,
Ha po6orTa. ce CBbp)XXeTe C 0TOPM3NPaH CepBU3eH
LueHTbp Ha Ruris .
MpoabrkeTe NO CbLUMA HAYUH:
Mpo6nem c BbTpellHaTa KOMyHMUKaLWs VISKTIOHETE 1 PECTapTUPanTe; ako
DSV rpewka npo6nemMLT NpoALIIXKABA, Ce CBbpPXeTe

C OTOpM3NPaH CEPBU3EH LIEHTLP Ha
Ruris .
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pewka Ha DBG

Mpo6nem c BbTpelHaTa KOMyHMUKaLWs

Ha po6oTa.

M3kntouete poboTa u ro BKYeTE
OTHOBO; ako NPobnemMsT NpoAbLIKaBa,
Ce CBbpXeTe C 0TOpu3npaH cepBu3eH

LUeHTbP Ha Ruris .

RTK rpeluka

Mpo6nem c BbTpellHaTa KOMyHMUKaLWs

W3knioueTe po6oTa U ro BkNouyeTe
OTHOBO; ako NPObNeMbT NPoAbIXKaBa,

Ha po6orTa. ce CBbpXKeTe C 0TOpU3NpaH CepBu3eH
LUeHTbp Ha Ruris .
M3kntouete poboTa u ro BknoyeTe
RF rpeluka Mpo6nem c BbTpelHaTa KOMyHUKaUMsl | OTHOBO; ako NPOBnemMLT NpoAbIKaBa,

Ha po6oTa.

Ce CBbpXeTe C 0OTopu3npaH cepBuseH

LeHTbp Ha Ruris .

PELLKA B BUT6

Mpo6nem c BbTpellHaTa KOMyHMUKaLWs

Ha po6orTa.

M3kntouete poboTa u ro BKYeTe
OTHOBO; ako NPobnemMsT NpoAbLIKaBa,
Ce CBbpXeTe C 0TOpu3npaH cepBu3eH

LUeHTbP Ha Ruris .

pewka Ha IMU

Mpo6nem c BbTpellHaTa KOMyHUKaUWs

Ha poborTa.

M3kntoueTe po6GoTa U ro BKkNoYeTe
OTHOBO; ako NPOBNeMbT NPOAbIXKaBa,
Ce CBbpXeTe C 0TOpM3npaH cepBu3eH

LUeHTbp Ha Ruris .

YECTO BBb3HUKBALLM CE NPOBJIEMU u oTcTpaHsiBaHe Ha HEU3MPaABHOCTU
Axo po6oTusupaHaTta Koca4yka He paboTu, Mons , cneaBanTe UHCTPYKLMUTE MO-rope.

MpoGnem

NPUYUHA

KopekTuBHM pelueHus

Po6oTbT cnupa 1 ce pectaptupa
aBToOMaTuyHoO cneg 5—10 cekyHaum.

WHepumanHaTta HaBuUraumMoHHa
cvcTema e B NpoLec Ha
camokanubpupaxe.

Po60TbT e ce Bb3CTaHOBM
aBTOMaTUYHO.

Po6oTbT cnvpa u ce pectapTtupa
aBToMaTu4Ho cned 10-20 MuHyTU.

Po60oTbT e 3ary6un Bpb3ka CbC
caTenuTHaTa cucTeMa U Yaka
MOBTOPHO CBbP3BaHe.

Po6OTbT e ce Bb3CTaHOBM
aBTOMaTUYHO.

PoGoTbT cnvpa v npemMuHasa B
pPEeXVM Ha rOTOBHOCT creq,
M3BECTHO BpeEME.

Po6oTbT € 3arybun curHana u He
MOXe [ia ce CBbpXe OTHOBO B
paMKuTe Ha NpeaBapuUTerHO
3a[,a0eHOTO BpeMe.

MocTtaBeTe po6oTa B AOKUHT
CTaHUuMsiTa M ro BKIOYETE.
MpoBepeTe ganu caTtenuTHUAT
curHan ce Bpblia. Ako npobnembT
npoabIxasa, CBbpXeTe ce C
0TOPU3VPaH CepBU3EH LIEHTbP Ha
Ruris .

3agHnTe Konena ce BbpTAT, HO
poBOTBLT He Ce ABWXU Hanpen,
HUTO 3aBUBa; crieq ToBa cnvpa u
3acnvea. Ha ekpaHa ce nosiesiza
JPite.

Po6oTbT € 6nokmpaH.

MpoBepeTe panu Tpesata e Hag 8
CM; aKo € Taka, e Heobxoaumo aa
KOCUTE Ha MO-HUCKa BUCOYMHA.
MpoBepeTe panu TpesaTta ce
XNb3ra; Heo6xoaumMo e aa
M34yakaTe MopaBara [ia U3CbxHe,
npeav ga Kocure.

PoboTbT e 3acegHan B Maska 30Ha
3af, HeorpaaeHo NpensTcTBue U Ha
eKkpaHa ce nosiesiza ,c6MbCHK".

CeH30pbT 3a CONBCHK ce
3afencTBa YeCcTo Npes3 KpaTku
nHTepBanu u cneg 20
3apencTBaHysl poboTbT NpemMmnHasa
B PEXWM Ha rOTOBHOCT.

MapkupaniTe Tasun 30Ha KaTo ,30Ha
C npenaATcTBME” Ha KapTaTa u ce
yBepeTe, Ye BupTyanHara fnuHus e
[OCTaTb4YyHO ganey ot
npensaTcTBUETO.

Po6oTbT HAMa npaBunHus
nHTepdeNc 3a 3apexxgaHe B AOKMHT
CTaHUMsATa U He ce 3apexaa.

RTK rpeluka — kapTaTta e
Ccb3fafeHa, HO AaHHuTe 3a
NO3MLUMOHVPaHE ca Ce U3MECTUIN.

MocTtaBeTe pob6oTa B 4OKUHT
cTaHuuATa, dukcupante APNT
curHarna v npecb3ganTte kapTaTa.

Po6oTbT YecTo ce BpbLa KbM
cTaHuusATa 3a 3apexaaHe u
eKpaHbT MoKasBa BMCOKa
Temneparypa B MOTopa Ha
Tpumepa.

MoTopbT Ha TpyMepa NpemHaga B
pexum Ha TepMUYHa 3aluUTa;
poGOTHLT Ce BpbLla B CTaHUMATA, 33
[a ce oxnagw, u cnepg Toea
Bb300OHOBsIBA paboTarta cu.

MpoBepeTe fanv TpesaTa He e Mo-
BUCOKa OT 8 CM unu e TBbpAe
rbera.
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Po6oTbT He ce 3apexaa B JOKUHT
cTaHuusiTa U ce NosiBsiBa
cboO6LUEeHNETO ,TeMmnepaTypara Ha
bartepusTa e TBbpAE BUCOKA".

Temneparypata Ha b6atepusita e
BMCOKa Nopaam okonHata
Temnepartypa.

Korato Temnepartypara nagHe,
3apexaaHeTo e ce Bb306HOBM
aBTOMaTUYHO.

MoTpebutensr He MOXe Aa CBLPXE
npunoxeHuneTo ¢ poboTta ypes
Bluetooth.

Mpo6nem c Bluetooth Bpb3kara.

W3kntoyeTe n BkntoyeTe poboTa.
3aTBOpeTe NPUNOXEHNETO
REVOLA.
[eakTuBuparite/akTnBmnpante
Bluetooth Ha TenedoHa cu.
OTBOpETE OTHOBO NPUNOXEHNETO U
onuTtanTe Aa Bnesete.

Ako npo6nembT Npoabkaea,
CBbpXeTe ce C 0Topu3npaH
cepBu3eH LeHTbp Ha Ruris .

MoTpebuTenar He MOXe fja CBbpXe
npunoxexneto REVOLA c po6oTa
ypes Wi-Fi.

Mpo6nem c Wi-Fi Bpb3karta.

M3kntoueTe n BknoyeTe poboTa.
YBepeTe ce, Ye JOKUHT CTaHuusTa
e B 30HaTa Ha MoKpuTve Ha pyTepa

MpoBepeTe NOBTOPHOTO
CBbp3BaHe.
Ako npobnembT NpoabNXaea,
CBbpXEeTe ce C 0TopuanpaH
cepBu3eH LeHTbp Ha Ruris .

Po6oTbT He cTapTupa u ekpaHbT
nokassa ,Hsima kapTa‘“.

KapTaTta He e cb3gageHa unu
3anaseHa npaBuIHo.

Cb3paliTe kKapTa v a1 akTUBUpanTe.

HeokoceHnnTe nnowm octaBaT Ha
TpeBaTta.

MoTopbT Ha TpUMepa e BnsA3bi B
3awuTta oT npeToBapBaHe 1 cnvpa
3a 15 cekyHaw.
YNTpasBykoOBUAT CEH30P MOXe Aa
n36area onpeaeneHn 30Hu,
OCTaBAWNKN YacTN HENOAPSA3aHN.

Po6oTbT e 3anameT HEKOCEHUTE

nnoLwm U cneg NbiHO NOKpUTUE B

efiHaTa nocoka Lle ce BbpHe, 3a Ja
r OKOCW.

MOTOp'bT Ha Tpumepa ce BbpTU, HO
npou3BOAUTENHOCTTa Ha pA3aHe e
HUCKa.

OCTpVIeTaTa BeYye He ca
AOCTaTb4yHO OCTpWU.

3ameHsi M3non3saHnTe ocTpueTa ¢
pesepBHY .

APNT curHansT € 4obbp, HO
po6OTHLT Ce ABWKM Hasaa unu
BHe3arnHoO NPOMeHsi MocokaTa cu Ha
TpeBara.

TBbpAE BUCOKA TPEBa UNn
Harnu4neTo Ha HepaBHU
NOBBLPXHOCTW 3a4encTBaT
YNTPa3BYKOBUS CEH30D.

YBepeTe ce, Ye TpeBaTa He e Mno-
BMCOKa OT 8 CM.
M3bsreavite HepaBHU 30HW NpKn
KOH(UrypvpaHe Ha kapTara.

CbCTOSIHME Ha CBETOAMOAUTE Ha
pedepeHTHaTa cTaHums.

MwurawuTe cBeToanoamn nokassart
HeobunyanHO CbCTOSIHME Ha
pedepeHTHaTa CTaHUMs U
€[HOBPEMEHHO C TOBa Ha
poboTusmpaHata Kocadka.
PedepeHTHaTa cTaHumsa nma net
vHaMKaTopa.

Csetoauopn: AKO CBETOOMOABLT
MUra HenpekbCcHaTo, ToBa
03Ha4aBa, Ye poboTuanpaHara
Kocayka uma npobnemu c
KOMYHMKauusiTa ¢ pedpepeHTHaTa
cTaHuus. MNpoBepeTe ganu
CBETOAMOABbT Ce Bpblya B
CTabunHo BKIIOYEHO CbCTOSIHUE
(cBeTn HenpekbcHaTo ) . AKO
npo6nemMbT NpoabMNXaBea, ce
CBBbPIKETE C OTOPU3NPaH CEPBU3 Ha
Ruris .

DSG csetoguopn: Ako
CBETOAMOABT MUra HENpPeKbCHaTo,
TOBa 03HayaBa, Ye pedepeHTHaTa
CTaHUMsi He MOXe Aa Nnony4uu
ctabuneH curvan. MNpemectete
CTaHUMsiTa Ha OTKPUTO MSICTO 1
npoBepeTe 0THOBO. AKO
npo6emMbT NpoabXaea, ce
CBBbPXKETE C OTOPU3NPaH CEPBU3EH
LeHTbp Ha Ruris .
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RMG LED: Ako cBeToaMoabT Mura
HenpekbCHaTo, TOBa O3Hayaea, Ye
poboTuanpaHaTa Kocayka He MoXxe
Aa nonyym crabuneH curHan.
MpemecTeTe poboTusmpaHarta
Kocayka Ha OTKPUTO MSICTO U
nposepeTe 0THOBO. AKO
npobnembT NnpoAbMxasa, ce
CBbpXeTe C 0TopuU3npaH cepBu3eH
LeHTbp Ha Ruris .

WiFi LED: Ako ceeTtogmoabT mura
HenpekbCcHaTo, TOBa O3Ha4aBa, 4Ye
pobOTHLT He MOXe Aa Nomny4un
cTabunHa WiFi Bpbaka.
MpemecTeTe poboTa no-6nm3o fo
AOMaLLHUSi CU pyTep ¥ npoBepeTe
0THOBO. AKO NpobnembT
NpoAbIKaBa, Ce CBbPXEeTe C
OTOPM3MPaH CEpBU3EH LIEHTbP Ha
Ruris .

8. AEKINAPALIUN 3A CbOTBETCTBUE
OEKNAPALUA 3A CbOTBETCTBUE HA EO

Mpoussoguten: SC RURIS IMPEX SRL c €
byn . leueban, He. 111, AoMuHncTpaTuBHa crpafa, Kparosa, [Jomx, PymbHus

Lien. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

ynanomou.l,eH I'Ipe,ElCTaBVITerI nex. Wpoe Mapmyc KaTaJ'IVIH - I’eHepaneH OupekTop

npoaykuuata“
OnucaHue Ha MawurHaTta: be3xunyHata kocauka 3a TpeBa pob6oT e npefHasHayeHa 3a KOCeHe Ha TpeBa.

CepueH Homep Ha npoaykta: AATC00100001RURSTN1500 (kbaeTo AA npeacTaenssa nocnegHunTe Ase umdpm ot
roauvHarta Ha Npoun3BOACTBO, CUMBONUTE 5 1 7 ca HOMEPBLT Ha NapTuaaTa, cumBonuTe 7-12 ca HoMepbT Ha NpoayKTa)
MpoaykT: Po60T 3a KOCEHe Ha TpeBa

Mogen : RURIS Twn: Sentinel 1500
Tun Ha aBuratens : be3veTkoB enekTpuyeckn gBuraten LunpuHa Ha psa3aHe: 180 mm
Tun Bpb3ka: Bluetooth, Wifi, npunoxenue, 4G GPS MakcumanHa nnowy : 1500 k. M

Hue, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, npouzgodumeri, 8 cbomeemcmeaue ¢ GD 1029/2008 - omHOCHO ycriogusima 3a
ryckaHe Ha MaWuHU Ha nasapa, Jupekmuea 2006/42/EO - usuckeaHusi 3a 6e3onacHocm u cueypHocm, CmaHdapm
EN ISO 12100:2010 - MawuHu. CueypHocm , Qupekmuea 2014/35/EC , HG 409/2016- 3a obopydsaHe ¢ HUCKO
Hanpexerue, [Jupekmuea 2014/30/EC 3a enexmpomaeHum+a ceemecmumocm (HG 487/2016 3a enekmpomazHumHa
cbemMecmumocm, akmyanuaupaHa 2019 2.), Qupekmuea 2014/53/EC ( npuroxeHa 8 PymbHusi ¢ PELLIEHUE Ne 740
om 5 okmomepu 2016 2. omHOCHO npedocmassHemo Ha nasapa Ha paduocbopbxxeHusi), Qupekmuea 2011/65EC
om 8 toHu 2011 2. OMHOCHO oepaHuU4YeHuUsima 3a yriompeba Ha onpedesieHuU OracHU 8euwecmea 8 efieKmpu4yecKomo u
esiekKmpoHHomMo obopydsaHe, uameHeHa ¢ Jupekmusa 2015/863/EC, npurnoxeHue 2, deknapupame, e ca rnposedeHu
8CUYKU OCHOBHU Cepuu om paduou3numeaHusi 3a cepmucgbuyupaHe Ha cbomeemcmeuemo Ha fpodykma c
rnocoyeHume cmaHdapmu u Oeknapupame, Ye moli omeosapsi Ha OCHOBHUME U3UCKeaHus 3a besonacHocm u
cuzypHocm, He 3acmpaluasa xxusoma, 30pasemo, 6ezonacHocmma Ha mpyoa u HiMa ompuyamesnHo 8 b30elicmeue
8bpXy OKorHama cpeoa.
Lonynopnucanuat Stroe Catalin, npeacraBuTen Ha NpousBoAUTENSA, AeKNapypa Ha CBOSI OTTOBOPHOCT, Y€ NP Oy KTsT
OTroBaps Ha CrnefHUTe eBPONenckM cTaH4apT U AUPEeKTUBMU:

AvpektnBa 2006/42/EO — wu3nckeBaHus 3a 6esonacHocT u curypHocT, AunpektmuBa 2014/35/EC, oTHOcHO

CbOPBXKEHNSA 3@ HACKO HanpexeHue:
EN 13857:2008 - BEe3onacHoCT Ha MalLmMHWTe - BesonacHn pas3cTosHWS 3a NpeaoTBpaTsaBaHe Ha NPOHMKBaHETO Ha
FOPHU 1 AOSHN KpaiHULY B ONacHW 30HU
EN 60335-2-29:2004 - butoBu 1 nofobHu enekTpuyecku ypeam - besonacHocT - Yact 2-29: CneumdunyHn 3cKBaHus
3a 3apsgHW ycTpoiicTBa 3a 6atepum
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Butosu 1 nogobHu enekrpuyeckv ypeam - besonacHocr - Yact
1: O6Wwm n3nckeaHus
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EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - beaonacHocT Ha 6UToBM 1 NOA0OHM enekTpuyeckn ypeau. Yact 2-107:
CneunduyHmn UsnckBaHus 3a enekTpuyeckn poboTusmnpaHn kocadku 3a Tpesa, paboTewwm ¢ 6atepum

EN 61558-1:2019 - BesonacHocT Ha TpaHcdopMaTopy, peakTopy, 3axpaHBaLLy 6rokoBe 1 TexHU koMBuHaumm. Yact
1: OBLWM U3NCKBAHUS N U3NUTBAHUS

IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- V3ameHeHne 1 - Be3onacHocT Ha TpaHcdopmaTopu, peakTopu, 3axpaHsalim
6nokoBe 1 nogo6bHM NPOayKTM 3a 3axpaHBalum Hanpexenns oo 1100 V BknountenHo - Yact 2-16: Cneundunynm
N3NCKBaHWSA U U3NUTBAaHWS 3a MMy MCHX 3ax paHBaLLy 6okoBe v TpaHcopMaTopu 3a UMY FCHM 3axpaHBa Ly 6riokose
EN 62841-1:2015 - PbYHM MHCTPYMEHTU C eneKkTpoaBuraTes, npeHOCUMM UHCTPY MEHTU U MALLIMHW 3@ TPEBHM NIIOLLM
1 rpaguHn - BesonacHocT - YacT 1: O6wm n3mckBaHus

EN 62233:2008+AC:2008 - MeToau 3a UsMepBaHe Ha eneKTpoMarH1THY noneTa oT enekTpudecky ypeav 3a 6urosm n
noAo6HM Lenmn No oTHOLLIEHWE Ha 06 bYBAHETO Ha Xxopa

EN IEC 60730-1:2025 - ABTOMaTU4HM enekTpuyeckn ynpasnenus. Yact 1: O6wwm namcksaHus

EN61508-3:2011 - ®yHKUMOHanHabe30nacHOCT Ha eNeKT pUYeCcku/eneKkT pPOHHW/NPOrPaMMpyeMu efeKTPOHHN CUCTEMM,
cBbp3aHn ¢ 6esonacHocTTa. YacT 3: CodTyepHU n3nMcKBaHuUs

EN 61508-7:2011 - ®yHKUMOHanHa6e30nacHOCT Ha eneKTpUYeckn/enekTpoHHU/NporpaMmpyemMm enekTpOHHN CUCTEMM,
cBbp3aHu ¢ 6esonacHocTTa. YacT 7: lMNpernea Ha TEXHUKUTE N M3MepBaHuATa

EN 62479:2010 - OueHka Ha CbOTBETCTBMETO Ha €MEKTPUYECKO N eNeKTPOHHO 060pyaBaHe C HUCKA MOLLHOCT C
OCHOBHUTE OrpaHN4eHns 3a usnaraHe Ha xopa Ha enekTpomarHutTHu noneta (10MHz-300GHz)

IEC 62133-2:2017- AnkanHu 1 Apyrn HEKUCENUHHN akymynaTtopm - MancksaHua 3a 6e30macHOCT 3a npeHocMm
3aneyaTtaHu akymynaropu n 6atepumn, nuspaboTtenn oT TAX, NpeaHasHaveHn 3a ynoTpeba B NpeHo CMMU NP UMOXEHVS.
Yact 2: Jlnutnesm cuctemu

EN 60127-1:2006 - MuHunaTiopHu npegnasuteny. Yact 1: JedunHnumm 3a MUHMATIOPHM Npeanasuteny u oowm
M3NCKBaHWS 32 MUHWATIOPHN PE3EPBHUN eNlEMEHTU

EN 60384-14:2013/A1:2016 - Mo CTOSIHHM KOHA,EH3ATOPU 3a U3MON3BaHE B €NEKTPOHHU yCTpoIcTBa - YacT 14: pyrnosa
cneumdukaums - NMoCTOSAHHU KOHAEH3aTOpM 3a NOTUCKaHe Ha CMYLLIEHMsITa 3a CBbp3BaHe KbM 3axpaHBaHeTo
EN IEC 61051-1:2019 - BapucTtopu 3a n3nonssaHe B enieKTpoHHO o6opyaBaHe. YacTt 1: O6bwa cneumdukaums
OupekTtnBa 2014/30/EC oTHOCHO enekTpomMarHutHaTa cbBMecTMMocT, [inpektusa 2014/53/EC (BbBegeHa B PyMbHs
¢ PEWWEHWME Ne 740 ot 5 oktomepu 2016 1.):

EN 50665:2017 - MNpoayKToB CTaHAApT 3a OLEHKA Ha eNEKTPOHHO U eneKkTpuiecko obopyaBaHe Mo OTHOLLEHWE Ha
orpaHuyeHusaTa 3a u3naraHe Ha xopa Ha enektpomarHutHu noneta (0 Hz - 300 GHz)

EN 50663:2017 - poaykroB cTaHAapT 3a OLeHKa Ha CbOTBETCTBMETO HA HWCKOEHEPIVNHWU eNeKTPUYECKn U
€NEeKTPOHHN CbOPBXKEHUS C OCHOBHUTE OMPaHUYEHNs!, CBBP3aHM C M3naraHeTo Ha Xopa Ha enekTpoMarHUTHY NosieTa
(10 MHz - 300 GHz)

EN 62311:2008 - OueHKka Ha enekTpUYeCKo 1 enekTPOHHO 000pyABaHE MO OTHOLLEHWE Ha OrpaHNYeHnsTa 3a u3naraHe
Ha xopa Ha enektpomarHutHu noneta (0 Hz - 300 GHz)

EN IEC 62311:2020 - OueHka Ha eneKkTpUYEeCcKo 1 enNeKTpOHHO 06opyaBaHe No OTHOLLUEHWE Ha OrpaHVdeHusTa 3a
n3naraHe Ha xopa Ha enektpomarHuTHu noneta (0 Hz - 300 GHz)

EN IEC 55014-1:2021 - EnekTpomarHMTHa CbBMECTUMOCT. M3nckBaHua 3a OAOMaKMHCKU ypeau, enekTpudecku
MHCTPYMEHTM 1 nofobHu anapatu. Yact 1: Emucun

EN IEC 55014-2:2021 - EnekTpomarHuTHa CbBMECTUMOCT. MI3UCKBaHWA 3a OOMAaKUHCKM Ypeau, enekTpuyecku
MHCTPYMEHTU 1 noao6Hu anapaTtn. YacT 2: YcToNumBOCT Ha cMyLleHns. CTaHaapT 3a NpoayKTOBO CEMENCTBO
EN 61000-3-2:2019/A1:2021- EnektpomarHutHa cbBmectumocT (EMC) - YacT 3-2: 'paHuum - FpaHnuy 3a emucim Ha
XapMOHMYEH TOK (BXOAEH TOK Ha o6opyasaHeTo < 16 A Ha ¢asa)

EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - EnektpomartitHa cbBmectumocT (EMC) - YacTt 3-3: paHuum - OrpaHuyaBaHe Ha
BapuauumMTe Ha HanpexeHueTo, konebaHusiTa Ha HanpeXeHWeTO U TPEnTeHeTO B OOLLEeCTBEHWM HWCKOBOMTOBU
enekTpo3axpaHBaLlym cuctemu, 3a obopyaBaHe ¢ HoMyHaneH Tok < 16 A Ha hasa 1 Henognexallo Ha orpaHUYeHKs 3a
CBbp3BaHe

EN 301 489-1 V2.2.3 - CtaHgapT 3a enekTpoMarHnTHa cbBmecTuMocT (EMC) 3a pagnockopwkeHus n ycnym. Yact 1:
OB6LUM TEXHNYECKN U3UCKBAHWSA. XapMOHM3MpaH CTaHAapT 3a eNeKTpPOMarHUTHa CbBMECTUMOCT

EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - CtaHgapT 3a enektpoMarHutHa ceBmectumMocT (EMC) 3a pagmnocbopbxeHus n ycnymm.
YacT 3: CneundmyHm ycroBmsi 3a ycTporcTBa ¢ Manbk 06xsat (SRD), paboTeLum B 4ecToTHMA AnanasoH oT 9 kHz go
246 GHz. XapMoHuM3vpaH cTaHgapT 3a eNeKTPOMarHuTHa CbBMECTUMOCT

EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - CtaHgapT 3a enekTpomarHuTHa cbBmecTumoct (EMC) 3a pagrocbopbXeHns 1 ycriym.
YacT 17: CneumdunyHmM yCrioBusi 3a LLIMPOKONIEHTOBM YCTPOWCTBA 3a NpeAasaHe Ha AaHHW. XapMOHU3NPaH CTaHaapT 3a
enekTpomarHMTHa CbBMeCTUMOCT

EN 301 489-19 V2.2.1:2022 - CtaHaapT 3a enekTpomarHuTHa cbBMmecTumocT (EMC) 3a pagrnoChbopbeHns 1 ycryr.
YacT 19: CneundunyHmn ycnosms 3a MOOUNHN 3eMHM CTaHuMmn camo 3a npuemaHe (ROMES), paboTeLuym B YecToTHaTa
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nenta 1,5 GHz, ocurypsiBalum koMyHVKaumsi Ha AaHHn, 1 GNSS npuemHuum, paboTelum B YecToTHaTa neHTa RNSS,
npefocTaBsALLM AaHHN 3a MO3VMLMOHMPaHe, HaBuraums 1 Bpeme. XapMOHWU3MpaH CTaHAapT 3a efnleKTpoMarHuTHa
CbBMECTUMOCT
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - CtaHaapT 3a enekTpomarHuTHa cbBmecTumoct (EMC) 3a pagnochbopbieHns n ycnymm,
YacT 52: CneuncuyHmn ycnosus 3a pagmo CbopbXeHNUs 1 cnomaratenHo o6opyasaHe 3a KNeTb4YHU KOMYHUKaLMOHHM
yctponcTea (EC); XapMOHM3NpaH cTaHAapT 3a enekTpomMarHutHa CbBMECTUMOCT
EN 300 328 V2.2.2:2020- LLInp okoneHToBM NpeHocHN cuctemun. CbopbKeHUs 3a NpefaBaHe Ha fiaHHn, paboTtewm B
yecToTHaTa nenta 2,4 GHz. XapmoHusupaH ctaHgapT 3a AOCTbN A0 PaguMoveCTOTHUSA CNEKTbP
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - YcTpovictBa ¢ Marbk o6xeaT (SRD), paboTelym B yectoTHara nexta ot 25 MHz go 1000
MHz. YacT 2: XapMoHu3upaH cTaHgapT3a 40CTbMN A0 PaJU04ECTOTHUS CNEKTBP 3a HECNEUMMUYHM P aaoChopbXeHs
EN 303 413 V1.2.1:2021 - CatenuTHU CUCTEMMU U 3eMHM cTaHUuuuU (SES). MpreMHmum Ha rmobanHaTta HaBuraumoHHa
cnbTHYKOBa cucTema (GNSS). PagroctopbieHusi, paboTelm B 4ecToTHUTe neHT oT 1164 MHz go 1300 MHz n ot
1559 MHz pno 1610 MHz. XapmMoHu3vpaH cTaHgapT 3a 4OCTbN 40 PaAUOYECTOTHUS CNEKTBP.
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- IMT kneTb4HM Mp €X1. XapMOHU3VPaH CTaH4apT 3a 40 CTbI 40 Paano4eCTOTHUSI CMEKTHP.
YacT 1: BbBegerue n o6wm nsmuckeanus. Bepcus 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - KneTb4Hu Mpexu IMT. XapMOHM3MpaH CTaHAapT 3a AOCTbM 40 PagMoYveCcToTHUS
cnekTbp. YacT 13: NoTpebutencko o6opyasaHe (UE) 3a yCbBbPLLEHCTBaH yHUBEPCANeH HaseMeH pagvogocTtbn (E -
UTRA)
OunpekTtnBa 2006/42/EO - OTHOCHO MaLUMHWTE - MyCKaHe Ha nasapa Ha MaluvHn
Mocoka 2014/30/EC - OTHOCHO enekTpomarHuTHata cbBmecTumocT (OP 487/2016 3a enekTpomarHuTHara
CBbBMECTUMOCT, akTyanuaupado 2019r. );
Oupektnea 2014/35/EC, GD 409/2016 - OTHOCHO CHOPBKEHNSA 3@ HUCKO HanpexeHne
OupekTtnea 2014/53/EC - 32 xap MOHU3MpaHE Ha 3akoHodaTeNIcTBaTaHa AbpXaBUTE YNIEHKN O THOCHO NPEAOCTaBAHETO
Ha nasapa Ha paguocbopbxeHus ( PELLUEHUE Ne 740 om 5 okmomepu 2016 2. omHocHo npedocmassHemo Ha
rna3apa Ha paduoCbOPBKEHUS)
OupekTtnBa 2011/65/EC ot 8 toHu 2011 r., uameHeHa c [dupektuBa 2015/863/EC, npunoxeHune 2 - OTHOCHO
orpaHv4eHveTo 3a ynoTpeba Ha onpefeneHn 0nacHW BeLLecTBa B e1eKTPUYECKOTO U eNeKTPOHHOTO 06opyaBaHe
CHOTBETCTBMETO Ha TO3M NPOAYKT ChC ChLUecTBEeHUTe n3nckeaHus Ha finpekrusa 2014/53/EC 3a pagnocbopbxeHnst
€ NoTBbPAEHO OT crnefHust HoTuduumpan oprad ¢ Ne 0123 :
TUV SUD MpoaykToBo o6cnyBaHe Bb3 0CHOBA Ha cepTudmkat Homep TPS-REDS500909 i01, uaganeH Ha 22.04.2025
r.
Opyr1 nnonssaHu cTaHAApPTU UNK cneuudukaunmn:
e SRENISO 9001 - Cuctema 3a ynpasneHue Ha Ka4eCcTBOTO
e SR ENISO 14001 - Cuctema 3a ynpasreHue Ha okonHaTta cpega
e SR IS0 45001:2018 - Cuctema 3a ynpasrneHve Ha 34paBOCNOBHUTE 1 6e30nacHn yCnoBust Ha Tpya.
Mapka n nme Ha npoussoautens: SH&T Co. Ltd
3abenexka: TexHMYecKaTa JIOKYyMeHTaLusa e COGCTBEHOCT Ha Npou3BoOAUTENS.
3abenexka: Tasn geknapauus e B CbOTBETCTBME C OpUrMHana.
Cpok Ha BanugHocT: 10 roaunHn oT AaTtata Ha ogo6peHue.
Msicto n pata Ha usgasaHe: Kpanosa, 02.12.2025 r.
FoauvHa Ha npunaraHe Ha mapkupoBkaTta CE: 2025 r.
PervnctpauvoHeH Homep: 1503/02.12.2025

YNbAHOMOLEHO nuue U Noanuc: nHx. Wpoe Mapuyc KatanuH
4 eHepaneH meHnpxbp Ha SC RURIS IMPEX SRL

44



BG RURIS
LEKNAPALNS 3A CbOTBETCTBME HA EO

Mpoussoguten: SC RURIS IMPEX SRL

Byn . Jeueban, He. 111, AoMmuHucTpaTtuBHa crpaga, Kpariosa, Josk, PyMbHuA
Llen. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

YNbNHOMOLLEH npe,qc;TaBMTen mex. Wpoe Mapmyc KaTaJ‘IVIH - FeHepaneH OUpekTop
YH'bJ'IHOMOLU,eHO nvue
npogykuusita*
OnucaHue Ha MawurHarta: Pob6oTusmpaHara kocayka 3a TpeBa e npefgHa3HayeHa 3a KoceHe Ha Tpesa.

CepueH Homep Ha npoaykta: AATC00100001RURSTN1500 (kbaeto AA npeacTaensisa nocrnegHute ase umdpu ot
roauvHaTta Ha Npoun3BOACTBO, CUMBONUTE 5 1 7 ca HOMEPBLT Ha NapTuaaTa, cumBonuTe 7-12 ca HoMepbT Ha NPoayKTa)
MpopykT: Po6oT 3a KOCeHe Ha TpeBa

Mogen : RURIS Tun: Sentinel 1500
Tun Ha aBuratens : be3veTkoB enekTpuyeckn geuraten LunpuHa Ha pasaHe: 180 mm
Tun Bpb3ka: Bluetooth, Wifi, npunoxenve, 4G GPS MakcumanHa nnouy : 1500 kB. M

W3mepeHo HMBO Ha 3BYKOBO HansraHe : 55 dB MakcumanHo HMBO Ha 3BykoBa MOLHOCT: 63 dB
HuBOTO Ha 3BykOBa MoOLLHOCT e cepTudmumparo ot TUV Rheinland ¢ npotokon Ne CN25A58Q 001 ot 08.08.2024r., B
cboTBeTcTBUE C pasnopenbute Ha EN ISO 3744:2010.
Hue, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, npouzgodumeri, 8 cbomeemcmeaue ¢ GD 1029/2008 - omHOCHO ycriogusima 3a
ryckaHe Ha MawuHU Ha na3apa, Jupekmuea 2006/42/EO - usuckeaHusi 3a 6e3onacHocm u cugypHocm, CmaHdapm
EN ISO 12100:2010 - MawuHu. CueypHocm , Qupekmuea 2014/35/EC , HG 409/2016- 3a obopydsaHe ¢ HUCKO
HarpexeHue, Qupekmuea 2014/30/EC 3a enekmpomagHumHa ceemecmumocm (HG 487/2016 3a enekmpomazgHumHa
cbeMecmumocm, akmyanu3upara 2019 e.), Qupekmuea 2014/53/EC ( npurnoxeHa 8 PymbHus ¢ PELLEHUE Ne 740
om 5 okmomepu 2016 2. omHOCHO rpedocmassHemo Ha na3apa Ha paduocbopbxeHus), Qupekmuea 2011/65EC
om 8 oHu 2011 2. omHOCHO OzpaHu4eHusima 3a yrnompeba Ha onpedesieHu onacHU 8eLecmea 8 e/IeKMpPUYeCcKomo u
enekmpoHHomo obopydsaHe, usmeHeHa ¢ Jupekmusa 2015/863/EC, npunoxeHue 2, Oeknapupame, ye ca rnposeseHU
8CUYKU OCHOBHU Cepuu om paduou3numeaHusi 3a cepmugbuyupaHe Ha cbomeemcmeuemo Ha Mpodykma c
nocoyeHume cmaHOapmu u Oeknapupame, 4e mol omeaosapsi Ha OCHOBHUME U3UCK8aHUs 3a be3ornacHocm u
cueypHocm, He 3acmpauwiasa xueoma, 30pasemo, 6ezornac Hocmma Ha mpyda u HaMa ompuyameriHo eb3delicmeue
8BbpXy OKofIHama cpeoda.
HonynoanucanuaT Stroe Catalin, npeacrasuten Ha Npon3BoAUTENs, AeKnapupa Ha CBOst OTFOBOPHOCT, Ye NPOAYKTHT
OTroBaps Ha CrnefHWUTe eBPONencky cTaHaapT U AUPeKTUBMU:
EN 3744:2010: AxycTuka - OnpegernsiHe Ha HMBaTa Ha 3By KOBa MOLLHOCT U HUBaTa Ha 3BYKOBa EHEPrvsi Ha U3TOYHALM
Ha LWyM Ype3 U3MNoM3BaHe Ha 3BYKOBO HarnsiraHe - IiXeHepHM MeToay Npuy ycrnoBusi, 6rmskv 4o Te3n Ha cBo6oaHO
none Hag oTpassBalla paBHUHA
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - be3onacHocT Ha 6UTOBKU 1 NOAOOHM enekTpudeckn ypeau. Yact 2-107:
CneundunyHm n3nckBaHus 3a poboTM3NpaHn Kocadky 3a TpeBa, 3axpaHBaHu ¢ batepum
Apyrv usnonssaHu cTaHAAPTU UNK cneuudukaymm:
. SR EN ISO 9001 - Cuctema 3a ynpaBrneHne Ha Ka4ecTBOTO
. SR EN ISO 14001 - Cuctema 3a ynpaBsneHue Ha OKoJiHaTa cpega
e SO 45001:2018 - Cuctema 3a ynpaBrneHve Ha 34paBoOCOBHUTE U 6e30MnacHn yCnosus Ha Tpya.
3abenexka: TexHMYecKaTa fJOKYyMeHTaLusa e COGCTBEHOCT Ha Npou3BoOAUTENS.
3abenexka: Tasn geknapauus e B CbOTBETCTBME C OpUrMHana.
Cpok Ha BanuaHocT: 10 roanHn oT AaTtata Ha oao6peHue.
Msicto n pata Ha usgasaHe: Kpanosa, 02.12.2025 r.
FoavHa Ha npunaraHe Ha mapkupoBkaTta CE: 2025 r.
PervnctpaumoHeH Homep: 1504/02.12.2025
YNbAHOMOLEHO nuue U Noanuc: WHxeHep Ctpoe Mapuyc KatanuH
d eHepaneH meHnpxbp Ha SC RURIS IMPEX
SRL
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1. WSTEP
Szanowny Kliencie!

Dziekujemy za decyzje o zakupie produktu RURIS i zaufanie, jakim nas Panstwo obdarzyli ! RURIS dziata na
rynku od 1993 roku i przez ten czas stat sig¢ silng markg, ktéra zbudowata swojg reputacje nie tylko dotrzymujac
obietnic, ale takze poprzez ciggte inwestycje, majace na celu zapewnienie klientom niezawodnych, wydajnych i
wysokiej jakosci rozwigzan.

Jestesmy przekonani, ze docenig Panstwo nasz produkt i bedg cieszy¢ sie jego wydajnoscia przez diugi czas.
RURIS oferuje swoim klientom nie tylko maszyny, ale kompletne rozwigzania. Waznym elementem relacji z
klientem jest doradztwo zaréwno przed, jak i posprzedazowe. Klienci RURIS majg do dyspozycji catg sie¢
sklepow partnerskich i punktow serwisowych.

Aby cieszy¢ sie zakupionym produktem, prosimy o doktadne zapoznanie sig¢ z instrukcjg obstugi. Postepujac
zgodnie z instrukcja, gwarantujemy dtugie uzytkowanie.

Firma RURIS stale pracuje nad udoskonalaniem swoich produktéw i w zwigzku z tym zastrzega sobie prawo do
zmiany m.in. ich ksztattu, wygladu i dziatania, bez obowigzku wczes$niejszego informowania o tym fakcie.

Dziekujemy raz jeszcze za wybor produktéw RURIS!

Informacje i wsparcie klienta:
Telefon: 0351.820.105

e-mail: info@ruris.ro

2. INSTRUKCJE BEZPIECZENSTWA
2.1. OSTRZEZENIA NA MASZYNIE

Podczas pracy robota
nalezy zachowac
bezpieczng odlegtosé.

Uwaga!
Niebezpieczenstwo!

Trzymaj rece i stopy z dala
od obracajacych sie ostrzy.
Nigdy nie zblizaj rak ani
stép do robota ani pod nim.

Wytacz robota przed
podniesieniem go podczas
wykonywania czynnos$ci
konserwacyjnych.

Przed przystgpieniem do
jakichkolwiek czynnosci
kontrolnych i/lub
konserwacyjnych nalezy
upewni¢ sie, ze gtdwny
wytgcznik zasilania jest w
pozycji WYLACZONY”.

Przeczytaj instrukcje.

Uwaga! Nie polewaj robota

woda . Nie wspinaj sie na robota.

®O B

Uwaga! Nie myj spodu
robota strumieniem wody.
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2.2. OSTRZEZENIA
Przed uzyciem przeczytaj instrukcje obstugi. Zachowaj jg na przyszlosc.
edukacja
a. Przeczytaj uwaznie instrukcje. Zapoznaj sig z elementami sterowania robota.
b. Nie nalezy pozwala¢ na uzywanie robota osobom niezaznajomionym z niniejszg instrukcja ani dzieciom.
c. Operator lub uzytkownik odpowiada za wypadki lub zagrozenia wyrzgdzone innym osobom lub ich mieniu.
Szkolenie
a. Okresowo sprawdzaj obszar, w ktérym uzywane jest urzadzenie i usuwaj wszystkie kamienie, patyki, druty i
inne obce przedmioty.
b. Okresowo sprawdzaj ostrza, Sruby mocujace ostrza i zespét tnagcy pod katem zuzycia lub uszkodzen.
Wymieniaj zuzyte lub uszkodzone ostrza i $ruby w zestawach, aby zachowa¢ réwnowage.
Uzywaé
a. Nie umieszczaj rgk ani stop w poblizu lub pod obracajgcymi sie czesciami robota.
b. Nie podnos$ i nie przeno$ robota, gdy silnik pracuje.
c. Wytacz robota za pomocg przycisku zasilania:
- Przed usunieciem blokady;
- Przed sprawdzeniem, czyszczeniem lub pracg przy robocie.
Nie pozostawiaj wigczonego robota bez nadzoru, jesli wiesz, ze w poblizu znajdujg sie zwierzeta domowe,
dzieci lub inni ludzie.
Dodatkowo podczas korzystania z robota:
a) Unikaj uzywania robota na mokrej trawie.
b) Nie uzywaj robota boso ani w sandatach. Zawsze no$ obuwie ochronne i dtugie spodnie.
c) Nalezy zachowa¢ szczegdlng ostrozno$¢ podczas kierowania maszyny w swojg strone.
d) Zawsze uruchamiaj robota zgodnie z instrukcja, trzymajac stopy z dala od ostrza (ostrzy).
Konserwacja i przechowywanie
a. Upewniaj sie, ze wszystkie nakretki, Sruby i wkrety sg dobrze dokrecone, aby mie¢ pewnosc¢, ze maszyna
dziata prawidtowo i bezpiecznie.
b. Ze wzgleddw bezpieczenstwa nalezy wymieni¢ zuzyte lub uszkodzone czegsci.
c. W przypadku wymiany uszkodzonych cze$ci nalezy uzywac oryginalnych czesci.
d. Upewnij sie, ze akumulator jest tadowany za pomocg prawidtowej tadowarki zalecanej przez producenta.
Nieprawidtowe uzycie tadowarki moze spowodowa¢ porazenie pradem, przegrzanie lub wyciek zragcego ptynu
z akumulatora.
e. W przypadku wycieku elektrolitu, przemy¢ woda/$rodkiem neutralizujgcym, w przypadku kontaktu z oczami
itp. zasiegna¢ porady lekarza.
f. Robot bedzie serwisowany zgodnie z instrukcjami producenta.
g. Nie otwieraj i nie uszkadzaj akumulatora.
h. Upewnij sie, ze akumulator jest tadowany za pomocg prawidtowej tadowarki zalecanej przez producenta.
Nieprawidtowe uzycie moze spowodowac porazenie prgdem, przegrzanie lub wyciek zragcego ptynu z
akumulatora.
Konserwacja i instrukcje specjalne
1. Zawsze wylgczaj gtéwny wytacznik zasilania robota przed usuwaniem zatoréw, sprawdzaniem i
czyszczeniem maszyny lub przed wymiang ostrza thgcego. Nigdy nie prébuj naprawiac¢ ani regulowac robota
podczas jego pracy.
2. W przypadku wystgpienia nietypowych wibracji, zatrzymaj robota i sprawdz, czy ostrza nie sg uszkodzone.
Wymien zuzyte lub uszkodzone ostrza, aby zachowaé réwnowage. Jesli wibracje nadal wystepuja, skontaktuj
sie z autoryzowanym serwisem RURIS.
3. Podczas kontroli i konserwacji ostrza nalezy uzywac rekawic ochronnych.
4. Nie wykonuj prac konserwacyjnych boso ani w sandatach. Zawsze no$ odpowiednie obuwie robocze i
diugie spodnie.
5. W trosce o bezpieczenstwo wymien zuzyte lub uszkodzone czesci.
6. Uzywaj wytacznie oryginalnego sprzetu i akcesoriow. Modyfikacje oryginalnej konstrukcji robota sg
niedozwolone. Wszelkie modyfikacje wykonujesz na wiasne ryzyko i powodujg utrate gwaranciji.
7. Upewnij sie, ze wszystkie nakretki i Sruby sg dobrze dokrecone, aby mie¢ pewnos¢, ze robot jest w
bezpiecznym stanie technicznym.
Instrukcje bezpieczenstwa dotyczace tadowarki
1. Gniazdo musi by¢ zainstalowane w poblizu urzadzenia i musi by¢ tatwo dostepne.
2. Zewnetrznego kabla tego urzadzenia nie mozna wymieni¢; jesli kabel jest uszkodzony, nalezy wymieni¢
cate urzadzenie.

3
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4. Nie otwieraj obudowy tadowarki. Ze wzgledow bezpieczenstwa, otwieranie urzadzenia jest dozwolone
wytgcznie wykwalifikowanym pracownikom serwisowym.

5. Chron sprzet przed wilgocia.

6. Przed czyszczeniem odtgcz urzadzenie od zrédta zasilania. Uzyj wilgotnej $ciereczki.

7. Sprzet nalezy ustawi¢ na stabilnej powierzchni.

8. Jezeli tadowarka nie bedzie uzywana przez dtuzszy czas, nalezy odtgczy¢ jg od zrédia zasilania.

9. Jezeli wystapi ktérykolwiek z ponizszych warunkéw, sprzet powinien zosta¢ sprawdzony przez
wykwalifikowany personel serwisowy:

- Wtyczka jest uszkodzona.

- Do urzadzenia dostata sie ciecz.

- Ladowarka zostata wystawiona na dziatanie wilgoci.

- tadowarka upadta i/lub ulegta uszkodzeniu.

- tadowarka nosi wyrazne slady uszkodzenia.

- ktadowarka nie dziata prawidtowo lub nie mozna jej uruchomi¢ zgodnie z instrukcja.

10. Nie podfaczaj uszkodzonego przewodu zasilajgcego do zrodfa zasilania. Nie dotykaj uszkodzonego
przewodu zasilajgcego, gdy jest on podigczony do zrédfa zasilania.

Specjalne instrukcje bezpieczenstwa dotyczace urzadzen zasilanych bateryjnie:

1. Przed wlozeniem akumulatora upewnij sie, ze robot jest wytgczony. Wiozenie akumulatora do wigczonego
elektronarzedzia moze prowadzi¢ do wypadkow.

2. Przed czyszczeniem odtacz tadowarke od gniazdka.

3. Nie wystawiaj akumulatora na diugotrwate bezposrednie dziatanie promieni stonecznych ani nie umieszczaj
go na grzejniku. Ciepto uszkadza akumulator i istnieje ryzyko wybuchu. Jesli akumulator jest gorgcy, poczekaj,
az ostygnie przed tadowaniem. Nie otwieraj akumulatora i unikaj jego uszkodzer mechanicznych.

3. DANE TECHNICZNE

Typ silnika Silnik elektryczny bezszczotkowy
Napiecie akumulatora litowo- 20V

jonowego

Pojemnosé akumulatora

. . 6Ah
litowo-jonowego

Typ potaczenia Bluetooth, Wi-Fi , aplikacja, GPS 4G
Czas tadowania 120 minut

Czas pracy 90 minut

Szerokos¢ cigcia 180 mm

Wysokosé koszenia 20 mm-100 mm
Maksymalny kat wznoszenia 70°

Maksymalna powierzchnia 1500 m kw.

Masa netto z akcesoriami 22,5 kg

- Wyswietlacz LCD
- Interfejs glosowy
- Czujnik deszczu
- Czujnik podnoszenia
Bluetooth BLE

® Czestotliwo$¢ : 2400-2483,5 MHz

® Maksymalna emitowana moc: 5,44 dBm Wi-Fi
Specyfikacje radiowe 2,4 GHz (IEEE 802.11 b/g/n/ax)

® Czestotliwos$¢ : 2400-2483,5 MHz

® Maksymalna moc emitowana: 18,33 dBm (ptyta
gtéwna )

wyboér
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® moc emitowana : 17,5 dBm ( tryb przetwarzania
algorytmicznego Wi -Fi)

® Maksymalna emitowana moc: 17,5 dBm

LoRa (863-870 MHz)

® Czestotliwosci: 863-865 MHz / 865 868 MHz

® Maksymalna emitowana moc: 5,42 dBm
GNSS

® System otrzymat:
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Czestotliwos¢ : 1559-1610 MHz

LTE 4G -

transmisje mobilne Obstugiwane pasma + moc
Maksymalna wydana:

® Pasmo 1: 24,37 dBm
Pasmo 3: 23,96 dBm
Pasmo 7: 23,60 dBm
Pasmo 8: 24,17 dBm
Pasmo 20: 22,88 dBm
Pasmo 28: 23,24 dBm
Pasmo 38: 23,99 dBm

® Pasmo 40: 23,79 dBm
Sprzet moze by¢ uzywany bez ograniczen we
wszystkich krajach cztonkowskich Unii Europejskie;j.

Gwarancja 36 miesiecy

Robot jest odpowiedni do koszenia trawy o wysokos$ci do 100 mm. W wyzszej trawie robot moze sie zatrzymac.
Koszenie trawy o wysokosci ponizej 100 mm kosiarka jest dozwolone.

Akumulator robota korzysta z funkcji ,,a UP-Innovation RURIS”. Funkcja ta wspomaga akumulator, gdy
osiggnie on krytyczny prég roztadowania. Firma Ruris opracowata innowacje w systemie ogniw
wewnatrz akumulatora, dzieki ktorej akumulator mozna naladowaé¢ po diugim okresie roztadowania.
Dzigki temu uzytkownicy RURIS moga cieszy¢ sie niezawodnoscia i innowacyjnoscia tego urzadzenia.
Po okresie przechowywania zaleca si¢ tadowanie w odstgpach od 6 miesigcy do 1 roku.

4. PRZEGLAD MASZYNY

A
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Robot koszacyRuris Sentinel 1500 to niezwykle zaawansowana maszyna wykorzystujgca technologie
zaawansowanego pozycjonowania i nawigacji (APNT), ktdra taczy w sobie:

® technologia nawigacji satelitarnej i RGB.
o MAPOWANIE wizualne.

® technologia diagnostyczna obiekty wizualne A .
Technologia ta umozliwia robotowi mapowanie otoczenia i okreslanie potozenia siodfa z doktadnoscig do
centymetra , co pozwala mu poruszac sie po siodle i manewrowa¢ WOKOL przeszkéd z duzg precyzja.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

Zdjecia majg charakter wytacznie informacyjny. Dostawca zastrzega sobie prawo do dokonywania
zmian konstrukcyjnych i funkcjonalnych w sprzecie przedstawionym w niniejszej instrukc;ji.

5. INSTALACJA
Usun gatezie drzew, kamienie, zabawki i inne przeszkody, ktére moga uszkodzi¢ robota i jego ostrza.

& . X A
IR I - =

< 80mm,

< 80 mm ==
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Montaz i ustawienie stacji tadujacej

Najpierw znajdz najlepszg lokalizacje dla stacji tadowania,
biorac pod uwage najblizsze gniazdko zewnetrzne, poniewaz
stacja musi by¢ do niego podtgczona. Upewnij sig, ze
podtoze, na ktérym umiescisz stacje tadowania, jest ptaskie,
suche, wolne od p6l magnetycznych i bez przeszkéd z

przodu. Utrzymuj stacje dokujacg w odlegtosci co najmniej 3

m od domoéw, drzew i ogrodzen. Jesli stacja dokujgca jest X . X
otoczona budynkami lub drzewami, upewnij sie, ze kat \
nachylenia przed stacjg jest wiekszy niz 110°. Upewnij sie, ze MLL ﬂ&f

przed ptytg bazowg stacji dokujgcej znajduje sie co najmniej 2
m ptaskiej przestrzeni.

Zamontuj stacje RTK na precie teleskopowym.
Po znalezieniu odpowiedniego miejsca dla stacji tadujgcej i stacji referencyjnej wykonaj ponizszg procedure,
aby dokonczy¢ instalacje stacji dokujacej i stacji referencyjne;j.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si . Tija telescopica pentru
statia de referint3 plastic statia de referints

Odkre¢ sruby mocujgce stacje referencyjng.

~
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Zamontuj drazek teleskopowy razem ze stacjg referencyjna.

Za pomocg $rubokreta przymocu;j stacje referencyjng do preta teleskopowego.
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Podtgcz ztacze (dtuzszym kablem) do stacji referencyjnej, podtacz ztgcze (krétszym kablem) do staciji
dokujacej, a nastepnie za pomocg plastikowej opaski kablowej zabezpiecz kabel do preta.

Uruchamianie stacji dokujacej.
1. Podtacz przedtuzacz do zrodta zasilania.

2. Podtgcz przedtuzacz do stacji dokujgcej i przymocuj stacje dokujgcg do podtfoza.

©

Po wtgczeniu stacji dokujgcej niebieska dioda LED ponizej bedzie $wieci¢ Swiattem ciggtym. Jesli zadna dioda
LED sig nie zaswieci, sprawdz zasilanie i ztagcza lub skontaktuj sig¢ z autoryzowanym centrum Ruris .

Wiacz robota koszgcego i umie$é go w stacji dokujace;.

Wiacz gtéwny wylacznik, aby uruchomi¢ kosiarke automatyczng i wprowadz kod
Domysiny PIN: 0000.

Po wigczeniu robota koszgcego i natadowaniu go w stacji dokujacej nalezy odczekaé chwile, a nastepnie
sprawdzi¢ potgczenie z satelitami na panelu stacji referencyjnej lub na ekranie robota.
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Wskaznik RMS: informuje o komunikacji z kosiarkg automatyczng (za pomoca fal radiowych).

Dioda LED $wieci $wiattem ciagtym - potgczenie aktywne.

Migajgca dioda LED — potaczenie przerwane.

Wskaznik RCS : Zarezerwowane do komunikacji z pilotem, obecnie nieuzywane (dioda LED nie sygnalizuje
zadnego statusu).

Wskaznik DSG: Status sygnatu satelitarnego stacji referencyjnej.

Dioda LED $wieci $wiattem ciggtym — stacja referencyjna dziata prawidtowo.

Migajgca dioda LED — wystgpit problem ze stacja referencyjna.

Wskaznik RMG: Status sygnatu satelitarnego kosiarki automatycznej.

Dioda LED $wieci $wiattem ciggtym — robot ma dobry sygnat.

Migajgca dioda LED — robot ma staby sygnat.

Wi-Fi : Zazwyczaj dioda LED miga powoli. W trybie parowania (stacja referencyjna i robot) dioda LED $wieci
Swiattem ciggtym.

Przycisk powrotu: Przycisk umozliwiajgcy powr6t kosiarki automatycznej do stacji dokujgce;.

‘\I\ ‘I,rci?ftﬁ
=
Przycisk parowania stacji referencyjnej — robot: Uzywany, gdy zainstalowana jest nowa stacja referencyjna

i konieczne jest sparowanie jej z robotem. Aby aktywowaé funkcje, nacisnij i przytrzymaj przycisk przez 5
sekund.

()

Tymczasem stan systemu mozna rowniez sprawdzi¢ na ekranie robota. Pojawienie sie na ekranie tekstu
APNT w innym kolorze oznacza, ze system jest poprawnie skonfigurowany i gotowy do utworzenia mapy.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii

% sistemului. Cand apare cu culorile

q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 DODANIE ROBOTA DO APLIKACJI REVOLA | KONFIGURACJA SYSTEMU
Aplikacja REVOLA APP
Aplikacja REVOLA APP jest niezbednym elementem systemu . Robot koszacywspotpracuje z tg aplikacja,
tworzac wirtualny system granic, ktéry robot pdzniej rozpozna, a TY bedziesz moégt go wykorzysta¢ do
prawidtowej pracy na ziemi.
Aby pobra¢ aplikacje, zeskanuj kod QR w formacie May. Mozesz réwniez wyszukac¢ recznie w sklepie z
aplikacjami, wpisujgc hasto ,,REVOLA APP”.

®  App Store — dla uzytkownikdw iPhone’a
®  Google Play — dla uzytkownikow Androida

Otworz aplikacje REVOLA i zarejestruj nowe konto.

Register

Welcome

Aby dodac¢ kosiarke, kliknij symbol ,+” w prawym dolnym rogu strony gtdéwnej. Sprawdz numer seryjny kosiarki
na tabliczce znamionowej, a nastepnie wprowadz numer seryjny lub zeskanuj kod QR z tabliczki
znamionowej, aby kontynuowac i postepowac zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie.

Add Device

®

« Add Device

select your Device

Beyda, VR16
gl
®aan &
S o & * e o v
, .
- ;
a a
Revola VR16
%o
L
GE
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“ Add Device « Wian Configuration « Add Device

©

Grant System Access Configure WiFi for Device

Successfully Connected!

Planowanie i konfiguracja obszaru roboczego:

Przejdz na strone specyfikacji urzgdzenia, wybierz tryb mapy i utwérz nowa mape.

Przed przejsciem do trybu mapy w aplikacji, aplikacja sprawdzi stan systemu, aby upewnic¢ sig, ze mapa
zostanie pomys$inie utworzona. W przypadku probleméw skontaktuj sie z autoryzowanym centrum Ruris w
celu uzyskania dalszej pomocy.

Map Mode

Aplikacja REVOLA obstuguije trzy typy umiejscowienia stacji dokujgcej: na trawniku, na trawniku lub poza nim.
Wybierz opcje odpowiednig dla swojej mapy.

12
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Stacja dokujaca poza wirtualng granica trawnika.

Upewnij sig, ze stacja dokujgca nie znajduje sie zbyt blisko budynkéw,

the et map oy ogrodzen ani drzew. Upewnij sie, ze przed ptytg bazowa znajduje sie linia
prosta o dtugosci co najmniej 2 m.

Stacja dokujaca na krawedzi wirtualnego trawnika LIMIT

Upewnij sie, ze stacja dokujgca nie znajduje sie zbyt blisko budynkéw ,
ogrodzen lub drzew.

Prosze, upewnij sie, ze na ptycie gtdéwnej dziewczyny jest prosta linia o
dtugosci co najmniej 2 m .

Stacja dokujaca w wirtualnej nawierzchni trawnikowej INSIDE LIMIT
Prosze osiodtaj sie UPEWNIJ SIE, Ze na ptycie gtdéwnej dziewczyny jest prosta
linia o dtugos$ci co najmniej 2 m .

Prosimy nie umieszczaé stacji dokujgcej zbyt blisko granicy wirtualnej (musi
by¢ wigksza niz 2 m).

Wazne informacje przed narysowaniem mapy

Podczas wyznaczania obszaru roboczego nalezy znajdowac¢ sie w poblizu kosiarki, aby unikng¢
zakitocen sygnatu. Proces ten wymaga potaczenia Bluetooth miedzy urzadzeniem a aplikacjg
(upewnij sie, ze odlegto$¢ miedzy telefonem a urzgdzeniem jest mniejsza niz 10 m).

Odstep migdzy punktami granicznymi obszaru roboczego musi by¢ wiekszy niz 50 cm, a punkty
graniczne mozna narysowa¢ dopiero wtedy, gdy odcinek linii zmieni kolor na zielony.

Nalezy pamietac¢, ze mapa obszaréw trawiastych jest ograniczona do 96 punktéw.
Dtugos¢ i szeroko$¢ mapy musi by¢é mniejsza niz 100 metrow.

Zielona linia przerywana: Mozna narysowac¢ punkt w biezgcej pozyciji.

Zobtta linia przerywana: Nie mozna narysowaé punktu w biezacej pozycii.

Ciggta zielona linia: Utworzono granice robocza.

Ciggta niebieska linia: $ciezka robota koszgcego do stacji dokujace;j.

Ciagta czerwona linia: granice utworzonej przeszkody.

Usuwa ostatni narysowany punkt.

Q Zapisz i wygeneruj mape.

A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\

-
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Zapisz mape przeszkod.

A e Dodaj przeszkode.

Narysowanie mapy ze stacjag dokujaca znajdujaca si¢ poza obszarem roboczym robota.
Skonfiguruj trase $ciezki prowadzenia i obszar roboczy.

Ostrozny

Podczas tworzenia mapy upewnij sie, ze symbole satelity ":Li Bluetooth sg pomaranczowe; wida¢ je w prawym
gérnym rogu ekranu telefonu komérkowego.

Krok 1
£ 3 = -

’ o
Se5 ®
©®0

o/ (5]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Zaznacz pierwszy punkt stacji dokujgcej.
Kliknij, aby wyswietli¢ wiecej informacji.

Krok 2

Przed zaznaczeniem pierwszego punktu Sciezki prowadzacej nalezy pamietaé, ze ROBOT wygeneruje linie
prosta o dtugos$ci 2 m w stacji dokujace;j .
Krok 3

Guidance route drawn
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Po zaznaczeniu wszystkich punktéw $ciezki naprowadzania nacisnij przycisk Qaby zapisac trase
prowadzenia i kontynuowac¢ proces konfiguracji mapy wirtualnej.

Krok 4

A

Uzytkownik musi pamieta¢, ze minimalna odlegto$¢ miedzy kazdym punktem wynosi okoto 50 cm, a system
wymaga minimum 4 punktéw (maksymalnie 96 punktow).

Uzytkownik powinien zwracaé uwage na status linii podczas tworzenia mapy i postepowaé zgodnie z
komunikatami wys$wietlanymi przez aplikacje.

Krok 5

A

| et ou assrnes s o Anyins stunsmappesspa i

Po zaznaczeniu wszystkich punktéw obszaru roboczego uzytkownik musi nacisngé przycisk ° wpisac
nazwe i zapisa¢ mape.

Narysuj mape za pomoca stacji dokujacej znajdujacej sie w poblizu obszaru roboczego.
Przygotowanie obszaru roboczego.

Podczas tworzenia mapy upewnij sie, ze symbole satelity ":Li Bluetooth sg pomaranczowe; wida¢ je w prawym
gornym rogu ekranu telefonu komérkowego.

Krok 1
£ 3 -
; |
¢ ®
(L X
o @
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Zaznacz pierwszy punkt stacji dokujgcej.

15
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Krok 2

Tworzenie wirtualnej granicy obszaru trawnika za pomocg przyciskéw nawigacyjnych i punktéw rysowania na
mapie.

Przycinanie wokét stacji fadowania.

Aby koszenie wokot stacji tadujgcej byto bardziej efektywne, system tworzy ’
specjalny obszar wokot stacji i w pierwszej kolejnosci go kosi. ® 7_- e
Krok 3

Po zaznaczeniu wszystkich punktéw obszaru roboczego uzytkownik musi nacisng¢ przycisk ° wpisaé
nazwe i zapisac.

Narysuj mape ze stacja dokujaca wewnatrz obszaru roboczego.
Przygotuj obszar roboczy.

Ostrozny!

Podczas tworzenia mapy upewnij sie, ze symbole satelity ’:Li Bluetooth sg pomaranczowe; widaé¢ je w prawym
gérnym rogu ekranu telefonu komoérkowego.

Krok 1
£ 3% = -
’ 9
_J : N ©
©® 0o
No/ o
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Zaznacz pierwszy punkt stacji dokujgcej.
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Krok 2

Kieruj robotem do nastepnego punktu i zaznacz drugi wirtualny punkt graniczny.

Krok 3

Nalezy zwr6ci¢ uwage na minimalng odlegto$¢ okoto 50 cm migdzy punktami oraz na wymaog systemu
wynoszacy minimum 4 punkty (maksymalnie 96 punktow).

Krok 4
£ % = -

A : C]

Podczas tworzenia mapy nalezy zwraca¢ uwage na status linii i komunikaty wyswietlane przez aplikacje.

Krok 5

obszaru roboczego wszystkim osobom nacisnij przycisk° , Wpisz nazwe i zapisz obszar roboczy.

17
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dodanie zabronionego obszaru/przeszkody na mapie.
Strefa konfiguracji zabroniona.

Ostrozny!

Podczas tworzenia mapy upewnij sie, ze symbole satelity ":Li Bluetooth sg pomaranczowe; widaé je w prawym
gérnym rogu ekranu telefonu komérkowego.

Krok 1
L -
A @ Py
JO\ ®
\Q
@
S @0.
. Apasati sa
) !
° @ Consola de navigare marcati punctul

Nakieruj robota do pierwszego punktu zabronionego obszaru/przeszkody.

Krok 2

Zaznacz punkt 2. Po zaznaczeniu drugiego punktu wygenerowana zostanie linia w kolorze czerwonym,
oznaczajgca krawedz strefy zabronione;.

Krok 3

>

Nalezy zwr6ci¢ uwage na minimalng odlegto$¢ okoto 50 cm miedzy punktami oraz na wymaog systemowy co
najmniej 4 punktéw (maksymalnie 96 punktow).

Nalezy zwr6ci¢ uwage na status linii podczas tworzenia mapy oraz na komunikaty wyswietlane przez
aplikacje.

18
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Krok 4

Po zaznaczeniu wszystkich punktéw nacisnij przycisk° , Wpisz nazwe i zapisz obszar roboczy.

Krok 5

£ 3% -

A ®

°.®

Wyznaczony obszar zakazany bedzie oznaczony na mapie innym kolorem.

Generowanie i synchronizacja mapy z robotem.
Po nadaniu nazwy i zapisaniu mapy, aplikacja REVOLA komunikuje sie z robotem i synchronizuje z nim
informacije zawarte na mapie.

generating map

Zakonczenie procesu tworzenia mapy.

Uzytkownik musi znajdowac¢ sie blisko robota i upewni¢ sie, ze Bluetooth jest potgczony przed zakonczeniem
procesu tworzenia mapy. Jesli proces synchronizacji mapy zostanie przerwany, uzytkownik musi wréci¢ na
strone mapy i sprawdzi¢, czy mapa zostata pomysinie zapisana.

Interfejs trybu mapy.
Po pomys$inym utworzeniu mapy zostanie ona wyswietlona na stronie gtéwnej trybu mapy. Uzytkownik moze
tutaj uzyska¢ dostep do funkcji zarzadzania przeszkodami.
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Create a New Map

@ Map History

Przycisk edycji przeszkody.
Aplikacja obstuguje funkcje edycji przeszkody. Naciskajgc ten przycisk, uzytkownik uzyskuje dostep do strony
edycji przeszkody. Nalezy upewni¢ sie, ze robot jest potgczony z telefonem komdrkowym przez Bluetooth.
L)
!/i

Przycisk ,,Usun mape”.
Naciskajgc ten przycisk, uzytkownik usuwa aktualnie uzywang mape.
o

1)

Przelacz na mape satelitarna.
Naciskajgc ten przycisk, uzytkownik moze wyswietlic mape w trybie satelitarnym.

Satellite

Przycisk powrotu do stacji dokujacej.
Naciskajac ten przycisk, uzytkownik wydaje robotowi polecenie powrotu do stacji dokujgce;.

&

przycisk .
Nacisniecie tego przycisku powoduje wydanie przez uzytkownika polecenia ROBOT rozpoczecia strzyzenia .

Przycisk pauzy.
Naciskajgc ten przycisk, uzytkownik zatrzymuje robota.
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Funkcje i ustawienia aplikacji REVOLA

Ustawianie harmonogramu pracy.

Uzytkownik moze ustawi¢ harmonogram pracy z poziomu aplikacji REVOLA. Dostepne sg dwa tryby
planowania: tygodniowy i interwatowy. W trybie tygodniowym uzytkownik moze ustawi¢ siedem dni, z ktérych
kazdy ma dwa interwaty czasowe . W trybie interwatowym uzytkownik moze ustawi¢ dzien ponownego
uruchomienia po zakonczeniu koszenia przez robota.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului .+ pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyPowser

Map Mede
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Interwat pracy.

W tym trybie pracy robot uruchomi sie ponownie i ponownie skosi caty trawnik po uptywie ustawionego czasu
interwatu.

Tryb zdalnego sterowania.

Robot koszacyobstuguje tryb zdalnego sterowania. Uzytkownik moze naprowadzi¢ robota na okreslony obszar
i uruchomi¢ silnik kosiarki. Podczas zdalnego sterowania nalezy znajdowac sie blisko robota i zachowac¢
ostrozno$¢, aby unikna¢ wypadku .

255 PME@ LT

< Back

ing. you need to set the
al mode, please confirm

Remote control mode

Uwagal!
Tryb ,Zdalnego sterowania” wymaga ciagtego utrzymywania potgczenia Bluetooth ; uzytkownik musi
znajdowac sie blisko robota podczas korzystania z tej funkciji.

-

Nalezy upewni¢ sig, ze ten przycisk jest wigczony podczas korzystania z trybu ,Zdalne sterowanie”.

modul ,Control de la distanta”.

Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa
ghideze robotul manual.

C

Butoanele de navigatie.
e o Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Zmiana ustawien
Na stronie gtéwnej urzadzenia dotknij opcji , Zmien ustawienia urzadzenia”, aby uzyska¢ dostep, wyswietlic i

zmieni¢ ustawienia kosiarki automatyczne;j.
|~amm v
| © Eiectrical cutting height acjustment
[ i Working Interval | @ vowr .
(o (o @. ICRGECKC \

|

(@ Fautt recora v

5 v
Remote control mode ]

) [ Restore parameter setting >
Mag Mode L

(@ (>

Ustawianie czasu systemowego
Robota koszagcego mozna skonfigurowa¢ tak, aby automatycznie ustawiat czas systemowy zgodnie z czasem
ustawionym w telefonie komoérkowym lub aby recznie ustawiat czas dziatania.

W System Time v & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Ustawianie czujnika radarowego
Robot koszacyumozliwia regulacje odlegtosci wykrywania czujnika radarowego w zakresie od 30 cm do 60
cm.

E Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

Ustawianie czujnika deszczu.
Robot koszgcyumozliwia aktywacje lub dezaktywacje czujnika deszczu. Po aktywacji czujnika mozna réwniez
ustawi¢ czas opdznienia: czas, przez jaki robot pozostanie w stacji tadujgcej po wyschnieciu czujnika deszczu.

® Rain Sensor ('3
-  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

Ustawianie oswietlenia LED.
Robot koszacyumozliwia konfiguracje oswietlenia LED. Po aktywacji dostepne sg dwa tryby pracy: , Zawsze
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wigczony” i, Tryb rozruchowy”. Szczego6towe informacje na temat trybu testowego znajduja sie w opisie
ponizej.

§° LED light (o)) 3% LED light @

[ o ]

Tryb uruchomienia Po aktywowaniu funkcji
sprawdzania dziatania dioda LED dziata wedtug powyzszych zasad :

® Ciagte zielone swiatto : w trybie czuwania lub podczas pracy, sygnat z satelitéw. To normalne.

e Silny zielony : w trybie czuwania lub podczas pracy, sygnat satelitéw jest staby, ale dziatanie jest
mozliwe.

Staty niebieski : tadowanie w czasie , satelity sygnatowe. To normalne.

Migajace na niebiesko : podczas tadowania sygnat satelitow jest staby, ale dziatanie jest mozliwe.
Ciagty czerwony : zatrzymanie awaryjne / odczyt / brak potgczenia miedzy stacja referencyjng a robotem.
Migajace na czerwono: stan btedu .

Migajace zotte Swiatto : staby sygnat satelity.

Staty kolor fioletowy : w trybie ,zdalnego sterowania” , satelity sygnatowe To normalne.

Silny fiolet : w trybie ,zdalnego sterowania ” sygnat satelitow jest staby, ale dziatanie jest moZzliwe.

Staty biaty : w czasie OTA (oprogramowanie uktadowe) aktualizacja ) proces .

Resetowanie kodu PIN.
Robot koszgcyumozliwia zresetowanie kodu PIN. Po wprowadzeniu poczatkowego kodu PIN, mozna ustawi¢

nowy kod PIN dla urzadzen_ia.
A PIN code reset od B8 Pin code reset -

Input your cument PN code
. Input here

Input your new PR code

[ input hers:
Fapaat your e PIN code

Input here

Ustawienia

ogrodzenia elektrycznego Robot koszgacyumozliwia wigczenie lub wytgczenie ogrodzenia elektrycznego. Po
wigczeniu przetgcznika ,Fence Switch” naciénij przycisk , ®aby ustawié¢ punkt poczatkowy ogrodzenia
elektrycznego. Nastepnie mozesz skonfigurowaé wartos¢ ,Fence Range”. Jesli system wykryje , ze robot
przekroczyt te warto$¢, automatycznie wysle wiadomos$¢ ostrzegawczg na telefon komorkowy uzytkownika
PHONE .

' ) % Back Electronic ferce
(@) Electronic fence by |
| ) T g prwes i g Toa lenos cenier polril ®
& 2
‘
¥ ™
Fence Switch o |
Fence Range | i0 m
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Powiadomienia / Wysytanie wiadomosci

Robot koszgcyumozliwia wigczanie i wytaczanie funkcji powiadomien/wysytania wiadomosci. Po wigczeniu tej
funkcji system bedzie automatycznie wysytat wiadomosci na telefon komérkowy uzytkownika za kazdym
razem, gdy podczas pracy robota wystgpig istotne zdarzenia.

% Notification/ Message Push @ ‘

Ustawienia czestotliwosci radiowej (RF)

W przypadku korzystania z wielu urzadzen w bliskiej odlegtosci (np. dwoch jednostek na tym samym polu),
jesli wystapiag zaktdcenia czestotliwosci radiowej, mozna sprawdzi¢ ustawienia i w razie potrzeby zmieni¢
kanat RF.

{ RF settin v
‘ 9 >f RF setting A
Slink info
ID: MD:
| 1= |
“The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Ustawienia

Wi-Fi. Robot koszagcyumozliwia konfiguracje dostepu do Wi-Fi . Na przyktfad, jesli zmienisz router domowy,
mozesz wprowadzi¢ nowg nazwe Wi-Fi i hasto, a robot wykorzysta te dane do potgczenia z internetem. Nalezy
pamieta¢, ze robot obstuguje tylko czestotliwosé 2,4 GHz.

L3 . :
%> WiFi setting v @, WiFi ing A
Select your WiFi name:
[ Please select }
InputYdur password: ¥
[ Input here ave ]
Save

Regulacja wysokosci koszenia
Za pomocag tej funkcji Robot koszacyumozliwia regulacje wysokosci koszenia.

© Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Save

Ustawianie jezyka wyswietlacza.
Robot koszacyumozliwia wybdr jezyka wyswietlacza.

@ Mower Language v
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Metoda koszenia.
Robot koszacyumozliwia wybdr metody koszenia. Dostepne sg dwie metody: , Tryb podwdjnego pokrycia” i
»Iryb normalny”.

a Mowing method a Mowing method

|

Podwéjny tryb dziatania : Robot koszacybedzie poczatkowo kosit trawe w kierunku od potnocy do potudnia,
a nastepnie w kierunku od wschodu do zachodu.

Tryb normalny: Robot koszacymoze najpierw przycinaé trawe w kierunku od pétnocy do potudnia, a w
przypadku strefy niekoszonej bedzie kosi¢ od wschodu do zachodu, aby catkowicie pokry¢ trawnik .

Rejestr btedow

Funkcja ta umozliwia przegladanie pieciu ostatnich rekordéw btedéw w kosiarce automatycznej.

( 3

o Fault record v | o Fault record ~

n KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

KEXKAEEAER KK A KRR K LKA R KA RRL KK
YYYY-MM-DD X XX-XX

A OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX:XX

Informacje o urzadzeniu.
Robot koszacyumozliwia przegladanie informacji o urzadzeniu. Mozna réwniez sprawdzi¢ wersje
oprogramowania i dostepnos$¢ nowej wersji.
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@ About Device v & About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: X000

S AHOCOOOCKN |

3LE MAC address: R KX NAXN, |
WIFIMAC address: XA IOCKEXAK, |
Sirmware version; V00000 |

- _J

Aktualizacja oprogramowania offline.

System obstuguje réwniez funkcje aktualizacji oprogramowania w trybie offline. Oprogramowanie offline
bedzie dostepne na naszej stronie internetowej, a uzytkownik musi pobra¢ plik na no$nik USB i przeprowadzi¢
aktualizacje zgodnie z ponizszg instrukcja.

15 C}f = Port USB

Przywracanie parametrow
Robot koszacyumozliwia resetowanie parametréw z menu konfiguracii.

I \
‘ﬂw:ﬂnmmwng )J o

Parameter settings will be reset, is it reset?

. /‘
Przywracanie ustawien fabrycznych

Robot koszacyumozliwia catkowite zresetowanie wszystkich danych, tacznie z utworzonymi mapami.
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@ Restore factory settings >

J 0
This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- EEm

4. URUCHOMIENIE

Wyswietlacz i obstuga
Strona poczatkowa po uruchomieniu
Po witagczeniu robota koszacego uzytkownik musi wprowadzi¢ kod PIN (nalezy ustawi¢ kod PIN, jesli robot jest
uzywany po raz pierwszy).
Jezeli uzytkownik nie skonfiguruje ROBOTA w ciggu 3 minut, robot ponownie sie zablokuje, a UZY TKOWNIK
bedzie musiat ponownie wprowadzi¢ kod PIN .

Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie

- 202XXX-XXSr. 14:00 8sfd -]
Data siora
| Gotowos | — Procentajiarba tunsa
] ¢ —
Status robot

Map:0.00 sgm| Skoszono: 0%
M@P Eiih |1!H§ WiFI 4G

. . . o 9

Dimensiunea gazonului @ v

\

\

Status robot

. 202X-XX-XX ér.  14:00 85%4
Zilele de lucru, cercul negru

inseamna ca ziua este .
Ina @ zi \ Okresowy Indicator mod de lucru
\ modelarz

Niedz. Pon. Wt. Poslubi¢ Wycieczka  Bral

Wies

[ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ B ]
T1:09:00-19:00
T2:09:00-19:00

.

\

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Symbol MAPY

Wskaznik mapy: gdy jest wyswietlany w innym kolorze, oznacza to, ze w systemie jest zapisana dziatajgca
mapa.

2. Symbol APNT

Wskaznik stanu systemu: gdy jest wyswietlany w innym kolorze, oznacza to, ze robot ma dobre potgczenie z

systemem satelitarnym i kamera jest gotowa.

3. Symbol BLE
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Wskaznik Bluetooth: Po nawigzaniu potfaczenia Bluetooth symbol ten jest wyswietlany w innym kolorze.
4. Symbol Wi-Fi

WiFi : po nawigzaniu potgczenia WiFi symbol wyswietla si¢ w innym kolorze.

5. Symbol 4G

Wskaznik 4G: po nawigzaniu potgczenia z siecig komérkowa symbol jest wyswietlany w innym kolorze.
6. Symbol™™

Uzyj przycisku ,|” na klawiaturze nawigacyjnej, aby przewing¢ ekran do nastepnej strony.

7. Symbols

Uzyj przycisku ,1” na klawiaturze nawigacyjnej, aby przewing¢ ekran do poprzedniej strony.

Gtéwne menu ustawien robota

Gdy na ekranie robota wys$wietlany jest interfejs gtdéwny, naci$nij przycisk ,Wstecz’, aby uzyska¢ dostep do
strony ustawien funkcji robota.

Ustawianie ,,Daty” i godziny

Za pomocg pokretta wybierz opcje ,Data” i godzina ” , a nastepnie nacisnij przycisk , aby uzyska¢ dostep do
ustawien.

Settings B Date & Time 2 Modification saving? e
D e

2.Working Date & Mode 2 NO

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.Others

2024-03-15 12:52

Ustawianie ,,Daty i trybu”
Za pomocg pokretta wybierz opcje ,Data i tryb”, a nastepnie nacisnij pokretto, aby wejs¢ do ustawien.
To ustawienie obejmuje trzy opcje:
1. Data i godzina pracy.
2. Sposoéb pracy.
3. przycinanie w zaleznosci od pory dnia .
ustawienia dni roboczych
Prosze postepowaé zgodnie ze zdjeciami od maja do konca i uzy¢ przycisku obrotowego, aby ustawi¢ dni
robocze robota .

Settings ©| | working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: 9
1 Time

Working 1.5et working day
2.Working Mode 2.Setworking time
3.Mowing with daylight

3 de

4.5ensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDEE M o= 00 G E

ustawienia godzin pracy

Prosze postepowac zgodnie ze zdjeciami od maja do maja i uzy¢ przycisku obrotowego, aby ustawi¢ godziny
pracy robota .

Dla kazdego aktywowanego dnia roboczego uzytkownik moze ustawi¢ dwa czasy odstepy czasu.
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day

Waorkin Mode 2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Set working time 2] Set working time (5]

Workin : Fri
Bl [ = @ E E orking Date

o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

ustawienia kodu PIN
Za pomocg pokretta wybierz opcje ,Hasto”, a nastgpnie nacisnij przycisk , aby uzyska¢ dostep do ustawien.
Aby zmieni¢ kod PIN, uzytkownik musi :

1. wprowadz istniejgcy kod PIN.

2. wprowadz nowy kod PIN.

3. potwierdzone przez ponowne wprowadzenie nowego kodu PIN.

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
T R * * * * * * *
4.Sensors & Mowing Height — — — — — — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

K3

Please Re-Enter New PIN code 0

* * * *

Ustawianie ,,Czujnikow” i wysokosci koszenia

Za pomoca pokretta wybierz opcje ,Czujniki” i , Wysoko$¢ koszenia” , a nastepnie nacisnij przycisk , aby
uzyskac¢ dostep do ustawien.

W tych ustawieniach uzytkownik moze skonfigurowa¢ nastepujace funkcje:

czujniki deszczu
Czujnik ultradzwiekowy
Wysoko$¢ ciecia robota

Gtlos powiadomienia robota

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

czujniki deszczu

Za pomoca pokretta wybierz opcje ,Czujnik deszczu”, a nastgpnie nacisnij przycisk A, aby uzyska¢ dostep do
ustawien.

Nastepnie uzytkownik moze ustawi¢ opdznienie w stacji dokujgcej, gdy czujnik wykryje suchos¢. Po
zakonczeniu ustawiania opdzZnienie zostanie zastosowane.
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Settings [l | |Sensors & Mowing Height 2] Rain Sensor 5]
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3 3. Mower Cutting Height

Code

4. Mower Prompt Voice

s
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Rain Delay Time [2)

Czujnik ultradzwigkowy

Za pomocg pokretta wybierz opcje ,Czujnik ultradzwiekowy”, a nastgpnie nacis$nij przycisk A, aby uzyskaé
dostep do ustawien.

Nastepnie uzytkownik moze ustawi¢ odlegto$¢ miedzy gtowicg czujnika ultradZwigkowego a wykrytymi
obiektami.

Settings (1] Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor (5]
1.Date & Time 1. Rain sonsor 1 ON

2.Working Date & Mode r 2. OFF

3.PIN Code 3. Mower Cuiling Height

4, Mower Prompt Voice

s Mowing
5.RF Setting
6.Mowing Mode

7.0thers

Distance detection o
&) A
30cm (30 - 60)

Wysokos¢ cigcia robota

Za pomoca pokretta wybierz opcje ,Wysoko$¢ koszenia robota”, a nastepnie nacisnij przycisk , aby uzyskac
dostep do ustawien.

Nastepnie uzytkownik moze uzy¢ pokretta, aby :

®  Ustaw zadang wysokos$¢ koszenia
e  Efekt ROZMIAROWANIA wysoko$¢ ciecia

Settings (1] Sensors & Mowing Height a
1.Date & Time
2.Warking Date & Mode
3.PIN Code

Mower Cutting Height o

)
8.Mowing Mode
7.0thers

Mower Cutting Height L

1

I H =80mm

Settings ] Sensors & Mowing Height [} Mower Cutting Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor 1. Hoight sefting
2.Warking Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2. Height calibration
3
4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Made
7.0thers
Mower Cutting Helght n

Calibrating......
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Glos powiadomienia robota
Za pomoca pokretta wybierz opcje ,Glos powiadomienia robota”, a nastgpnie nacisnij przycisk A, aby uzyskaé
dostep do ustawien.
Uzytkownik moze:
®  Wigcz lub wytgcz powiadomienia gtosowe robota .
e  Ustaw gtosnos¢ gtosu.

Settings Sensors & Mowing Height ) Mower Prompt Voice (5]
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ulirasonic Sensors 2 OFF

3.PIN Code 3. Mower Culting Height
. Mower Prompl Voic

wer Prompl Voice

Sensors
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Mowing Height

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

Ustawienia RF
Za pomoca pokretta wybierz opcje ,Ustawienia RF”, a nastepnie naci$nij przycisk A, aby uzyska¢ dostep do
ustawien.
W tych ustawieniach sg dwie opcje:
1. Slink Scan — umozliwia skanowanie dostepnych czestotliwosci RF w celu wykrycia potgczen.
2. Slink Info — wys$wietla informacje o aktualnym potaczeniu RF, takie jak raport dotyczacy zasilania lub
szczegoty dotyczace modutu RF.

Settings RF setting 2
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. 8link Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

Skanowanie Slinka
Nastepnie, gdy UZYTKOWNIK musi ZMIENIC stacje referencyjng lub wystepuja zaktocenia na istniejgcym
kanale komunikacyjnym, konieczne jest uzycie funkcji Slink Scan w celu wyszukania i odpowiedniego
sparowania KANALU .

AMS RCS % DSGE RAMG | Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

L . L4 [ Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5
secunde.
Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.
Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Skanowanie Slinka

Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyska¢ dostep do ustawienia ,Slink Scan” .

ROBOT sprobuje znalez¢ stacje referencyjne dostepne przez 300 sekund. Po zakonczeniu
skanowania END wszystkie wykryte kanaty zostang wyswietlone na liscie.

®  Uzyj pokretta, aby wybra¢ odpowiedni element.

. Sprawdz, czy wybrany identyfikator jest zgodny z numerem seryjnym stacji referencyjne;j .
ROBOT sprébuje nawigza¢ potaczenie ze stacjg referencyjng .

®  Po wykonaniu potgczenia na ekranie wyswietli sie komunikat ,Potgczenie nawigzane pomysinie ” .
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Settings (1] RF setting ) slink Scan o
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX

RSTA, CI
ULL, CHL:NULL

Informacje o Slinku
Za pomocg pokretta wybierz ,RF” Ustawienie
ustawienia ,Informacje o Slink”.
Na tej stronie wyswietlane bedg nastepujgce informacje:
®  Numer seryjny stacji referencyjnej
. Kanat RF

®  Status potaczenia

” , nastepnie nacis$nieto przycisk A, aby uzyska¢ dostep do

Slink Info o
SNz XCOXXXXX

Channel: XX

Slink Status: Online

Settings o RF setting 2
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode

3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

Ustawianie ,,trybu przycinania”

Uzytkownik moze wybra¢ trzy tryby przycinania:
1. Normalny tryb strzyzenia.
2. Wyrafinowana fryzura.
3. Tryb przycinania za pomoca pilota.

Settings (1] Mowing Mode

1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode
2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

Normalny tryb strzyzenia
Za pomocg pokretta wybierz ,Normalny tryb przycinania”.
W ten sposob robot bedzie przycinat trawnik w kierunku p6tnoc-potudnie zgodnie z polem geomagnetycznym.

Settings (1] Mowing Mode 2] Normal Mowing Mode (5]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 _Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

Wyrafinowany styl strzyzenia

Za pomocg pokretta wybierz , Tryb precyzyjnego przycinania ” .

W ten sposob robot bedzie najpierw kosit trawnik w kierunku
geomagnetycznym, a nastepnie w kierunku wschéd-zachod .

potnoc-potudnie zgodnie z polem

33



PL RURIS
Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode
1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g
4 Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Tryb przycinania za pomocg pilota

Za pomoca przycisku obrotowego wybierz na pilocie ,, Tryb przycinania” .

W tym trybie robot potgczy sie z telefonem komérkowym za pomocg Bluetooth, a UZYTKOWNIK bedzie uzywat
APLIKACJI do sterowania ROBOTEM i przycinania trawnika .

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Ustawienie ,,Inne”
Za pomocg pokretta wybierz opcje ,Inne”.
Funkcja ta zawiera 10 roznych ustawien.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

ustawienia swiatet LED .
Za pomocg pokretta wybierz i uzyskaj dostep do funkcji ,Swiatta LED” .
Uzytkownik moze aktywowaé lub dezaktywowaé pasek LED.

Settings (1] Other Settings o LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

sprawne swiatta LED
Gdy diody LED sg wigczone, dziatajg one wedtug nastepujacej zasady:

® Ciggte zielone Swiatto: w trybie czuwania lub podczas pracy, sygnat satelitarny. To normalne.

® Pulsujgcy na zielono : w trybie gotowoscilub podczas pracy, staby sygnat satelitarny, system kamer
dziata .

niebieski: w czasie fadowania, sygnat satelitarny jest normalny.

na niebiesko : podczas fadowania sygnat satelity jest staby, ale dziata.

Ciagty czerwony: zatrzymanie awaryjne / odczyt/brak potgczenia miedzy stacjg referencyjng a robotem.
Migajgce czerwone $wiatto: biad .

Migajgce zotte Swiatto: staby sygnat satelity.

Staty kolor fioletowy: w module zdalnego sterowania, sygnat satelitarny jest normalny.

Pulsujgcy kolor fioletowy: w module zdalnego sterowania sygnat satelitarny jest staby, ale dziata.

Informacje o wersji

Za pomocg pokretta wybierz i uzyskaj dostep do funkgcji ,Informacje” o wersiji.

Uzytkownik moze sprawdzi¢ informacje o urzadzeniu, takie jak wersja oprogramowania sprzgtowego, numer
seryjny i inne szczegdty techniczne.
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Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light HstVer:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4 .Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device EMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
JOOOOONHK (4]
KXXXX
KXKXX
XXXX
KXXX
XXXX
A
BLEDY REJESTRACYJNE
Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyska¢ dostep do funkcji ,Rejestruj btedy”.
Tutaj wyéwietlane sg NAJNOWSZE pie¢ BLEDOW zarejestrowanych przez robota.
Settings [ 1] Other Setiings (2] Fault Record Q
1.Date & Time 1.LED Light ;
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted
3.PIN Code 20X%-06-18 08:00
! ) . ;. Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX-06—18 08:00
5.RF Setting 5.Languags Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-06-18_08:00
7.Mowing Performance - v
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08:00
A
Informacje o baterii
Za pomocg pokretta wybierz i uzyskaj dostep do funkciji ,Informacje” o baterii.
Tutaj wyswietlane sg informacje o baterii robota.
Settings [ 1] Other Settings 2 Battery Info o
1.Date & Time 1.LED Light ing times:
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4.Sensors & Mowing Height 3.Gurrent: XX A
5.RF Setting 5.Language : T
6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V
7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Jezyk
Za pomocg pokretta wybierz i uzyskaj dostep do funkcji ,Jezyk” .
Tutaj mozesz wybrac¢ jezyk, w jakim bedzie wyswietlany robot.
Settings o Other Settings e Language o
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.ltaliano
2.Working Date & Mode 2 .Version Info 2 Svenska g:
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
S.RF Setting 5.Espanol 12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalaingn 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7.Francais 14. ikt v

O urzadzeniu

Za pomoca przycisku obrotowego wybierz i uzyskaj dostep do funkciji ,Informacje o urzadzeniu” .

Tutaj uzytkownik moze sprawdzi¢ informacje o urzagdzeniu.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX v

Obnizka wydajnosci
Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyska¢ dostep do funkcji ,Strzyzenie” ,Wydajnos$¢”.
Istniejg trzy TRYBY silnika trymera .

Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1 Date & Timo 1LED Lih

2.Working Date & Mode 2 Version Info ——

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 9.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v v

Tryby pracy silnika trymera
1. wydajnosci : predkos$¢ obrotowa silnika trymera wynosi 3500 obr./min, przy maksymalnej mocy wyjscie

2. zrbwnowazony : predkos$¢ obrotowa silnika trymera wynosi 2850 obr./min, co jest odpowiednie dla do
normalnego trawnika.

3. wydajnosci : predkos¢ obrotowa silnika trymera wynosi 2500 obr./min, co zapewnia najlepszy stosunek
mocy do zuzycia energii .

Poziom bezpieczenstwa
Za pomocg pokretta wybierz i uzyskaj dostep do funkcji ,Poziom bezpieczenstwa” .
Robot koszgcyma trzy poziomy bezpieczenstwa, sposrod ktdrych uzytkownik moze wybieraé.

Settings n Other Settings (5] Safety Level o
N e & Time R —

2.Working Date & Mode 9.Map .

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4.Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

. .

1. wysoki : wedtug kazdej daty, gdy ROBOT przejdzie w tryb gotowosci lub zostanie naci$niety przycisk STOP
, Aby aktywowaé robota , nalezy PODAC kod PIN .

2. Poziom normalny: po uruchomieniu lub po wystgpieniu btedu, albo jesli robot byt w trybie czuwania dtuzej niz
5 minut, uzytkownik musi wprowadzi¢ kod PIN przed aktywacjg robota.

3. Poziom niski: tylko po uruchomieniu lub po wystgpieniu btedu uzytkownik musi wprowadzi¢ kod PIN.

Funkcja ,,Mapa”
Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyskac¢ dostep do funkcji ,Mapa” . Za pomoca tej opcji uzytkownik moze ustawi¢
aktualng mape robota .

Settings (1] Other Settings 0
1.Date & Time 8.Satety Level

2.Working Date & Mode
3.PIN Code 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

Funkcja ,, Informacje o mapie ”
Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyska¢ dostep do funkcji ,Informacje o mapie”. W tej sekcji uzytkownik moze
wys$wietli¢ informacje o aktualnie uzywanej mapie.
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Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

mapa usuwania

RURIS

Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyska¢ dostep do funkcji ,Usun mape”. Uzytkownik moze usung¢ mape, ktéra

zostata juz zastosowana, z tego menu.

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map

Map is already existing. Delete cld map

o Delete Map

information? Please press OK to

comfirm!

Deleting Map...

o

Delete Map o

Delete map done

Resetowanie mapy

Za pomocg pokretta wybierz i uzyskaj dostep do funkcji ,Ponowne uruchomienie koszenia” .

Po witgczeniu funkcji ,Restart koszenia” postep koszenia zostanie zresetowany do zera.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

Restart Mowing

1. Yes
2. No

2]

Rozwigzywanie probleméw z danymi
Uzyj pokretta, aby wybra¢ i uzyska¢ dostep do funkcji ,Debugowanie danych” .

Funkcja ta moze by¢ uzywana wytgcznie przez autoryzowany serwis.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

Other Settings

8.Satety Level
9.Map Function

5. KONSERWACJA, PRZECHOWYWANIE | ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

Czyszczenie i konserwacja

Wazne jest, aby utrzymywac robota koszacego w czystosci.
Robot bedzie fatwiej pokonywat wzniesienia, jesli kota bedg czyste, a ostrza bedg lepiegj cigc, jesli beda czyste i
ostre. Nigdy nie uzywaj myjki wysokocisnieniowej do czyszczenia.

Oczyszczanie ciata

Uzywaj miekkiej szczotki i/lub wilgotnej Sciereczki z dodatkiem domowego $rodka czyszczacego.

Czyszczenie spodu
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Upewnij sie, ze wigcznik zasilania jest w pozyciji WYLACZONY i zatoz rekawice ochronne. Obré¢ robota na bok,
aby odstoni¢ spdd, wyczys¢ tarcze tngcg i rame miekkg szczotkag lub wilgotng $ciereczkg. Obré¢ tarcze, aby
upewni¢ sie, ze porusza si¢ swobodnie.
Ostrzenie/wymiana ostrzy;
Jezeli ostrza sg zuzyte z jednej strony, mozna je obrécic.
Jesli ostrza sg uszkodzone lub wykazujg oznaki braku réwnowagi, nalezy je wymienic.
1. Odwr6¢ urzadzenie.
2. Wyjmij $ruby mocujace ostrza znajdujgce sie na spodzie urzgdzenia, a nastepnie obré¢ ostrza.
3. Przymocuj ostrza za pomocg srub.
Wymiana ostrzy
3. Wyjmij stare ostrza i wymien je, postepujac zgodnie z powyzszymi krokami.
Przechowywanie zimowe
Zimg przechowuj kosiarke automatyczng, stacje dokujgcg i zasilacz w suchym miejscu. Zalecamy
przechowywanie w szopie, garazu lub, najlepiej, w pomieszczeniu.
Przygotuj urzadzenie do przechowywania zimowego w nastepujgcy sposoéb :
1. Nataduj baterie do 80%.
2.  Przetacz gtéwny wytgcznik zasilania w pozycje ,WYL".
3. Wyczys$¢ robota kosiarki .
4. Odtacz zasilacz od gniazdka elektrycznego .
5. Odfacz zasilanie od stacji dokujace;j.
Jezeli jest to mozliwe, zapakuj produkt w oryginalne opakowanie.

recykling
Nie wyrzucaj sprzetu elektrycznego, elektronicznego i podzespotéw przemystowych do
odpadéw domowych! Informacje dotyczace ZSEE. Zgodnie z przepisami OUG 195/2005 -
dotyczacymi ochrony srodowiska oraz OUG 5/2015, konsumenci powinni wziagé pod uwage
ponizsze wskazowki dotyczace przekazywania zuzytego sprzetu elektrycznego :
- Konsumenci majg obowiazek nie eliminowania sprzet odpady ELEKTRYCZNE i elektroniczne
L sprzetu elektrycznego i elektronicznego (ZSEE) jako niesegregowanych odpadéw komunalnych i do
ich zbidrki rozdzielony tego ZSEE.
- Zbieramy TE odpady nazywany (ZSEE) bedzie By¢ Zbiorka prowadzona przez Stuzbe Zbiérki Publicznej w
promieniu KAZDEGO powiatu oraz za posrednictwem punktéw zbiérki organizowanych przez operatoréw firm
UPOWAZNIONYCH do zbiérki ZSEE. Informacje dostarczone przez administracje ds. ochrony $rodowiska
Fundacja www.afm.ro lub JOURNAL Unions European .
- Konsumenci moga bezptatnie odda¢ ZSEE do wyznaczonych punktéw zbidrki wczesniej .

Ponizsza tabela zawiera informacje o btedach wyswietlane na panelu LCD i stuzy do informowania
uzytkownika o tresci usterek, ich rozwigzywaniu i usuwaniu. W przypadku wystagpienia usterki, ktora nie
zostanie usunigta, jest ona rejestrowana i zapisywana w urzadzeniu.

Rozwigzywanie probleméw z robotem

Problem Mozliwe przyczyny Rozwigzania naprawcze
- . Zazwyczaj btad rozwiazuje sie
Winda Czujmkufl?cdhrcl)orﬁée:la zostat automatycznie. Jesli problem nadal
Y. wystepuje, sprawdz obudowe robota.
Zazwyczaj btad rozwigzuje sie
Rozbic¢ sie Zostat uruchomiony czujnik kolizji. automatycznie. Jesli problem nadal
wystepuje, sprawdz obudowe robota.
Zazwyczaj btagd znika automatycznie.
. . - Jesli problem nadal wystepuje, nalezy
Nachylenie Zostat uruchomiony czujnik przechytu. umiescic robota na poziomej
powierzchni i sprawdzi¢ ponownie.
. . - . Ten btad pojawia sie, gdy robot sie
Obrot Zadziatat czujnik dachowania. DIZEWrGGI.
o ) Gdy robot wykryje, ze przekroczyt
Poza Robot ZnaJduJerasr:i poza wirtualng wirtualny limit, wyswietli sig ten
g a komunikat o biedzie.
. . - Gdy czujnik wykryje deszcz, informacja
Raina Zostat uruchomiony czujnik deszczu. ta pojawi sie na ekranie.
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CNtcPro

Silnik trymera jest przegrzany.

Gdy silnik pracuje nieprzerwanie pod

duzym obcigzeniem, jego temperatura

moze wzrosngc¢ i wyswietlony zostanie

ten btad. Po okresie odpoczynku robot

powinien automatycznie powréci¢ do
pracy.

Dot

Robot jest zablokowany.

Gdy robot utknie w jakim$ miejscu i nie
bedzie mogt sie wydostac, wyswietli sie
ten btad. Sprawdz obszar i przenie$
robota na otwartg przestrzen.

BatLow

Bateria robota jest staba.

Gdy poziom natadowania baterii jest
niski, wyswietli sie ten komunikat.
Prosze pozostawi¢ robota do
natadowania w stacji dokujgce;j.

CStErmr

Nie mozna zainicjowa¢ silnika trymera.

Wyltaczi wtgcz ponownie robota. Jesli
problem bedzie sie powtarzat,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Tit1Er / Tilt2Er

Nie mozna zainicjowa¢ czujnika
przyspieszenia.

Wytacz i wtacz ponownie robota. Jesli
problem bedzie si¢ powtarzat,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Btad Sciezki

Robot nie zaplanowat trasy koszenia.

Wytacz i wigcz ponownie robota. Jesli
problem bedzie si¢ powtarzat,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Brak mapy

Robot nie ma zapisanych map.

Utworz i zastosuj mape; btad zniknie
automatycznie.

Brak pozyciji

Robot nie moze uzyska¢ danych o
potozeniu.

Przenies$ robota na otwartg przestrzen i
odczekaj chwile. Jeslikomunikat nadal
sie pojawia, skontaktuj sig z
autoryzowanym serwisem Ruris .

Btad Sciezki

Robot nie wygenerowat $ciezki koszenia.

Wytacz i wigcz ponownie robota. Jesli
problem bedzie sie powtarzat,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

SigLost

Robot utracit dane nawigacyjne.

Przenies$ robota na otwartg przestrzen i
sprawdz, czy moze ponownie nawigzac
potaczenie. Jesli problem bedzie sie
powtarzat, skontaktuj sig z
autoryzowanym serwisem Ruris .

485 BLAD

Problem z komunikacjg wewnetrzng
robota.

Wyltaczi wtgcz ponownie robota. Jesli
problem bedzie sie powtarzat,
skontaktuj sig z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Btad DSV

Problem z komunikacjg wewnetrzng
robota.

Postepuj w ten sam sposob: wytacz i
uruchom ponownie; jezeli problem
bedzie sie powtarzat, skontaktuj sie z
autoryzowanym serwisem Ruris .

Biad DBG

Problem z komunikacjg wewnetrzng
robota.

Wytacz robota i wigcz go ponownie.
Jesli problem nadal wystepuje,
skontaktuj sie z autoryzowanym

serwisem Ruris .

Biad RTK

Problem z komunikacjg wewnetrzng
robota.

Wytgcz robota i wigcz go ponownie.
Jesli problem nadal wystepuije,
skontaktuj sig z autoryzowanym

serwisem Ruris .

Blad RF

Problem z komunikacjg wewnetrzng
robota.

Wytacz robota i wigcz go ponownie.
Jesli problem nadal wystepuije,
skontaktuj sie z autoryzowanym

serwisem Ruris .
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Wyltgcz robota i wigcz go ponownie.
BLAD BIT6 Problem z komunikacjg wewnetrzng Jesli problem nadal wystepuje,
robota. skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .
Wytacz robota i wigcz go ponownie.
BI Problem z komunikacjg wewnetrzng Jesli problem nadal wystepuje,
ad IMU o
robota. skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

CZESTO wystepujace problemy i rozwigzywanie problemoéow
Jezeli kosiarka automatyczna nie dziata, postepuj zgodnie z instrukcjami podanymi powyzej.

Problem

PRZYCZYNA

Rozwiazania naprawcze

Robot zatrzymuje sig i uruchamia
ponownie automatycznie po 5-10
sekundach.

System nawigacji
bezwladnos$ciowej przechodzi
obecnie proces samokalibracji.

Robot powréci do stanu
uzywalnosci automatycznie.

Robot zatrzymuje sie i uruchamia
ponownie automatycznie po 10-20
minutach.

Robot utracit kontakt z systemem
satelitarnym i czeka na ponowne
potgczenie.

Robot powréci do stanu
uzywalnosci automatycznie.

Robot zatrzymuje sig i po chwili
przechodzi w tryb czuwania.

Robot utracit sygnat i nie moze
nawigza¢ potaczenia ponownie w
ustalonym czasie.

Umies¢ robota w stacji dokujgcej i
witgcz go. Sprawdz, czy sygnat
satelitarny powraca. Jesli problem
bedzie sie powtarzat, skontaktuj sie
z autoryzowanym serwisem Ruris .

Tylne kota obracajg sig, ale robot

nie porusza sie do przodu ani nie

skreca; nastepnie zatrzymuje sie i
przechodzi w stan uspienia. Na
ekranie pojawia sie napis ,Pit”.

Robot jest zablokowany.

Sprawdz, czy trawa ma wysoko$¢
powyzej 8 cm; jesli tak, nalezy
kosi¢ nizej. Sprawdz, czy trawa sie
nie slizga; przed koszeniem nalezy
poczekaé, az trawnik wyschnie.

Robot utkngt na matym obszarze za
przeszkodg bez okregu , a na
ekranie pojawia sie komunikat

,kolizja”.

Czujnik kolizji aktywuje sig czgstow
krétkich odstepach czasu, a po 20
aktywacjach robot przechodzi w
tryb czuwania.

Oznacz ten obszar jako ,obszar
przeszkdd” na mapie i upewnij sie,
ze wirtualna linia znajduje sie
dostatecznie daleko od przeszkody.

Robot nie ma odpowiedniego
interfejsu fadowania w staciji
dokujgcej i nie taduje sie.

Btad RTK — mapa zostata
utworzona, ale dane dotyczace
potozenia ulegly przesunieciu.

Umies¢ robota w stacji dokujacej,
napraw sygnat APNT i utwdrz mape
ponownie.

Robot czesto wraca do staciji
tadujacej , a na ekranie pojawia sie
komunikat o wysokiej temperaturze

silnika trymera.

Silnik trymera przechodzi w tryb
zabezpieczenia termicznego; robot
wraca na stacje, aby sie ochtodzi¢,

a nastepnie kontynuuje prace.

Sprawdz, czy trawa nie jest wyzsza
niz 8 cm i czy nie jest zbyt gesta.

Robot nie taduje sie w stacji
dokujgcej i pojawia sie komunikat
JLemperatura akumulatora jest zbyt

wysoka”.

Temperatura akumulatora jest
wysoka ze wzgledu na temperature
otoczenia .

Gdy temperatura spadnie,
fadowanie zostanie wznowione
automatycznie.

Uzytkownik nie moze potaczy¢
aplikacji z robotem przez Bluetooth.

Problem z pofgczeniem Bluetooth.

Wytacz i wigcz robota.
Zamknij aplikacje REVOLA.
Wytacz/wigcz Bluetooth w telefonie.
Otwérz aplikacje ponownie i
sprébuj sie zalogowac.
Jezeli problem nadal wystepuje,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Uzytkownik nie moze potaczyc¢
aplikacji REVOLA z robotem za
posrednictwem Wi-Fi.

Problem z potaczeniem Wi-Fi.

Wytgcz i wigcz robota.
Sprawdz, czy stacja dokujgca
znajduje sie w zasiegu routera .
Sprawdz ponowne potgczenie.
Jezeli problem nadal wystepuje,
skontaktuj sig¢ z autoryzowanym
serwisem Ruris .
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Robot nie uruchamia sie, a na
ekranie wyswietla sie komunikat
Lorak mapy”.

Mapa nie zostata utworzona lub
zapisana prawidtowo.

Utwérz mape i aktywuyj ja.

Na trawniku pozostajg nieskoszone
fragmenty trawy.

Silnik trymera przeszedt w tryb
zabezpieczenia przecigzeniowego i
zatrzymat sie na 15 sekund.
Czujnik ultradzwigkowy moze
oming¢ pewne obszary,
pozostawiajgc czesci nieobciete.

Robot zapamietuje nieskoszone
obszary i po catkowitym skoszeniu
ich w jednym kierunku powraca,
aby je skosi¢.

Silnik trymera obraca sie, ale
wydajnos$¢ ciecia jest niska.

Ostrza nie sg juz wystarczajgco
ostre.

Zastepuje uzywane ostrza
zapasowymi .

Sygnat APNT jest dobry, ale robot
jedzie do tytu lub nagle zmienia
kierunek poruszania sie po
trawniku.

Zbyt wysoka trawa lub nieréwne
powierzchnie powodujg aktywacje
czujnika ultradzwigkowego.

Upewnij sie, ze wysokosc¢ trawy nie
przekracza 8 cm.
Konfigurujagc mape, nalezy unika¢
nieréwnych obszaréw.

Stan diod LED stacji referencyjne;j.

Migajace diody LED wskazujg na
nieprawidtowy stan stacji
referencyjnej i jednoczes$nie
kosiarki automatycznej. Stacja
referencyjna ma pie¢ wskaznikow.

PROWADZONY : Jesli dioda LED
miga nieprzerwanie, oznacza to, ze
kosiarka automatyczna ma
problemy z komunikacjg ze stacjg
referencyjna. Sprawdz, czy dioda
LED powraca do stanu stabilnego
(Swieci sie nieprzerwanie ) . Jesli
problem bedzie sie powtarzat,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Dioda LED DSG: Jesli dioda LED
miga nieprzerwanie, oznacza to, ze
stacja referencyjna nie moze
uzyskaé stabilnego sygnatu.
Przenie$ stacje na otwartg
przestrzen i sprawdz ponownie.
Jesli problem bedzie sie powtarzat,
skontaktuj sie z autoryzowanym
serwisem Ruris .

Dioda LED RMG: Jesli dioda LED
miga nieprzerwanie, oznacza to, ze
kosiarka automatyczna nie moze
uzyskac stabilnego sygnatu.
Przenie$ kosiarke automatyczng na
otwartg przestrzen i sprawdz
ponownie. Jesli problem bedzie sie
powtarzat, skontaktuj sie z
autoryzowanym serwisem Ruris .
Wi-Fi : Jesli dioda LED miga
nieprzerwanie, oznacza to, ze robot
nie moze nawigza¢ stabilnego
potaczenia Wi-Fi . Przesun robota
blizej routera domowego i sprawdz
ponownie. Jesli problem bedzie sie
powtarzat, skontaktuj sie z
autoryzowanym serwisem Ruris .

Producent: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, nie. 111, Budynek Administracyjny, Craiova, Dolj, Rumunia

8. DEKLARACJE ZGODNOSCI
DEKLARACJA ZGODNOSCI WE

Goal. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Przedstawiciel upowazniony: inz. Stroe Marius Catalin
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Opis maszyny: Bezprzewodowy Robot koszacytrawnik obwodowy przeznaczony jest do koszenia trawy.
Numer seryjny produktu: AATC00100001RURSTN1500 (gdzie AA oznacza dwie ostatnie cyfry roku produkciji,
znaki 5 i 7 to numer partii, a znaki 7-12 to numer produktu)

Produkt: Robot koszacy

Model : RURIS Typ: Sentinel 1500
Typ silnika : Silnik elektryczny bezszczotkowy Szerokos¢ ciecia: 180 mm
Typ potaczenia: Bluetooth, Wi-Fi , aplikacja, 4G GPS Maksymalna powierzchnia : 1500 m2

My, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, producent, zgodnie z GD 1029/2008 - w sprawie warunkéw wprowadzania
maszyn do obrotu, Dyrektywa 2006/42/WE - wymagania bezpieczenstwa iochrony, Normg EN SO 12100:2010
- Maszyny. Bezpieczenstwo , Dyrektywa 2014/35/UE , HG 409/2016- w sprawie urzadzen niskonapigciowych,
Dyrektywa 2014/30/UE w sprawie kompatybilnosci elektromagnetycznej (HG 487/2016 w sprawie
kompatybilno$ci elektromagnetycznej, zaktualizowana w 2019 r.), Dyrektywa 2014/53/UE ( wdrozona w
Rumunii DECYZJA nr 740 z dnia 5 pazdziernika 2016 r. w sprawie udostepniania na rynku urzgdzen
radiowych), Dyrektywa 2011/65/UE z dnia 8 czerwca 2011 r. w sprawie ograniczenn w stosowaniu niektorych
niebezpiecznych substancji w sprzecie elektrycznym i elektronicznym, zmieniona dyrektywg 2015/863/UE,
zafgcznik 2, o$wiadczamy, ze wszystkie niezbedne serie testow radiowych zostaty przeprowadzone w celu
certyfikacji zgodno$ci produktu ze wskazanymi normami i o$wiadczamy, ze spetnia on gtébwne wymogi
bezpieczenistwa i ochrony, nie zagraza zyciu, zdrowiu, bezpieczenstwu pracy i nie ma negatywnego wptywu na
Srodowisko.
Nizej podpisany Stroe Catalin, przedstawiciel producenta, oSwiadcza na wtasng odpowiedzialnos¢, ze produkt
jest zgodny z nastepujgcymi normami i dyrektywami europejskimi:

Dyrektywa 2006/42/WE — wymagania bezpieczenstwa i ochrony, Dyrektywa 2014/35/UE — w sprawie

urzagdzen niskonapieciowych:
EN 13857:2008 - Bezpieczenstwo maszyn - Odlegtosci bezpieczenstwa zapobiegajgce wchodzeniu konczyn
goérnych i dolnych do stref niebezpiecznych
EN 60335-2-29:2004 — Sprzet elektryczny do uzytku domowego i podobnego — Bezpieczenstwo — Czg$¢ 2-29:
Wymagania szczegdtowe dotyczgce tadowarek akumulatoréw
EN 60335-1:2012+ A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Sprzet elektryczny do uzytku domowego i podobnego -
Bezpieczenstwo - Czg$¢ 1: Wymagania ogdlne
EN 50636-2-107:2015+ A1+ A2+A3:2021 - Bezpieczenstwo urzadzen elektrycznych do uzytku domowego i
podobnego. Cze$é¢ 2-107: Wymagania szczegotowe dotyczace elektrycznych robotéw do koszenia trawy
zasilanych akumulatorowo
EN 61558-1:2019 —Bezpieczenstwo transformatoréw, dtawikdw, zasilaczy iich zespotow. Cze$¢ 1: Wymagania
ogolne i badania
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013 - Poprawka 1 - Bezpieczenstwo transformatoréw, dtawikéw, zasilaczy i
podobnych wyrobéw o napieciu zasilania do 1100 V wigcznie - Cze$¢ 2-16: Wymagania szczeg6towe i badania
dotyczace zasilaczy impulsowych i transformatoréw do zasilaczy impulsowych
EN 62841-1:2015 - Narzedzia reczne, narzedzia transportowe oraz maszyny do pielegnacji trawnikéw i
ogrodow o napedzie elektrycznym — Bezpieczenstwo — Czes¢ 1: Wymagania ogolne
EN 62233:2008+AC:2008 - Metody pomiaru pdl elektromagnetycznych pochodzacych od urzadzen
elektrycznych do uzytku domowego i podobnego w zakresie narazenia ludzi
EN IEC 60730-1:2025 — Automatyczne sterowanie elektryczne. Cze$¢ 1: Wymagania ogolne
EN 61508-3:2011 - Bezpieczenstwo funkcjonalne systemow elektrycznych/elektronicznych/programowalnych
zwigzanych z bezpieczenstwem. Cze$¢ 3: Wymagania dotyczace oprogramowania
EN 61508-7:2011 - Bezpieczenstwo funkcjonalne systemow elektrycznych/elektronicznych/programowalnych
zwigzanych z bezpieczehnstwem. Cze$¢ 7: Przeglad technik i pomiaréw
EN 62479:2010 — Ocena zgodno$ci urzadzen elektrycznych i elektronicznych matej mocy z podstawowymi
ograniczeniami dotyczacymi narazenia ludzi na pola elektromagnetyczne (10 MHz-300 GHz)
IEC 62133-2:2017 — Akumulatory alkaliczne iinne niekwasowe — Wymagania bezpieczenstwa dla przeno$nych
akumulatoréw szczelnych i baterii z nich wykonanych, przeznaczonych do uzytku w zastosowaniach
przeno$nych. Cze$¢ 2: Systemy litowe
EN 60127-1:2006 - Bezpieczniki topikowe miniaturowe. Cze$¢ 1: Definicje dotyczace bezpiecznikow
topikowych miniaturowych i wymagania ogélne dotyczace elementéw zamiennych miniaturowych
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Kondensatory state do stosowania w urzadzeniach elektronicznych - Cze$¢ 14:
Specyfikacja sekcyjna - Kondensatory ttumigce state do podtaczenia do zrédta zasilania
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EN IEC 61051-1:2019 - Warystory do stosowania w urzadzeniach elektronicznych. Cze$¢ 1: Specyfikacja
ogolna

Dyrektywa 2014/30/UE w sprawie kompatybilnosci elektromagnetycznej, dyrektywa 2014/53/UE (wdrozona w
Rumunii DECYZJA nr 740 z dnia 5 pazdziemika 2016 r.):

EN 50665:2017 — Norma wyrobu dotyczaca oceny urzadzen elektronicznych i elektrycznych w kontekscie
ograniczen ekspozycji ludzi na pola elektromagnetyczne (0 Hz — 300 GHz)

EN 50663:2017 — Norma wyrobu dotyczaca oceny zgodnosci urzadzen elektrycznych i elektronicznych matej
mocy z podstawowymi ograniczeniami dotyczacymi narazenia cztlowieka na pola elektromagnetyczne (10 MHz
— 300 GHz)

EN 62311:2008 — Ocena urzadzen elektrycznych i elektronicznych w kontek$cie ograniczen narazenia ludzi na
pola elektromagnetyczne (0 Hz — 300 GHz)

EN IEC 62311:2020 — Ocena urzadzen elektrycznych i elektronicznych w kontek$cie ograniczen narazenia ludzi
na pola elektromagnetyczne (0 Hz — 300 GHz)

EN IEC 55014-1:2021 — Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna. Wymagania dotyczace sprzetu gospodarstwa
domowego, narzedzi elektrycznych i podobnych urzadzen. Cze$é 1: Emisja

EN IEC 55014-2:2021 — Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna. Wymagania dotyczace sprzetu gospodarstwa
domowego, narzedzi elektrycznych i podobnych urzadzen. Czg$¢ 2: Odpornos$é. Norma dla rodziny wyrobow
EN 61000-3-2:2019/A1:2021 - Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC) — Cze$¢ 3-2: Dopuszczalne
poziomy — Dopuszczalne poziomy emisji harmonicznych pradu (prad wejsciowy urzadzenia < 16 A na faze)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC) - Cze$¢ 3-3: Dopuszczalne poziomy
- Ograniczanie wahan napiecia, fluktuacji napiecia i migotania $wiatta w publicznych sieciach niskiego napiecia,
dla urzagdzen o pradzie znamionowym < 16 A na faze i niepodlegajgcych ograniczeniom przytaczeniowym

EN 301 489-1 V2.2.3 — Norma dotyczgca kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) dla urzadzen i ustug
radiowych. Cze$¢ 1: Wspdlne wymagania techniczne. Zharmonizowana norma dotyczaca kompatybilnosci
elektromagnetycznej

EN 301 489-3 V2.3.2:2023 — Norma kompatybilno$ci elektromagnetycznej (EMC) dla urzadzen i systemow
radiowych. Cze$¢ 3: Warunki szczego6towe dla urzadzen bliskiego zasiggu (SRD) pracujgcych w zakresie
czestotliwosci od 9 kHz do 246 GHz. Zharmonizowana norma kompatybilnos$ci elektromagnetycznej

EN 301 489-17 V3.3.1:2024 — Norma kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) dla urzadzen i ustug
radiowych. Cze$¢ 17: Warunki szczegétowe dla urzadzen do szerokopasmowej transmisji danych.
Zharmonizowana norma kompatybilnosci elektromagnetycznej

EN 301 489-19 V2.2.1:2022 - Norma kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) dla urzadzen i systemow
radiowych. Cze$¢ 19: Warunki szczego6towe dla naziemnych stacji naziemnych (ROMES) wytacznie odbiorczych
pracujgcych w pasmie 1,5 GHz, zapewniajgcych transmisje danych, oraz odbiorikéw GNSS pracujacych w
pasmie RNSS, dostarczajgcych dane pozycjonujace, nawigacyjne i synchronizujgce. Zharmonizowana norma
kompatybilnosci elektromagnetycznej

EN 301 489-52 V1.2.1:2021 — Norma kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) dla urzadzen i ustug
radiowych; Cze$¢ 52: Warunki szczegodtowe dla urzadzen radiowych i urzadzen pomocniczych do urzadzen
facznosci komorkowej (UE); Zharmonizowana norma kompatybilno$ci elektromagnetycznej

EN 300 328 V2.2.2:2020 - Szerokopasmowe systemy transmisyjne. Urzadzenia transmisji danych pracujagce w
pasmie 2,4 GHz. Zharmonizowana norma dotyczaca dostepu do widma radiowego

EN 300 220-2 V3.2.1:2018 — Urzadzenia bliskiego zasiegu (SRD) pracujgce w pasmie czestotliwosciod 25 MHz
do 1000 MHz. Cze$¢ 2: Zharmonizowana norma dotyczaca dostepu do widma radiowego dla urzadzen
radiowych o niespecyficznym przeznaczeniu

EN 303 413 V1.2.1:2021 - Systemy satelitarne i stacje naziemne (SES). Odbiorniki Globalnego Systemu
Nawigaciji Satelitarnej (GNSS). Urzadzenia radiowe pracujgce w pasmach czestotliwosci od 1164 MHz do 1300
MHz i od 1559 MHz do 1610 MHz. Zharmonizowana Norma dotyczaca dostgpu do widma radiowego.

EN 301 908-1 V15.2.1:2023 - Sieci komérkowe IMT. Zharmonizowana norma dotyczaca dostepu do widma
radiowego. Cze$¢ 1: Wprowadzenie i wymagania wspdlne. Wersja 15

EN 301 908-13 V13.2.1:2022 — Sieci komérkowe IMT. Zharmonizowana norma dotyczaca dostepu do widma
radiowego. Cze$¢ 13: Urzadzenia uzytkownika (UE) dla rozwinietego uniwersalnego dostepu radiowego
naziemnego (E-UTRA)

Dyrektywa 2006/42/WE - w sprawie maszyn - wprowadzanie do obrotu maszyn
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Kierunek 2014/30/UE - w sprawie kompatybilnosci elektromagnetycznej (rozporzadzenie Rady (WE) nr
487/2016 w sprawie kompatybilnosci elektromagnetycznej, zaktualizowane w 2019 r .);
Dyrektywa 2014/35/UE, GD 409/2016 - w sprawie urzadzen niskonapigciowych
Dyrektywa 2014/53/UE - w sprawie harmonizacji ustawodawstw panstw czlonkowskich odnoszacych sie do
udostepniania na rynku urzadzen radiowych ( DECYZJA nr 740 z dnia 5 pazdziernika 2016 r. w sprawie
udostepniania na rynku urzgdzeni radiowych)
Dyrektywa 2011/65/UE z dnia 8 czerwca 2011 r., zmieniona dyrektywa 2015/863/UE, zalacznik 2 — w
sprawie ograniczenia stosowania niektdrych niebezpiecznych substancji w sprzecie elektrycznym i
elektronicznym
Zgodnos¢ tego produktu z zasadniczymi wymaganiami dyrektywy w sprawie urzadzen radiowych 2014/53/UE
zostata potwierdzona przez nastepujgca jednostke notyfikowang: Nr 0123 :
Serwis produktowy TUV SUD na podstawie certyfikatu o numerze TPS-RED500909 i01, wydanego 22.04.2025
r.
Inne stosowane normy i specyfikacje:
e SRENISO 9001 - System zarzadzania jakoscig
¢ SRENISO 14001 - System zarzadzania $rodowiskowego
e SRISO 45001:2018 - System Zarzgdzania Bezpieczenstwem i Higieng Pracy.
Marka i nazwa producenta: SH&T Co. Ltd
Uwaga: dokumentacja techniczna jest wlasnoscig producenta.
Uwaga: Niniejsza deklaracja jest zgodna z oryginatem.
Okres waznosci: 10 lat od daty zatwierdzenia.
Miejsce i data wydania: Krajowa, 02.12.2025
Rok stosowania oznakowania CE: 2025
rejestracyjny : 1503/02.12.2025

Osoba upowazniona i podpis: inz. Stroe Marius Catalin
i Dyrektor Generalny SC RURIS IMPEX SRL

DEKLARACJA ZGODNOSCI WE

Producent: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, nie. 111, Budynek Administracyjny, Craiova, Dolj, Rumunia
Goal. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro
Przedstawiciel upowazniony: inz. Stroe Marius Catalin — Dyrektor Generalny

Osoba upowazniona d
Opis maszyny: Robot koszacyprzeznaczony jest do koszenia trawy.

Numer seryjny produktu: AATC00100001RURSTN1500 (gdzie AA oznacza dwie ostatnie cyfry roku produkciji,
znaki 5 7 to numer partii, a znaki 7-12 to numer produktu)

Produkt: Robot koszacy

Model : RURIS Typ: Sentinel 1500
Typ silnika : Silnik elektryczny bezszczotkowy Szerokosé¢ ciecia: 180 mm
Typ potaczenia: Bluetooth, Wi-Fi , aplikacja, 4G GPS Maksymalna powierzchnia : 1500 m2

Zmierzony poziom cisnienia akustycznego : 55 dB Maksymalny poziom mocy akustycznej: 63 dB
Poziom mocy akustycznej zostat potwierdzony certyfikatem TUV Rheinland nr CN25A58Q 001 z dnia
08.08.2024 r., zgodnie z postanowieniami normy EN ISO 3744:2010

My, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, producent, zgodnie z GD 1029/2008 - w sprawie warunkéw wprowadzania
maszyn do obrotu, Dyrektywg 2006/42/WE - wymagania bezpieczeristwa i ochrony, Normg ENISO 12100:2010
- Maszyny. Bezpieczenstwo , Dyrektywa 2014/35/UE , HG 409/2016- w sprawie urzadzer niskonapigciowych,
Dyrektywa 2014/30/UE w sprawie kompatybilnoSci elektromagnetycznej (HG 487/2016 w sprawie
kompatybilnosci elektromagnetycznej, zaktualizowana w 2019 r.), Dyrektywa 2014/53/UE ( wdrozona w
Rumunii DECYZJA nr 740 z dnia 5 pazdziernika 2016 r. w sprawie udostepniania na rynku urzgdzen
radiowych), Dyrektywa 2011/65/UE z dnia 8 czerwca 2011 r. w sprawie ograniczeri w stosowaniu niektérych
niebezpiecznych substancji w sprzecie elektrycznym i elektronicznym, zmieniona dyrektywg 2015/863/UE,
zafgcznik 2, o$wiadczamy, ze wszystkie niezbedne serie testéw radiowych zostaty przeprowadzone w celu
certyfikacji zgodno$ci produktu ze wskazanymi normami i o$wiadczamy, ze spetnia on gtéwne wymogi
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bezpieczenstwa i ochrony, nie zagraza zyciu, zdrowiu, bezpieczeristwu pracy i nie ma negatywnego wpfywu na
Srodowisko.
Nizej podpisany Stroe Catalin, przedstawiciel producenta, o$wiadcza na wiasng odpowiedzialno$¢, ze produkt
jest zgodny z nastepujgcymi normami i dyrektywami europejskimi:
EN 3744:2010: Akustyka — Wyznaczanie pozioméw mocy akustycznej i poziomow energii akustycznej zrodet
hatasu na podstawie ci$nienia akustycznego —Metody inzynierskie w warunkach zblizonych do warunkéw pola
swobodnego nad ptaszczyzng odbijajgcg
EN 50636-2-107:2015+ A1+ A2+A3:2021 — Bezpieczenstwo urzadzen elektrycznych do uzytku domowego
podobnego. Cze$¢ 2-107: Wymagania szczegdtowe dotyczace robotéw koszacych do trawy zasilanych
akumulatorowo
Inne stosowane normy i specyfikacje:
. SR EN ISO 9001 - System zarzadzania jakoscig
. SR EN ISO 14001 - System zarzadzania $rodowiskowego
. 1SO 45001:2018 - System Zarzadzania Bezpieczenstwem i Higieng Pracy.
Uwaga: dokumentacja techniczna jest wtasnoscia producenta.
Uwaga: Niniejsza deklaracja jest zgodna z oryginatem.
Okres waznosci: 10 lat od daty zatwierdzenia.
Miejsce i data wydania: Krajowa, 02.12.2025
Rok stosowania oznakowania CE: 2025
rejestracyjny : 1504/02.12.2025
Osoba upowazniona i podpis: Inzynier Stroe Marius Catalin
Dyrektor Generalny SC RURIS IMPEX SRL
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MowToBaHu kynye!

XBana BaM Ha oanyuu ga kynute npoussog komnaHuje RURIS un Ha noBepewy Koje CTe yKasanu Hawoj
komnanuju! RURIS je Ha TpxuwTy of 1993. rogmHe 1 TOKOM TOT BpeMeHa je NocTao jak 6peHa, Koju je nsrpagmo
CBOjy penyTauuvjy ucnykwasajyhu cBoja ob6ehara, anv M KOHTUHYMPaHUM ynarakbuma ycMepeHuM Ha nomoh

1.yBOoa

Kynuuma noysgaHum, eq)I/IKaCHI/IM 1 KBanuUTETHUM pellewnma.

YBepeHu cmo ga heTe LeHUTM Hall NPpOu3BOA U YXXMBATK y HeroBuMm nepdopmMaHcama ayro spemeHa. PYPUC
CBOjUM Kynuuma He Hyau camo malwmHe, Beh komnneTHa pewewa. BaxaH enemeHT y ogHocy ca Kynuew je
caBeToBak-€ U npe 1 nocne npopgaje, a kynumma PYPUC-a je Ha pacnonarawy unMtaBa Mpexa napTHEpPCKUX

npoaasHMUA N CEPBUCHUX MeCTa.

[a 6ucte yxumBanu y NnpousBoAy KOju CTe Kynunu, NaxrbUMBO NpoyuTajTe ynyTcTBO 3a ynotpeby. MNpahewe
ynyTcTaBa he Bam rapaHToBatu AyroTpajHy ynotpeby.
KomnaHnuja RURIS KoHTWMHyupaHo paav Ha pasBojy CBOjUX NMpoM3BOAa M cTora 3agpkaBa NpaBo fAa Meha,

RURIS

n3mehy octanor, kuxoB 06nuk, nsrnea n nepgopmaHce, 6e3 obasese ga To yHanpea CaonLTu.

XBana BaMm jolu jeaHoM wwTo cTe ogabpanu RURIS npoussoae!

MHdopmaumje 1 nogpLuka 3a KOPUCHUKE:

TenecdoH: 0351.820.105
umejn: info@ruris.ro

2. BESBBEAHOCHA YNYTCTBA

2.1. YNO30PEHA HA MALLUMHA

Yno3sopetwe! OnacHocT!

OpxwuTte 6e36eaHy
yAarbeHocT og poboTa
TOKOM paga.

Uckrbyunte poboTa npe

HEero LUTO ra noAurHete

kapa obasrbate pagose
OfpXaBatba.

OpxuTe pyke n ctonana
paree of potupajyhmx
ceumBa. Hvukapga He
CTaBrbajTe pyke unm
cTtonana 6nudy unu ucnop
po6oTa.

YBepuTe ce Aa je rnasHu
npeknaay 3a Hanajare y
nonoxajy ,MICKIbY4YEHO"
npe Hero LITO U3BpLUMTE
61no KakBy MHCNEKUUjy
nWunu opxasate.

MpouwnTajTe ynyTcTBO.

Onpes! He cunajte Boay
Ha po6oTa .

He newu ce Ha poborTa.

Onpes! He nepete gowy
cTpaHy poboTa mnasom
BOZE.
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2.2. YNNIO30PEA
MpouunTtajte ynyTcTBO 3a ynotpeby npe ynotpebe. CavysajTe ra 3a 6yayhe notpebe.
ob6pasoBame
a. MaxrbmBo NpoyunTajTe ynyTcTBa. YNo3HajTe ce ca KoHTponama poboTa.
6. He po3Bonute ocobama Koje HUCY ynosHaTe ca OBUM ynyTCTBMMA MNu Aeum Aa kopucte poboTa.
1. OnepaTop unm KOPUCHWKK je 0AroBopaH 3a Hecpehe MK oNacHOCTK NPOY3POKOBaHe APYrMM fbyaAnMa unu
HNXOBO] MMOBUHM.
O6yka
a. MNepvoanyHo nposepasajTe noapyuje rae ce ypehaj KOpUCTU 1 YKIMOHWUTE CBE Kametbe, LUTanoBse, Xule 1
Apyre cTpaHe npegmerte.
6. MepunoaunyHo NpoBepaBajTe ceumBa, 3aBpPTHE CEYMBA M CKINOM 3a CeYere Aa N Cy UCTPOLLEHA Unun
owTeheHa. 3aMeHnTe ucTpolueHa unu owTeheHa ceunBa 1 3aBpTH€ y KOMNNeETY kako 6ucTte oapxanu
pPaBHOTEXY.
Kopuctute
a. He ctaBrbajte pyke unu Hore 6nu3y unu ncnoa potupajyhux genosa po6oTa.
6. He nogwxute unu Hocute po6oTa AOK MOTOpP paau.
u. NckrbyunTe poboTta nomohy gyrmerta 3a Hanajake:
- MNpe yknawama 6rnokage;
- Mpe npoBepe, ynwhetsa unu paga Ha poboTy.
He ocTtaBmbajte poboTa Aa pagu 6e3 Hagsopa ako 3HaTe Aa y 6nusnHM nma KyhHux reybumaua, geue nnu
byau.
Mopepn Tora, kaga kopucTute poboTa:
a) N3berarajte kopuwhewe poboTa Ha MOKPOj TpaBw.
6) He kopuctute po6oTa 60CcK nnu y oTBOpPEHUM caHdanamMa. YBek HocuTe 3alTuTHy obyhy u gyre
naHTanoHe.
1) ByauTte usy3etHo onpesHn kaga okpeheTe malumHy npema cebu.
n) YBek nokpehute poboTa npema ynyTcTBuma, Apxxehu Hore Aarbe oA cevmBsa.
OppxaBake UM CKNaguluTere
a. [lpxuTe cBe HaBpTKe, BUjke 1 3aBPTHE YBPCTO 3aTerHyTe Kako Gucte ocurypanu ga malumHa pagu
ucnpaeHo n 6e36eqHo.
6. Papu 6e3benHocTu, 3ameHnTe nctpolueHe unu owreheHe genose.
u. ObaBe3HO KOpPUCTUTE OpUrMHanHe AenoBe NPUIYKOM 3ameHe OLITeReHuX.
4. YBepute ce Aa je 6atepuja HanyweHa nomohy McnpaBHOT Nykaya Koju npenopyyyje npoussohau.
HenpaeunHa ynoTtpeba nywava Moxe AOBECTM A0 CTPYjHOT yaapa, nperpesama unm Lypera Kopo3vBHe
TeYHoCTM u3 bartepuje.
e. Y cny4ajy Uypeta enekTponuTa, ucnpati BOAOM/CpeACcTBOM 3a HeyTpanuaauujy, NOTPaxuT MEAULIMHCKY
nomoh ako gofe y KOHTaKT ca ounma uta.
f. PoboT he 6utn cepBucupaH y cknagy ca ynyTcTBuMa npoussohauva.
r. He otBapajte HutTu owrtehyjte 6atepujy.
X. YBepute ce Aia je 6atepuja HanyweHa nomohy ncnpaBHOT Nykaya Koju npenopyyyje npoussohau.
HenpaeunHa ynotpeba moxe AoBECTU A0 CTPYjHOT yaapa, Nperpesarba Unu Lypera Kopo3nBHE TEHHOCTU U3
b6atepuje.
OppxaBare M nocebHa ynyTtcTBa
1. YBeK nckrby4ute rnaBHu npekngad poboTa npe oTknawarwa 6nokaga, nposepe v unwherwa MalumHe unm
npe 3ameHe ceymBa. Hvukaga He nokyluaBajTe Aa nonpasrbate wnu nofellasate poboTa AoK je y paay.
2. Y cnyyajy abHopmManHux Bubpauvja, 3ayctasute poboTa n nposepute Aa nu cy cevmsa owreheHa.
3ameHnnTe uctpolueHa unum owreheHa ceunBa fa bucTe ogpxanv paBHoTexy. Ako Bubpaumje noTpajy,
obpatute ce osnawheHom cepBucHoM LeHTPY RURIS.
3. Kopuctute sawtutHe pykasuule NPUNUKOM Nperrieqa unm ogpxasarba cevmsa.
4. He BpLumTe ofpxaBake 60Cv Unu y 0OTBOPEHNM caHpanama. YBek Hocute ogrosapajyhy pagHy obyhy u
Ayre naHTanoHe;
5. 3ameHute nctpolweHe unu owTeheHe genose paau Bawe 6e3b6eaHOCTU.
6. KopucTtute camo opuruHanHy onpemy u goaatke. Moaudwukaumja opurnHanHor gusajHa po6oTa Huje
no3ssorbeHa. CBe MoandmvKaumje ce BpLUE HA COMCTBEHN PU3VK Y MOHULITABAjy rapaHupjy.
7. OpxwuTe cBe HaBpTKe M BUjKe YBPCTO 3aTerHyTe kako 6ucte ocurypanu ga je pobot y 6e3begHom pagHom
cTamy.
YnytcTBa 3a 6e36eAHOCT nyHwaya
1. YTnyHuua mopa 6utn uHctanvpana 6nmsy onpeme 1 mopa 6Tty nako gocTtynHa.
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2. CnorbHu kabn oBe jeauHuLEe ce He MOXe 3aMEHWUTH; ako je kabn owrteheH, jeguHuua mopa 6uThM NOTNYHO
3amMer-eHa.

4. He oTBapajte kyhuwre nywava. 13 6e3begHOCHMX pasnora, camo KBanvprkoBaHOM CEPBUCHOM 0CObIbY je
[03BOJbEHO OTBapane 6uno Koje onpeme.

5. 3awTntnte onpemy oA Bnare.

6. Vckrbyumnte onpemy 13 cTpyje npe ynwherwa. Kopucture BrnaxHy Kpny.

7. Onpema mopa 6MTK NocTaBrbeHa Ha CTabuIHy NOBPLUMHY .

8. AKO ce nyHa4y He KOPUCTU AyXKe Bpeme, UCKIbyunuTe ra U3 n3sopa Hanajara.

9. Ykonuko ce goroau 6uno koju og cnegehux ycnoea, onpemy Tpe6a ga npoBepu KBanuuUKoBaHO CepBUCHO
ocobrbe:

- YTukaud je owreheH.

- Te4yHOCT je ywna y onpemy.

- Myrway je 610 n3noxeH snasm.

- Myway je ucnywreH u/vnu je owreheH.

- MNMyray nokasyje ounrnegHe 3Hake noma.

- Myrway He paav Ao6po nnu ra He MoXXeTe NMOKPEHYTU Npema OBOM YMyTCTBY.

10. He noBesyjTe owTeheHn kabn 3a Hanajawe ca M3BOPOM Hanajaka. He goaupyjte owreheHn kabn 3a
Hanajake A0K je NoBe3aH Ca U3BOPOM Hanajara.

NMoce6Ha Ge3begHocHa ynyTcTBa 3a ypehaje koju ce Hanajajy 6aTtepujama:

1. YBepute ce ga je pobOT UCKIbYYeH Mpe HEero WTo ymeTHeTe nNywuBy Gatepujy. YmeTawe 6Gartepuje y
YKIbY4YeHU enekTpuyHu anaTt MoXe JOBecT! 40 He3roaa.

2. Nckrbyuute nywad u3 ytudHuue npe vmwhewsa.

3. He usnaxute 6atepujy ANpEKTHOj CyHYEBO]j CBETIIOCTM TOKOM Y)XXEr BPEMEHCKOT Nepruoaa HUTK je CTaBrbajTe
Ha pagujaTtop. TonnoTa owTtehyje 6aTepujy n NocToju pu3nk of ekcnnosuje. Ako je batepuja Bpyha, octaBute
je oa ce oxnagu npe nywewa. He otBapajte 6atepujy n nsberasajte mexaHuuka owrtehena.

3. TEXHUYKU MOOALIN

Tun moTopa BesyeTknyHu enekTpomoTop
HanoH ) NUTHjyM-joHCKEe 20V
b6arepuje
Kanauuter  nutnjym-joHcke
barepuje 6Ah
Tun Bese BbnyTyT, Bu-®u , annukauwja, 4 IMC
Bpeme nywema 120 muHyTa
PapHo Bpeme 90 mMuHyTa
LLinpuHa ceuera 180 mm
BucuHa kowemwa 20 mm-100 mm
MakcumanHu yrao newarba 70°
MakcumanHa noBpLiMHa 1500 kBagpaTHux meTapa
Heto TexuHa ca popgaTHOM
onpemMom 22,5 kr

- nun oucnnej
n36op - nacoBHuW nHTEpdEjc

- CeHsop 3a Kuwy
- CeHs3op noausawa

Bnytyr BJIE
® YyecTtanoct: 2400-2483,5 MHz

® MakcumanHa emutoBaHa cHara: 5,44 dBm Wi-Fi
Cneuundmkaumje paguja 2,4 GHz (IEEE 802.11 b/g/n/ax)

® YyecTtanoct: 2400-2483,5 MHz

® MakcumarnHa emuToBaHa cHara: 18,33 dBm
(MaTnyHa nnova )
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® MakcumanHa emutoBaHa cHara: 17,5 dBm ( Wi -
Fi anroputamcku pexum obpage)

® MakcumanHa emutoBaHa cHara: 17,5 dBm
LoRa (863—-870 MHz)
® dpekseHunje: 863-865 MHz / 865 868 MHz
® MakcumanHa emutoBaHa cHara: 5,42 dBm
rHCC
® Cuctema je gobuna:
Mc, 6AcC, ranuneo, NMOHACC
® VYyectanoct: 1559-1610 MHz
NTE 4 — mobunHu
npeHocu MogpxaHn oncesun + cHara N3gaTto oa
cTpaHe Makcuma:
® Oncer 1: 24,37 dBm
® Oncer 3: 23,96 dBm
® Oncer 7: 23,60 dBm
® Oncer 8: 24,17 dBm
® Oncer 20: 22,88 dBm

Pobor e Oncer 28: 23,24 dBm
® Oncer 38: 23,99 dBm
® Oncer 40: 23,79 dBm
Onpema ce Moxe KopuctTutn 6e3 orpaHnyersa y
csumM Ynannyama YJIAHULAMA Esponcke yHuje.

FapaHumja 36 meceun

norofaH 3a Tpasy BucuHe Ao 100 MM. Y BULLIOj TpaBu, pob6oT MoKe Aa ce 3aycTaBu. KocuTe TpaBkak Ha BUCUHY
Mawy oa 100 mm nomohy kocunuue.

Po6oTtcka 6artepuja uma kopuctu oa cyHkuuje ,,a UP- Innovation RURIS“. OBa dyHKumnja nomaxe
6aTepuvju Kaga AOCTUIHE KPUTUYHM npar npaxkwewa. Ruris je ocmucnuo nHoBauwmjy y cuctemy henuja
yHyTap 6artepumje, nomoRhy Koje ce 6aTtepuja Moxe NOHOBO HaNYHUTU HaKOH AyXer nepuoaa npaxwema.

Crora, kopucHuum RURIS-a mory yxuBatm y noyspaaHocTu u wuHoBatMBHocTM RURIS-a.

CKNaguvliTeHwa, npenopyuvyje ce nywewe y UHTepBany og 6 meceuu oo 1 roguHe.

4. NPErNEQ MALUMHE

LN

RGB Grass Recognition

HakoH
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Robotska kosilica za travusa TtpaBy Ruris Sentinel 1500 je n3y3eTHO HanmpegHa MalMHa Koja KOPWUCTU
TEXHOOrujy HanpeaHor nosvumoHvparka u Haesurauyje (APNT), koja komMBuHyje:

®  HaBuraumoHa TexHonoruja nomohy carenuta n RGB-a.

e  MATNWNPAHSE Bu3yenHor.

®  [aujarHocTuYKa TexHomorwuja BudyenHn A o6jexktun
OBa TexHonoruja omoryhaBa po6oTckOM ceany ga manupa OKONMWHY M Aa OApeawn nonoxaj cegna y
LIeHTUMETapCKOM OKpYXeky, WTo My omoryhasa Aa cypdyje n maHespuwe OKO npenpeka ca Benukom
npeumnsHowhy.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l. cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Compartiment baterie Disc taiere

Cnuke cy camo y uHdopmatuBHe cBpXxe, Aob6aBrbay 3agpxkaBa NpaBo Aa U3BPLUKN CTPYKTYPHE U
(pyHKLMOHANHe M3MeHe Ha ONpemMu NPeAcTaBibLEHOj Y OBOM YMyTCTBY.

5. UHCTANNALUMJA

YknoHuTe rpaHe gpBeha, kamewe, urpayke v gpyre npenpeke Koje MOry olwTeTuTu po6oTa u Herose

« X~

> 80 mm
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Cknanawbe U No3uLMOHUPatbe CTaHWLe 3a NyHeHe
MpBo, NpoHahuTe Hajborby NO3ULWjy 3a Bally CTaHuuy 3a
nyketbe, pasMoTPUTE HajGNKY CMOTbHY YTUYHULY, jep
cTaHvua mopa 6uTv noBesaHa Ha kY. YBepuTe ce Aa je Tno
Ha KOje nocTaBrbaTe CTaHuLy 3a Nykewe paBHO, CyBO, 6e3
MarHeTHUX norba u 6e3 npenpeka ucnpen. Opxute

NPUKIbYYHY CTaHuuy Hajmakwe 3 M oA kyha, apseha u orpaga.

AKO je NpuKrbyYHa CTaHuLa OKpYXeHa 3rpagama unu X . X
apsehem, yBepute ce fa je 0TBOPEHU yrao ucnpeq craHuue
Behun of 110°. YBepuTe ce ga ucnpe OCHOBHe nioye '*LL

NPVKIbYYHE CTaHMLe UMa HajMake 2 M paBHOT NpocTopa.

WUHcTanupajte RTK cTtaHuLy Ha TenecKOmCKy LWWUMKY.
Kapa npoHaheTte npasy nosvLMjy 3a cTaHuLy 3a Nykere 1M pedepeHTHy cTaHuly, npaTtute AoneHaBeneHn
noctynak ga 6vcTe 3aBpLUMNM MHCTanauvjy NpUKIby4He cTaHuue 1 pedepeHTHe CTaHuLe.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si g Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

YknoHute 3aBpTH:€ 3a CbMKCMpaH:e peqaepeHTHe CTaHuue.

~
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MHCTaJ‘lI/IpajTe TeNeCKONCKYy WunKy 3aje/:1Ho ca pe(bepeHTHOM CTaHMLOM.

KopucTtuTte oaBujay ga npuuBpcTUTe pedepeHTHY CTaHuLy Ha TEnecKOMCKy LUMMKY.

CI'IOjVITe BpPX Ca AHOM TeJieCKoncke Lwunke

y

(o]
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MoBexnTe KOHEKTOP (ca AyXuM kabnom) ca pedepeHTHOM CTaHULOM, NOBEXUTE KOHEKTOP (ca kpahum
kabrnom) ca AOKMHI CTaHULOM, @ 3aTUM KOPUCTUTE NracTu4Hy kabnoBcky Be3uuy Aa bucte npuyBpCcTUnn kabn
3a LUMNKy.

MokpeTawe AOKUHI cTaHULe.
1. Mpukrby4nTe NpoayXHN kKabn Ha M3BOP Hanajama.

T

€

Kapa je ookuHr ctanvua ykmbydeHa, nnaea JIE[ anopna ncnoa he HenpeknaHo ceeTneTn. Ako ce HujegHa JTIEQ
auoja He ynanu, npoBepuTe Hanajakbe U KOHEKTOpe Unu KoHTakTupajTe osnawheHn Ruris ueHTap.

YKrbyunTe rnaBHu npekupad aa 6ucte ykrby4mnu poboTcKky KOCUNULY U YHecuTe Kof,
Mogpasymesanu MYH: 0000.
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HakoH wto ce Robotska kosilica za travuykrbyun n HanyHu y 6a3H0j cTaHuum, cadekajTe HeKONMKO TpeHyTaka,
a 3aTuM NpoBepuTe Be3y ca caTenutuMa Ha naHeny pedepeHTHe CTaHuue Wnu Ha ekpaHy poboTa.

RMS mnHpukatop: O3HayaBa KOMyHUKauujy ca poboTCKOM KOocunmuom (kopuwwherwem paano dpekBeHumje).
JIE[ cBeTnu KOHTUHYMpaHO - aKTUBHa Be3a.
Tpenhyha JIE[l avona — Be3a npekuHyTa.
PLIC nHankaTop : PesepBucaHo 3a KOMyHUKaUMjy ca AarbMHCKUM yrpaBrbavyemM, TPEHYTHO Ce He KOpUCTn
(NEQ pvopna He nokasyje HWKakaB cTaTyc).
DSG mHpukatop: CraTyc caTenutckor curHana pedepeHTHe cTaHuue.
JIE[ cBeTnu KOHTUHYMpaHo — pedepeHTHa CTaHMLa pagu UCNpaBHO.
Tpenhyha JIE[Q anopa — pedepeHTHa cTaHuua nuMa npobnem.
RMG wmHaukatop: Cratyc catenuTckor curHana poboTtcke kocunuue.
JIE[ anopa HenpekuagHo ceeTnun — poboT uma gobap curHan.
Tpenhyha JIE[ namnuua — po60oT nma cnab curHan.
WiFi nngukatop: HopmanHo, LED auopa tpenepu cnopo. TokoM pexuma ynapveara (pedepeHTHa cTaHuua
n pob6oT), LED gropa ctanHo ceetnu.
Oyrme 3a noBpartak: [lyrme 3a Bpahawe poboTcke kocunuue Ha 6a3Hy cTaHuuy.
\

\(EZD
—

L

Oyrme 3a ynapuBamwe pedepeHTHe cTaHuLe — poboT: Kopuctu ce kafa je nHctanupaHa HoBa pedepeHTHa
cTaHuua u noTpebHo je Aa ce ynapu ca poboTtom. [la 6ucTe akTmBMpanu yHKUMjy, MPUTUCHUTE U APXUTE
ayrme 5 cekyHau.

0

Y mehyBpemeHy, cTaTyc cuctema ce Takofhe Moxe NpoBepuTH Ha ekpaHy poboTa. Kaga ce mekcm APNT
nojasu Ha ekpaHy apyre 60je, To 3Ha4M fa je CUCTEM NPaBUIHO KOHUIYpUCaH 1 CNpeMaH 3a Kpevpame
mare.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii

% sistemului. Cand apare cu culorile

q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.

10
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5.1 OOOABAHE POBOTA Y REVOLA AMNMUKALUWJY U KOH®UTYPUCAHKE CUCTEMA
Annukauuja REVOLA APP
Annukaunja REVOLA APP je komnoHeHTa cyLTUHCKM Aeo cuctema . Robotska kosilica za travuPAWN 3ajegHo
ca 0BOM annukauujom Kako 6u kpenpana BUMpTYerHuM CUCTEM rpaHuua, koju he poboT kacHuje npenosHaTti, a BU
heTe KOpPUCTWUTK 3a NpaBuNaH pag Ha 3emMIbMu.
3a npeysumarbe annukauuvje, ckeHupajte QR kop . Takohe MoxeTe pyyHO nNpeTpaxuBaTy y NpoAaBHULU
annvkaunja kopuctehu krbyyHy ped ,,REVOLA APP*.

®  App Store — 3a kopucHuke iPhone-a
®  Google Play — 3a kopucHuke AHgpouvaa

OtBopuTe annvkauvjy REVOLA n pernctpyjte HOBW Harnor.

Register

Welcome

[a bucte goganu kocunuuy, KIUKHUTE Ha cumb6on ,+“y AOHEM AECHOM Yriy rnaBHe cTpaHuue. [Nposepute

cepujcku 6poj Kocunuue Ha HAaTNNCHO|j NNOYMLM, 3aTUM yHecuTe cepujcku 6poj unm ckeHnpajte QR koa Ha

HaTMMCHO] NMoYMLM Aa b1ucTe HacTaBunM U NPaTUNM yNyTCTBa Ha ekp aHy.
«

« Add Device

Add Device

®

select your Device

Beyda, VR16
gl
®aan &
S o & * e o v
, .
- ;
a a
Revola VR16
%o
L
GE
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“ Add Device « Wian Configuration « Add Device

©

Grant System Access Configure WiFi for Device

Successfully Connected!

Paase seect

MnaHupawe n KoHdUrypucawse pagHor nogpyyja

Yhute y cTpanuuy ca cneundwmkaumjama ypehaja, nsabepute Pexum mane v kpeupajTe HOBY Mary.

Mpe Hero wTto yhete y npouec ,Pexum mane “y annukauumju, annukauyja he npoBepuTtun cTatyc cMcTeMa Kako
6u ce ocurypana fa ce mana Moxe ycnewHo kpeupatn. Ako HauheTte Ha noTewkohe, obpaTuTe ce
osnawheHom Pypuc ueHTpy 3a garby nomoh.

< ack My c <
 Camect

Map History

Remate control made

Map Mode

Annukaunja REVOLA nopgpxaBa Tpu Tuna nocCTaBrbakba OOKWHI CTaHUUE: Ha MOBPLUMHM TpaBH-aka, Ha
NOBPLUMHK TpaBH-aKa U BaH NOBPLUMHE TpaBhaka. Misabepute ogrosapajyhy 3a Bawy many.

12
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Mpukrby4yHa cTaHMUa BaH BUpPTyeriHe rpaHuue TpaBH>aKa.

Monwumo Bac ga ce yBepute ga npukibyyHa cTaHvua Huje npebnusy srpaaa,
orpaga vnu apeeha. Monumo Bac fa ce yBepuTe ga NocToju npasa NuHuja o
HajMare 2 M Ucnpes 0CHOBHE Mnoye.

[okuHr ctraHuua Ha usnum OFrPAHUYABA BupTyenHy nOBpPLUUHY
TpaBHaka

Monwumo Bac aa ce ocegnate YBEPUTE ce ga gokuHr cTanvua Huje npebnusy
3rpaga, orpaga unu gpseha.

Monumo Bac fa ce oceanate, YBEPUTE ce ga noctoju npasa nuHuja of
HajMare 2 M Ha MaTUYHO] MNOYM 3a AEBOjKe .

noBpLluMHK TpaBwaka INSIDE LIMIT

Monumo Bac aa ce oceagnate YBEPWUTE ce aa nocToju npasa nuHnja o
HajMare 2 M Ha MaTUYHOj NNOYM 3a AEeBOjKe.

Monumo Bac Aa He nocTaBrbaTte AOKWHI CTaHuLy npebnusy BupTyenHe
rpanuue (Mopa 6utn Beha oa 2 m).

BaxHe uHdopmaumje npe uprtaba mane

-
w

A dd A L d e

Monumo Bac fa pagute 6Gnusy kocunuue kafa LupTate pafHy NOBPLUMHY Kako 6ucTe u3bernu npekua
curHana; npouec 3axteBa Bluetooth Bedy mameRly mawwvHe u annuvkaumje (Monumo Bac da ce
yBepuTe Aa je pactojarwe usmehy TenedoHa n mawmHe mamwe of 10 m).

Pa3mak Msmef]y rpPaHN4YHMUX Ta4yaka pagHe noBpLUMHE Mopa 6uTtn Behun of 50 um, a rpaHu4yHe Tavke
ce MOTy upTaTtu TeK Kaga CermMeHT J'II/IHI/Ije nocTaHe 3eneH.

MmajTe Ha ymy Aa je mana TpaBHaTUX MOBPLUMHA OrpaHuyeHa Ha 96 noeHa.
OyxuHa v wupuHa kapTe mopajy 6utn mawe og 100 meTapa.

3eneHa ucnpekmgaHa nuHunja: Tadyka ce MOXe HaupTaTh Ha TPEHYTHOj No3vumju.

XKyTa ncnpekvgaHa nuHuja: He Modxxe ce HaUpTaTW Tauka Ha TPEHYTHOj NO3numjn.

MyHa 3eneHa nuHuja: MpaHuua nocna je kpevipaxa.

HenpekungHa nnaea ﬂVIHVIjaZ I'IyTaH;a p06OTCKe Kocunuue Ao nyHkadvke ctaHuue.

MyHa upBeHa NuHWja: rpaHuue CTBOpeHe npenpeke.

Bpuile nocneary HaupTaHy Tauky.

CauyBajTe v reHepuwUTe Many.
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A @ CauyBajTe Many npenpeka.
A e [opnajte npenpeky.

LipTatbe Mane ca AOKUHI CTaHMLIOM BaH pagHor nogpydja po6ora.
KoHdurypuiumnte pyTy nytawe HaBoherwa n pagHo noapydje.

MaxmbuBo

Tokom npoueca Kpeupawa Mane, yBepuTe ce ga cy cumbonu catenuta ':5114 6nyTyTa HapaHyacTe 60je;
MoOXeTe UX BUAETU Y ropHeM [ecHOM Yrny ekpaHa Baller MobunHor TenedoHa.

Kopak 1
£ 3 = -

’ o
Se5 ®
©®0

o/ &
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

O3HaunTe MpBY Tauky 3a NPUKIbYYHY CTaHWLYy.
KnukHnTte ga 6ucTte npukasanu Buwe uHdopmaumja.

Kopak 2

lMpe Hero WTO O3HauYUTe NpBY Tadky nyTakwe HaBofewa , umajte Ha ymy aa he POBOT reHepucatu nuHnjy oa
2 MeTpa NpaBONIUHMJCKOT NpaBLa Ha JOKWHI CTaHUUM 3a OEBOJKE .
Kopak 3

Guidance route drawn

14
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Kapa cy cBe Tauke nyTawe HaBoferwa 03HayYeHe, MPUTUCHUTE Ayrme o,qa OucTe cadyBanu pyTy HaBohewa
1 HacTaBUnuM NpoLec NoAeLlaBara BUPTyenHe mare.

Kopak 4

A

KopucHVK MOpa nmaTh Ha yMmy Aa je MMHUManHo pacTojare usmehy ceake Tadke npubnmkHo 50 um, a cuctem
3axTeBa MUHUMYM 4 Tauke (MakcumarnHo 96 Tavaka).

KopucHvk mopa obpatuty naxkwy Ha CTaTyC fMHWjEe TOKOM Kpeupawa Mane v npatutu Nnopyke Koje npukasyje
annukaumja.

Kopak 5

A

| et ou assrnes s o Anyins stunsmappesspa i

HakoH WTo cy cBe Tayke pagHor noApydja o3HavyeHe, KOPUCHUK MOpa NPUTUCHYTU Ayrme o , YHETU 1me K
cavyBaTu mary.

LipTakbe mane ca NpPUKIbYYHOM CTaHULIOM 6nn3y pagHoOr nogapysja.
MocTaBrbarwe pagHor npocTopa.

Tokom npoueca Kpeupara mane, yBepute ce Aa cy cumbGonu carenura ":l'w 6nyTyTa HapaHuacte 6oje;
MO3KeTe UX BUOETU Y FopHeM JEeCcHOM YIiy eKkpaHa Baller MoGunHor TenedoHa.

Kopak 1
£ 3 -
; |
¢ ®
(L X
o @
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

OsHauuTe ApBY Tayky 3a NPUKIbYy4YHY CTaHULy.

15
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Kopak 2

erwpal-be BUPTYeEIHe rpaHule TpaBHaka I'IOMOhy aoyrmaau 3a HaBI/IFaLlI/ij N Tavaka 3a upTake Ha manu.

17m

3a edvkacHuje Kollerwe OKO CTaHuue 3a Nyhwere, CUCTEM Kpeupa I'IOCGﬁHy

Lnware OKO CTaHWLE 3a MyHEerbe. ’
obnacTt oko cTaHuLe 1 MPBO je KOCW. — __ . e

Kopak 3

HakoH WTo cy cBe Tauke pagHOr NoApy4ja 03HAYEHE, KOPUCHUK MOpa NPUTUCHYTU Ayrme 0 , YHETW UMe U
cayyBatu.

LipTakbe Mane ca NpUKIbYYHOM CTaHULIOM yHyTap pagHoOr nogpyuja
. MocTaereanwe pagHor nogpyyija.

MaxmbuBo!

Tokom npoueca kpevpawa marne, yBepute ce ga cy cumbonu carenvra 'zzw 6nyTyTa 060jeHn HapaHLacTo;
MoOXeTe WX BUOETU Y ropHeM [ecHOM Yrny ekpaHa Baluer Mo6unHor TenedoHa.

Kopak 1
£ 3 T -
; o
) /:‘\, ! )
(3 X))
o/ ©
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

OsHaunte npBYy Ta4dKy 3a NMPUKIbY4YHY CTaHWULYy.

Kopak 2
16
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HaBurupajte po6oTa o cnegehe Tauke v 03HaUUTE OPYry BUPTYENHY rpaHuUyHy Tauky.

Kopak 3

ObpaTtute naxrwy Ha MUHMMarHy yaarbeHocT oA npubnmwkHo 50 UM n3mehy Tayaka n CUCTEMCKM 3axTeB 04
HajMare 4 Tauke (MakcumanHo 96 Tadaka).

Kopak 4

ObpaTtute naxwy Ha CTaTyC NMHMje TOKOM Kpeupaka mane 1 nopyke Koje npvkasyje annvkauuja.

Kopak 5

HakoH WwTo cBMMa 03Ha4uTe pagHy 0bnacT, npuUTUCHUTE AyrMme 0 yHecute uMme un cavyBajTe pagHy obnacr.

aonaBame 3abpatbeHe 30He/nmpenpeke Ha Many.
KoHdurypaumoHa 3oHa 3abpareHa.

17
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MaxrbuBo!

Tokom npoueca kpevpawa Mare, yBepute ce ga cy cumbonu carenvra ":LM 6nyTyTa 060jeHn HapaHLacTo;
MoOeTe UX BUAETU Y ropHeM [eCHOM Yriy ekpaHa Baller Mo6unHor TenedoHa.

Kopak 1
£ % T .
A ® °
©09o ®
\ o /!
Apasati sa

Consola de navigare

marcati punctul

Hasurupajte po6oTa go npse Tadke 3abpareHor noapydja/npenpeke.

Kopak 2

b

OsHaunte Tauky 2. HakoH obenexaBawa apyre Tauke, nuHvja he GUTU UpBeHa, LWITO O3HaYaBa WBULY
3abpakeHe 30He.

Kopak 3
o P -
A
© s . b

Ob6partute naxtwy Ha MUHMMAnHy yaarbeHocT o4 npubnwkHo 50 um n3meRy Tavaka U CUCTEMCKU 3aXTEB Of
HajMare 4 Tauke (MakcumanHo 96 Tadaka).
Ob6paTtute naxwy Ha cTaTyc NMHYje TOKOM Kpeupara mMare 1 Ha Nopyke Koje npukasyje annvkauuja.

Kopak 4

18
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HakoH WTO cBMMa 03Ha4uTe NoeHe, npuTucHUTE ayrme °, yHecute ume n caquajTe pagHu NpocTop.

Kopak 5

P -

A C)

MopelweHa 3abpaneHa 30Ha 6uhe o3HaveHa Apyrom 60jom Ha manu.

FeHepucawe U CMHXpPOHM3auuja mMane ca po6oTom.
HakoH WwTo je Mana nmeHoBaHa M cavyBaHa, annukaunja REVOLA koMmyHMUMpa ca po60TOM M CUHXPOHU3Yje
MHOpPMaLWje ca Mane ca HUM.

generating map

generate map comp:

3aBplueTak npoueca kpevpama mare.

KopucHuk mopa 6utn 6nusy poboTa u ocurypatu aa je Bluetooth noBesaH npe Hero wTo 3aBpLuM npolec
Kpevpara Mane. AKO ce NpoLec CMHXpPOHU3aLWje Mmane NpekMHe, KOPUCHVK Mopa [ia ce BpaTu Ha CTpaHuLy ca
Marnom v NpoBepu Aa Nu je Mana ycnewHo cadyBaHa.

UHTepdbejc pexuma mane.

HakoH WwTo je mana ycnewHo kpevpaHa, oHa he 6UTK npukasaHa Ha rmaBHOj CTPaHULM pexrma mane.
KopucHuk oBae mMoxe npoHahu npucTyn yHKUMjU ynpaBrbaka npenpekamMa.

19
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Satelite

Map area296 11’
Curr._.map

Create a New Map

O Map History

Oyrme 3a ypeljusamwe npenpeka.

RURIS

Annukaunja nogpxasa dyHKUM)y ypehuBara npenpeka. Mputuckom Ha 0BO AyrMe, KOPUCHUK NpuUcTyna
cTpaHuum 3a ypehvBake npenpeka. Mopa ce ocurypatu aa je po6oT nosesaH ca MOGUMHUM TenedoHOM

»

4
nytem bnytyTt-a.
Oyrme 3a 6pucarse mane.

MpuTnckom Ha oBO ayrme, KOpUCHUK 6p|/|Lue TPEHYTHO NpumMew-eHy many.
| 0|

il

Mpebaum Ha caTtenuTcKy many.
MputckoM Ha OBO AyrMe, KOPUCHWK MOXe Aa BUAM Many y caTeNUTCKOM Pexumy.

Satellite

[yrMme 3a noBpatak Ha AOKWUHI CTaHuULY.

MpWUTUCKOM Ha OBO AyrmMe, KOPUCHWK KoMaHayje po6oTy fa ce BpaT Ha [OKUHT CTaHuLy.

ayrme .
MputnckoM Ha 0BO Ayrme, KOpUCHUK Aaje komaHay POBOTY ga 3anoyHe wuame .

Oyrme 3a nay3sy.
MpuTnckOM Ha OBO AyrMe, KOPUCHWK nayavpa poboTa.
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®dyHKUMje n nogewaBawa annukauuje REVOLA

MNMopewaBawe pacnopepa paaa

KopucHuk moxe nogecutu pacnopes paga us REVOLA annukauuje. MNocToje ABa pexuma 3akasvBara:
HeflerbHU pacrnopep v uHTepBan paga. Y HelefbHOM PEXMMY, KOPUCHUK MOXe NOAECUTU celam AaHa, CBaku
[aH uMa [Ba BpeMeHcka MHTepBana. Y pexuMmy uHtepBana paga, KOPUCHUK MOXe MOAEeCUTU AaH NOHOBHOT
NnokpeTaka HaKoH LUTO POBOT 3aBpLUK KOLLEHE.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode
Map Mode

Change Your Device Setting

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului ,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyMower

MyMower

rol mode

Map Mede

21
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PagHu uHTepBan.

Y oBOM pexumy paga, po6oT he ce NOHOBO MNOKPEHYTU U NOHOBO MOKOCWTYM LieNy NOBPLUMHY TPpaBH-aka HaKOH
NoJelweHor BpEeMeHCKOT MHTepBana.

PexuM garsvHCKor ynpaerbawba.

Robotska kosilica za travunogp»asa ,Pexum garsuHckor ynpaerbara“. KopucHuk moxe ga ycmepu poboTta
[o oapeheHor noapyyja v nokpexHe MoTop kocunuue. Mopa 6utn 6nm3y po6oTa U 06paTuTH Naxwy Ha PUsKUK
O/ He3roae TOKOM [arbMHCKOT yNpaBrbaka.

255 PME@ LT

< Back C

‘;ﬁ >

Charging

When manually mowing. you need to set the
machine to manual mode, please confirm
whether you want to enter manual mode

al mode.

Remote control mode

Maxta!
Pexum ,JarbuHckor ynpasrbana“ 3axTeBa fAa Bluetooth Besa 6yae ctanHo oapxaBaHa ; KOPUCHWK Mopa 6uTK
6113y po6oTa 4OK KOPUCTU OBY (DYHKLMjY.

-

Mopare ce yBepuTu Aa je 0Bo gyrme omoryheHo fOoK KOpUCTUTE pexum ,JlarbMHCKO yrnpaBrbame”.

Butoanele de navigatie.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

modul ,Control de la distanta”.
6 Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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MpomeHa nopewaBawa
Ha noueTHoj cTpaHuum ypehaja noavpHute , MNpomeHnTe nogeluaBamwa ypehaja“ aa 6ucte npuctynunu
nogewasarwmma poboTcke kocunuue, nperneaany ux U NPOMeHUnun.

e I C———
CXCICICRGREXE - ;
4 Rain Sensor @ 2 "
st

i r——
sne
¥ LED ight @
Remote control mode v {—J @ About Device: v

Map Mode

(m (p 5% R setting v

MNopewaBakbe cUCTEMCKOr BpemeHa
Robotska kosilica za travumoxe 61Tn koHdUryprcaHa aa ayTomaTcku nojellaBa cMCTeMCKO Bpeme, npaTtehu
Bpeme Ha BalleM MOGWUNHOM TenedoHy, Unu Aa pyyHo nofecu Bpeme paja.

W System Time v & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

MopelwaBawe papapckor ceHsopa
Robotska kosilica za travusam omoryhasa ga nogecute garbuHy aetekumje pagapckor ceHsopa uamehy 30 um
1 60 um.

E Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

MopelwaBake ceH3opa 3a KUy

Robotska kosilica za travusam omoryhasa aa aktusuparte unu geaktmeBupaTte CeH3op 3a kuwy. HakoH
aKTVBUpawa CEeH30pa, MoXeTe MOoAECUTM U BpEME oAnaraka: BpeMe koje he po6oT octatv y cTaHum 3a
NyHEHE HAKOH LUTO CE CEH30p 3a KWLLY OCYLUM.

® Rain Sensor [ @)
4 Rain Sensor @

d

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

MopewaBawe JIE[ cBeTna
Robotska kosilica za travusam omoryhasa aa koHdurypuwete JIE[l ceeTno. HakoH akTMBaumje, 4OCTYNHa cy

23
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OBa pexuma paga: , YBeK YKiby4yeHo" n ,Pexxum nywramwa y pag”. 3a getarbe 0 pexumMy TecTupama,
nornefajte onuc UCMoga.

§° LED light (o) ‘ 3(F LED light

Pexum nywTtawa y pag Kaga je aktmBupaHa onuuja Kkako
npoBepwuTu pag , NIE[ cBeTno pagu npema rope HaBeeHUM NpUHLMNMMA :

® CTtanHo 3eneHo : Y pexuMmy npunpaBHOCTU UNn'y paay, curHan carenuta je HOpManaH.

® Jako 3erleHO : y pexumy NpunpaBHOCTW UNW Y pady, curHan catenwura je cnab, anu je dyHKUMOHNCaHe
moryhe.

® KOHCTaHTHO MNaBo : TOKOM MyHEHa, CUrHan caTtenura je HopmarnaH.
e [naBo TpenTakbe : TOKOM MyHEHA, CUrHanN catenura je cnab, anu je dyHKUMoHUCae Moryhe.

CranHo upBeHO : XUTHO 3aycTaBrbake / ouynTaBamwe / HefocTaje Besa usMehy pedepeHTHe cTaHuue 1
pob6oTa.

Tpenhyhe upBeHO: cTawe rpeLke .
Tpenhyhe XyTo : cnab catenutcku curHan .
KoHcTaHTHO rby6uuacTa : y pexumMy ,JarbWHCKOT ynpasrbawa“, curHan catenurta To je HopmMarsHo.

Jako rbybuyacTa : y pexumy ,[arbUHCKOT ynpaerbakwa “, curHan cartenura je cnab, anu je
dyHKUMOHMCae Moryhe.

® KoHctaHTHO 6eno : BpemeHom OTA (cbupmBep) axypupare) npouec

PecetoBamwe WUH kopa
Robotska kosilica za travuBam omoryhasa ga pecertyjete NMMH koa. HakoH yHoca novetHor MNH koaa, HoB®
MVH kop ce moxe nogecutu 3a ypeha;.

A PN code reset w 8 rin code reset -

Input your curent PN code
Input here

Input your new P code

[ input here

Rpaat your raw PIH code

input here

MopewaBara enekTpuyHe

orpape Robotska kosilica za travuomoryhasa omoryhasarwe unm oHemoryhasame enekTpudHe orpage. HakoH
omoryhaBara npekugaya Mpekunay orpage” , nputucHute ayrme ®na 6ucTe nogecunm NoyeTHy Tauky
enekTpudHe orpage. HakoH Tora, moxete KOHOUNYPUCATU BpepHocT ,JJomeT orpage”. AKO cUCTEM
neTekTyje oa je poboT npekopayno oBy BpeAHOCT, ayToMaTcku he nocnaTtu nopyky ynosopera nytem
Mo6unHor TenedoHa kopucHuka PHONE-a .
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[ € sk Electranic ferce
@Eumm > | I =

T Lo prws 0 cagE T s ST Dol

J

9
|

(@)

O

|
Fence Switch (on) |I

Fence Range | &0 m
O6aBewTewa / Cnawe nopyka

Robotska kosilica za travusam omoryhasa ga omoryhute unu oHemoryhute dyHKUMjy cnamba
obaBeluTewa/nopyka. HakoH omoryhaeara oBe hyHKkuUMje, cuctem he ayTomaTcku criatv nopyke Ha MoBunHm
TenedoH KOPUCHUKA KaJ rof, Ce Aorofe peneBaHTHM gorahaju y pagy pobora.

o Notification/ Message Push @

MopewaBawe paguo-tppekBeHumnje (PP)
Kapa ce kopwucTtu Buwe ypehaja y HenocpeaHoj 6nm3vHmM (HNp. ABe jeAnH1LEe Ha UCTOM Morby), ako gohe ao

CMeTH:M Ha paguo-hpekBeHLMjU, NoAeLIaBake Ce MOXe NPOBEPUTH U, ako je noTpe6Ho, PP kaHan ce Moxe
NPOMEHUTU.

RF setti v

P setting >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |

‘The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
MopewaBawe

WiFi mpexe Robotska kosilica za travusam omoryhaesa ga koHdurypuwete WiFi npuctyn. Ha npumep, ako ce
npomMeHu KyhHu pyTtep, moxete yHeT HoBo WiFi nMe 1 no3mHKy, a po6oT he KOpMCTUTU OBe noaaTke 3a
noeesuBare ca nHTepHeToM. Mpenopyyyje ce Aa 3anamTuTe Aa poboT nogpkasa camo dpekBeHumjy of 2,4

GHz.

= .
<> WiFi setting v ‘ @ WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
lnbut‘#o'hr password: e
[ Input here ave W ]
Save

25



SRB RURIS

MopelwaBake BUCUHE KOLLEHa
Robotska kosilica za travusam omoryhasa ga nogecure BUCUHY Kollera NoMohy oBe dyHKuuje.

. Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

MopelwmaBame je3nka ekpaHa.
Robotska kosilica za travusam omoryhasa aa nsabepere jesuk ekpaHa.

& Mower Language v

HauuH kowena
Robotska kosilica za travusam omoryhaBa aa nsabeperte HauuH kolwena. [JocTynHa cy ABa HauuHa: , Pexum
OBOCTPYKOT NokpuBawa“ u ,HopmanHu pexum®.

a Mowing method a Mowing method

| ‘

[OBocTpyku pexum nokpuBeHocTu: Robotska kosilica za travuhe npBo kocutu of cesepa ka jyry, a 3atum o
MCTOKa Ka 3anagy.

HopmanaH pexum: Robotska kosilica za travumoxe npBo fa KocuTK o4 ceBepa Ka jyry, a 3a HenokoLleHe
30He, kocMheMo oA UCTOKa Ka 3anagy Kako GMCMO UX NOTMYHO MOKPUMW.

[OHeBHMK rpeliaka

Robotska kosilica za travusam omoryhasa aa Bugute nocrneghux neT 3anuca rpellaka nomohy ose dyHkuuje.

r 2

o Fault record v o Fault record A

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

KEXKAEKAER KX EEKERR K LK REE KR KR LKRE
YYYY-MM-DD X XX-XX

A 3000 D0 0 03 3 03000 3 300 00 3000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

O ypehajy
Robotska kosilica za travusam omoryhasa ga suaute nHdopmaumje o ypehajy. Takofe moxeTe npoBeputu
Bep3unjy codTeepa 1 Aa nu je 4oCTynHa HoBa Bep3nja.
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@ About Device v & About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: X000

S AHOCOOOCKN |

3LE MAC address: R KX NAXN, |
WIFIMAC address: XA IOCKEXAK, |
Sirmware version; V00000 |

- _J

Axypupawme codTtBepa BaH Mpexe

Cuctem Takohe nogpkaea pyHKUMjy axypupara coTBepa y pexumy BaH Mmpexe. CodTBep BaH Mpexe buhe
[OCTynaH Ha Hawoj Be6 cTpaHuum, a KopucHuk Tpeba aa npeysme gatoteky Ha YCB ypehaj n usspum
axypviparbe npema ynyTcTBMMa y HacTaBKy.

Port USB

Bpahawe napametapa
Robotska kosilica za travusam omoryhasa fa peceTyjeTe napameTpe U3 MeHuja 3a KoHdurypauujy.

I \
‘ﬂw:ﬂnmmwng )J o

Parameter settings will be reset, is it reset?

A vy
Bpahawe ¢habpuukux nogeliaBama

Robotska kosilica za travuomoryhasa notnyHo peceTtoBane CBUX NoAataka, ykrbyuyjyhu kpenpaHe mane.
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@ Restore factory settings >

J 0
This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- EEm

4. NYWTAHKE Y PAL]

Mpukas u pag
MNMoyeTHa cTpaHMUa HaKkOH NoKpeTawa
HakoH ykrbyumBama poboTcke kocunuue, kKopucHuk mopa aa yHece MNMUH koa (Monumo Bac aa nogecute MUAH
Kon ako ce poboT KOPUCTW NPBU MYT).
Ako kopuCHUK He koHdpurypuwe POBOTA y poky oa 3 muHyTta , po6oT he ce noHoBo 6rnokuparu, a
KOPUCHWK he noHoBo mopaTtu ga yHece MNWH kog .

Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie

1 202X-XX-XXCpesa 14:00 85{D) T
Data siora
| ﬂpMHpa | — Procentajiarba tunsa
—
Status robot BHOCT

Map:0.00 sgm MoKowweH

0%
/ W [l WAl 4G
i - 0 o

Dimensiunea gazonului

Hanorb\, M

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XX-XX cpea.  14:00 85

inseamna ca ziua este \ n Indicat ddel
selectata — sz:x\wwo ndicator mod de lucru

Hep MoH YTo Cpepga O6wunasak Bpar|
Ceno

e eo_o o o o o
|T1:09:DO-19:OO |

T2: 09:00-19:00 A

\

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Cumbon MATIE

WHaoukaTop mane: kaga ce npuvkasyje y aopyroj 6oju, To 3Haum fa je y cucteMy cadyBaHa yHKLMOHanHa mana.
2. Cumbon APNT

WHovkaTop cTaTyca cuctema: kaja ce npwukasyje y Apyroj 6oju, To 3Hauu ga po6oT uma gobGpy Besy ca
caTenuTCKMM CUCTEMOM 1 Aa je kaMmepa crnpemMHa.

3. BLE cumbon
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MHupukatop Bluetooth-a: Kaga je Bluetooth noBesaH, cumbon ce npukasyje y agpyroj 6oju.

4. Cumbon Wi-Fi-ja

WiFi nigukatop: kaga je WiFi nosesaH, cumbon ce npukasyje y apyroj 6oju.

5. 4G cumbon

4G vHpukaTop: Kaaa cy noBesaHy MobunHu nogaumn, cumbon ce npukasyje y Apyroj 6oju.

6. Cumbon™

Kopuctute gyrme ,|“ Ha HaBUraumMoHoj Tactatypu aa 6ucte nomepunu ekpaH Ao cnegehe ctpanuue.

7. CmBo

KopwucTtute ayrme ,1* Ha HaBUrauvMoHoj Tactatypu Aa 6ucte ce BpaTunu Ha NPETXOAHY CTPaHuLy No eKkpaHy.

maBHM MeHM nopgewaBawa poboTta

Kapa ce Ha ekpaHy po60oTa npukaxe rnaBHU MHTepdeEjC, NpUTUCHUTE AyrMe ,Hasag" 3a npucTtyn cTpaHuum ca
nojelasawmma yHkUnja poboTa.

MNMopewaBawe ,AaTyma“ u carta

KopucTtute poTtaumoHo ayrme aa 6ucte usabpanu onuyjy JdaTtym® u ,cat “ , a 3aTum npuTuCHUTE Ayrme 3a
NpUCTyN nofeLlaBary.

Settings B Date & Time 2 Modification saving? e
D e

2.Working Date & Mode 2 NO

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.Others

2024-03-15 12:52

MopewaBawe ,,[AatyMm u pexmm*
KopwucTuTe poTaumoHo ayrme ga 6ucte nzabpanu onumjy Jatym un pexum®, a 3aTum nputucHUTe Ayrme aa
6ucTe ywnu y noaeLlaBamse.
OBO nopeluaBame yKrbyyyje Tpu onumje:
1. PagHu gatym v Bpeme.
2. HauvH papa.
3. opesuBare y goba gaHa .
nogellasarwa pagHMM AaHUma
Monumo Bac aa npatute cnvke o4 Maja Hajarbe 1 KopucTUTe OKPETHO Ayrme 3a ceano Aa 6ucte nogecunmn
pafHe AaHe poboTa .

Setiings ©| | working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: 2
1.0 & Tims

| Working | King
2.Working Mode 2 Set working time
3.Mowing with daylight

3.P de

4.5ensors & Mowing Helght
5.RF Setling

6 .Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Time: [:]

Use knob to select working days

EDEE [ o on E En

nopgelaBaka pagHo Bpeme

Monumo Bac Aa npatute Crivke o Maja Hagarbe 1 KOpUCTUTE OKPETHO AyrMe 3a NoJellaBake pafHor BpEMEHA
poboTa .

3a cBaku aKkTMBMPaHW pafHu AaH , KOPUCHWK MOXe NOAECcUTU ABa BpemMeHa MHTepBanu
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day

Waorkine Mode] 2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Set working time 2] Set working time (5]

Workin : Fri
Bl [ = @ E E orking Date

o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

nogewanBawa NMUH kog
Kopuctnte poTtaumoHo ayrme ga 6ucte wmsabpanu onuujy Jlo3mHka“ , a 3aTum nNpuTUCHUTE JyrMe 3a
nofewasare npuctyna A.
[a 61 npomenuno MNH koA, KOPUCHWK Mopa Aa:
1. yBegute noctojehm MNNH kog.
2. yBegute Hosu MVH koa.
3. noTBphHEHO NOHOBHMM yHOCOM HoBor MVH koaa .

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
| C(ode | * * P * * * *
4.Sensors & Mowing Height —_ —_ _ _ — — —_
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| *

Please Re-Enter New PIN code o

* * *

| %

MopewaBawe ,,ceH30pa‘“ U BUCMHE Kollewa

KopwucTute poTaumoHo ayrme ga 6ucte nzabpanu onumjy ,CeH3opu* U BUCUHY KOLLeHa , a 3aTUM MPUTUCHUTE
Ayrme 3a npucTyn nojeluasamy.

Y oBvM nopfeluaBakmma, KopucHuk moxe KOHOUINYPUCATU cnepehe dyHkumje:

®  CeH30pWu 3a Kuy

®  YnTpa3By4HU CEH30p

®  BucuHa ceuyena poboTa

® [nac 3a obaeewrTerwa poboTa

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

CeH30pu 3a Kuwy

KopucTtute poTtaumoHo Ayrme aa 6ucte nsabpanu onuujy ,CeHsop 3a kuwy“, a 3aTuM MPUTUCHUTE AyrMe 3a
NpuUCTYyN NoJellaBamy.

HakoH Tora, KOpUCHWK MOXe noJecuTy Bpeme oanarawa y 6a3Hoj ctaHmum, a 3atum kaga CEH3O0OP petektyje
cyBohy. HakoH 3aBpLueTka nogelaBsawa, oBo he 6uUT NnpuMeHeHo.
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Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3

Code 3. Mower Cutting Height

o 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting

6.Mowing Mode
7.0thers

Rain Delay Time [2)

YnTpasBy4HU ceH3Op

KopucTtute poTtaumoHo gyrme aa 6ucte nsabpanu onuujy ,YNTpassBy4Hn ceH3op®, a 3aTuM MPUTUCHUTE Ayrme
3a NpUCTYN NoJeLlaBary.

HakoH TOra, KOPUCHWMK MOXe MOAECUTM pacTojake u3Mely rnaBe ynTpa3By4HOr CeH3opa W AeTeKTOBaHWUX
objekara.

Settings (1] Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor (5]
1.Date & Time 1. Rain sonsor 1 ON

2.Working Date & Mode r 2. OFF

3.PIN Code 3. Mower Cuiling Height

4, Mower Prompt Voice

s Mowing
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Distance detection o

PP i

30cm (30 - 60)

BucuHa cevewa po6oTta

KopucTtute poTtaumoHo gyrme ga 6ucte msabpanu onunjy ,BucvHa kowewa poboTta“, a 3aTuM MPUTUCHUTE
ayrMe 3a npucTyn noaeLlaBamy.

HakoH Tora, KOpUCHUK MOXe KOPUCTUTU POTALMOHO ayrme aa 6w :
® [logecuTe XerbeHy BUCUHY KOLLeHa
®  Edekar OJPEBNBAHA BEJIMYNHE BrcuHe Kollewa

(1) Sensors & Mowing Height o

Settings

1.Date & Time
2.Warking Date & Mode
3.PIN Code

Mower Cutting Height o

)
8.Mowing Mode
7.0thers

Mower Cutting Height L

M( |+ =somm

Settings [1]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3

5.RF Setting
6.Mowing Made
7.0thers

Sensors & Mowing Height

1. Rain sensor
2 Ultrasonic Sensors

4. Mower Prompt Voice

[} Mower Cutting Height
1. Haight sefting

2. Height calibration

Mower Cutting Helght n

&

Calibrating......
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Fnac 3a o6aBelwTewa po6oTa
Kopuctute poTtaumoHo ayrme ga 6ucte usabpanu onuuvjy ,nacoBHo obGasewTewe poboTa“, a 3atum
NpUTUCHUTE AyrMe 3a nojellaBare npucTyna .
KopucHuk moxpaa:
®  AxTmBupajTe unu oHemoryhute rmacosHo obaseliTewe poboTa .

® [logecuTe jaunHy 3ByKa.

Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice o
1.Date & Time 1 Rain sensor 1 ON

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2 OFF

3.PIN Code 3. Mower Culting Haight

. Mower Prompt Voice

Sensors  Mow
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

P® nopewaBawe
Kopuctute potaumoHo gyrme aa 6ucte msabpanu onuvjy ,RF nogewasane” , 3aTum NpuTUCHUTE Ayrme 3a
NpuUCTyN NoJeLlaBawy.
Y oBUM noAellaBakmma nocToje Ase onuyje:
1. CnuHK ckeHupawe — omoryhaBa ckeHupame gocTynHux PO cdpekBeHunja pagu geTtekumje Besa.
2. Slink Info — npwukasyje nHpopmaumje o TpeHyTHoj PP Besun, kao LITO Cy M3BeWTa] O Hanajawy Wnu
petarbm o P® moayny.

Settings RF setting 2
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. 8link Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

CnuHK ckeHupawe

3atum, kapga KOPUCHWK wmopa ga npomeHn pedepeHTHy CTaHuly Wnv NocToju CMeTHa Ha noctojehem
KOMYHVKaLMOHOM KaHany, HeonxoAHo je Aa kopucTu Slink Scan 3a npetpary u ynapusawe KAHAIA y cknagy
ca TuMm.

([ Pvms mes B bpse Ame | Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

\ L . L4 Apésati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5
/ secunde.

I Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

CnuHK ckeHupawe

KopucTtute poTtaumoHo gyrme aa 6ucte uzabpanu n npuctynunu nogellasamy ,Slink Scan® .
POBOT he nokywaTtn ga npoHahe pedepeHTHe cTaHuue goctynHe 300 cekyHau.

HakoH 3aBpLueTka CKeHuparba, CBY AEeTEKTOBaHW KaHanu he 6UTK npuKasaHn Ha NUCTW.

e  KopucTute poTaumoHo ayrme ga 6ucte usabpanu ogrosapajyhy cTaeky .

®  Yeepute ce fa uzabpanu MO OATOBAPA cepujckom 6pojy pedepeHTHe cTaHuLe.
POBOT he Taga nokywaTu ga ce nosexe ca pedepeHTHOM CTaHULOM .

e Kapga ce ycnocTaBu Besa , Ha ekpaHy he ce npukasatu nopyka ,Besa je ycnewHo ycnocTasrbeHa “ .
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Settings [1] RF setting ) Slink Scan ()

1.Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___300

2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7 Others

Slink Scan o Slink Scan g Slink Scan G
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX
1D XOOXXX, MD-RSTA, CHLX
3ID:NULL,

WUHdbopmaumje o CnnHky

KopucTtute potaumoHo gyrme ga 6ucte usabpanu ,RF“ Nogewasawe “, a 3aTuM nputucHute gyrme A 3a
npuctyn nogewasawy ,Slink Info®.

Ha oBoj cTpaHuum he 61Tn npukasaHe cnegehe nHgopmaumje:

®  Cepwujcku 6poj pedhepeHTHe cTaHuue
®  P® kaHan
®  (Cratyc Bese

Settings (1] RF sefting 2} Slink Info P
1.Date & Time 1. Slink Scan SN: XXXXXKXXXX

2.Working Date & Mode 2. Slink Info Channel: XX

3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

MopewaBawe ,,Pexuma ckpahuBamwa“
KopucHuk moxe na usabepe Tpu pexmma opesvBara:
1.  HopmanaH pexum wuwakmsa.
2. PaduHupana dppusypa.
3.  Pexum ceyerwa nomohy garbMHCKOT ynpasrbaya.

Settings (1] Mowing Mode )
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

HopmanaH HauuH wuwawa
Kopuctute poTtaunoHo gyrme aa 6ucte usabpanu ,HopmarnHm pexum ceversa”.
Ha oBaj HauuH, po60T he KOCUTU TpaBH:aK y NpaBLy CeBep-jyr y CKrnaay ca reoMarHeTHUM MorbeMm.

Settings (1] Mowing Mode 2] Normal Mowing Mode (5]
1.Date & Time i

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g
4 _Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

PadwmHupan ctun cpusype

KopucTtute poTaumoHo gyrme aa 6ucte usabpanu ,Pexum cuHor nogpesvsama “ .

Ha oBaj HauvH, po60The NPBO KOCUTU TPaBHaK y NpaBLly CEBEP -jyr y CKNagy ca reoMarHeTHUM MOTbeM, a 3aTUM
he kocuTW y npasLy UCTOK-3anag .
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Settings o Mowing Mode o Refinement Mowing Mode
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode
2.Working Date & Mode
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g
4 Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Pexum ceuyewa nomohy AarbMHCKOr ynpaBrbaya

KopucTtute poTaumoHo gyrme ga 6ucte uzabpanu , Pexum pesara“ Ha AarbMHCKOM ynpaBrbayy.

Y oBoM pexumy, poboThe ce nosesatn ca mobunHum tenecdorHom nytem bnytyta, a KOPUCHUK he kopuctutu
AMNUKALINIY 3a Hasuraumjy POBOTA u Kolwene TpaBhaka .

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Mopewasawe ,,Apyro*
Kopuctute poTtaunoHo ayrme ga 6ucte usabpanu onumjy ,Octano”.
OBa dyHkumja ykibydyje 10 pasnuunTyx nogellaBama.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

nopewasawa JIE[] cBeTna
KopucTtuTte poTtaumoHo gyrme aa 6ucte nzabpanu n npuctynunu dpysxkumnjn J1E[ ceetna“ .
KopucHuk moxe aktusupatu unm oHemoryhutu JIE[ Tpaky.

Settings. (1] Other Settings ] LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

dyHkumoHanHa JIE[] ceetna
Kapa cy JIE[] ceeTna ynarseHa, PALE no cneaehem npuHumny:

® CranHo 3eneHo: Y peXumy npunpaBHOCTU UNN Y paay, CaTesINTCKU curHan je HOpManaH.

® 3ereHo nyncuparse: y pexxumy NpunpasHOCTW UK y pady, curHan catenura je cnab, cuctem kamepa je
HeucnpasaH pagu

® nriaBa: TOKOM NykEHa, CUrHanM caTtenura je HopMarad.
® [InaBo nyncupa: TOKOM NykeHa, curHan catenuta je cnab, anu pagu.

o CranHo UpBEHO: 3aycTaBrbakwe Yy Crydajy Hyxae / ouyutaBarwe / Hema Be3e u3mely pedepeHTHe
cTaHvue v poboTa.

® Tpenhyhe UpBEHO: CTake rpeLuke .

® Tpenhyhe xyTo: cnab caTenuTCku curHan .

® CranHo rbybuyacto: y Mmoayny AarbUHCKOT ynpasrbada , curHan catenura. HopmarHo je.

® [yncupajyha : y Mmoayny AarbMHCKOT ynpaBrbaya , CurHan catenura je cnab, anv pagw.

WHdopmaumje o Bep3nju

KopucTtute poTtaumoHo Ayrme aa 6ucte usabpanu n npuctynunm yHKumju MHdopmaumje® o sepamnju.
KopucHuk Moxe npoBeputn nHdopmaumje o ypehajy, kao WTo cy Bep3unja upmeepa, cepujckn 6pojun apyru
TEXHWUYKM JeTarbu.
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Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
JOOOOONHK (4]
KXXXX
XXXXX
XXXX
XXXX
XXXX

MPELWUKE NPU PETUCTPALINJU
KopwucTuTe poTaumoHo ayrme aa 6ucte nzabpanu u npuctynunu cyHkumjn ,CHuMare rpeluaka’.
OBpge he 6utn npukaszaHo HAJHOBWJMX net MPELLAKA koje je po6oT 3abenexuo.

Settings . 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light
2.Working Date & Mode . Fault 1: Lifted
2. Version Info 20XX—06-18 08:00

3.PIN Cede Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info : 20XX-06—18 08:00

5.RF Sening 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance v .
Fault Record o

Fault 4: Lifted

20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted

20XX-06-18 08:00

WUHcbopmaumje o 6arepuju
KopwucTtute poTaumoHo ayrme aa 6ucte nzabpanu v npuctynunu dyHkumin MHdopmaumje® o 6atepujn.
OBpe he 6uTK nNprkasaHe mHdopmaumje o 6atepuju poboTa.

Settings [ 1] Other Settings 2 Battery Info o

1.Date & Time 1.LED Light ing times:

2.Working Date & Mode 2 Version Info 1-Charging times: XX

3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V

4:Sansors & Mouing Hoig 3.Current: XX A

5.RF Setting .Language .

6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V

7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Je3uk

KopucTtute poTaumoHo gyrme aa 6ucte usabpanu n npuctynunm @yHKUmju ,Jeamk” .
OBae moxeTte ogabpatu jesnk Ha kojem he ce npukasueatn poborT.

Settings (1] Other Settings 2] Language 3]

1.Date§ Time 1.LED Light 1.English 8.ltaliano

2.Working Date & Mode 2.Version Info 2 Svenska 9 Nederlands

3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski

5.RF Setting 5.Espanol

6.Mowing Mode 6.About Device 6.Suomalainen

7 Mowing Performance v 7 Francais TECTES S
O ypehajy

KopwucTtuTe poTaumoHo ayrme ga 6ucte nzabpanu n npuctynunu dyHkumjn ,O ypehajy” .
OBpAe KOpUCHUK MOXe NpoBepuTn MHpopMmaumje o ypehajy.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX

Cmamere yYMHKa
KopucTtute poTtaumoHo gyrme aa 6ucte uzabpanu n npuctynunu dpyHkumju ,MepdopmaHce” u Jumiare”.
MocTtoje Tpu PEXKMMA papga 3a moTop Tpumepa .

Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1 Date & Timo 1LED Lih

2.Working Date & Mode 2 Version Info ——

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 9.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v v

Pexumu paga motopa Tpumepa
1. nepcpopmaHcu : 6p3nHa poTaumje moTopaTpumepa je 3500 o6pTajay MUHYTH, Ca MakCUManiHOM CHarom
nsnas
2. banaHcupann pexum: 6p3nHa poTauvje moTopa Tpumepa je 2850 obpTaja y MMHYTH, NOrOAHO 3a 3a
HOpManaH TpasHak.
3. edhmkacHocTH : 6p3nHa poTaumje moTopa TpumMepa je 2500 o6pTaja y MuHyTH, LWITO 06e36ehyje Hajborbn
0AHOC n3Mehy cHare 1 NOTPOLUHE eHepruje .

HuBo 6e36egHocTn
KopucTtute poTtaumoHo gyrme aa 6ucte nzabpanu n npuctynunu dpyHkumjn ,HuBo 6e36egHoctun” .
Robotska kosilica za travuuma Tpu HMBoa 6e36e4HOCTM KOje KOPUCHUK MOXe Aa u3abepe.

Settings n Other Settings (5] Safety Level o
N e & Time R —

2.Working Date & Mode 9.Map .

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4.Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

. .

1. Bucok HuBO: no ceakom gatymy Kaga POBOT yhe y pexum npunpaBHOCTU Unn Ce NPUTUCHE AyrMe 3a cTton
, Pobor 3axTeBa YHOC NMWH kopa npe Hero WTO ce akTuBupa.

2. HopmanaH HMBO: HaKOH NokpeTaka UM HaKoH LUTO ce AoroAuna rpeLuka , unu ako je poboT 6vo y pexumy
npuNpaBHOCTU AyxXe o4 5 MUHyTa, KOPUCHUK Mopa Aa yHece MNNH koA npe Hero WTo akTuBupa poboTa.

3. Husak HMBO: Tek HaKOH NOKpeTaka UMK HakoH LUTO Ce AOoroAwna rpeLuka , KopucHuk mopa yHetu MVH koA,

®dyHKumja ,,Mana“
KopucTtute potaumoHo ayrme 3a u3bop u npuctyn dyHkumju ,Mana“ . lNpeko oBe onuuje, KOPUCHUK MOXe
nopecuTy pagHu Tok poboTa 3a many .

Settings (1] Other Settings 0
1.Date & Time 8.Satety Level

2.Working Date & Mode
3.PIN Code 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

,» MHcpopmaumje o manum “
KopucTtute poTtaumoHo gyrme ga 6ucte nsabpanu u npuctynunu dyHkumjn JMHdbopmaumje o manu®. Y oBoM
oJerbKy, KOPMUCHVK MOXe Aa Buau uHopmMaumje 0 TPeHyTHO MPUMEHEHOj Manu.
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Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

o Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

mana 6pucamwa

RURIS

dyHKumjn ,06puwm many”“ . KopucHuk Mmoxe aa obpuiie TpeHyTHO NpUMEH-EHY Many 13 0BOT MeHuja.

Map o
1. Map Info

. Delele Map

3. Restart Mowing

Delete Map 9 Delete Map

Map is already existing. Delete old map Deleting Map.

information? Please press OK to

o

Delete Map o

Delete map done.

PecetoBake mane

Kopuctute poTtaunoHo ayrme ga 6mcte usabpanu v npuctynunm dyHkumjm ,lMTOHOBO NOKPEHM KOoLeHEe" .
HakoH omoryhaBana yHkumje ,[TOHOBO NOKpPEHU Kollewe”, Hanpeaak kollexwa he 6Gutn pecetoBaH Ha Hyny.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

Restart Mowin
1) g

1 Yes
2. No

PewaBawe npobrnema ca nogaunuma

Kopuctute poTtaunoHo ayrme ga 6ucte usabpanu n npuctynunu dyHkumjm ,Debug Data“ .
OBy (hyHKLMjy KOPUCTU UCKIbY4YMBO OBnalheHn cepBuc.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height

o Other Settings
8.Satety Level
9.Map Function

o

5. OOPXXABAHE, CKNAOULLTEHWE U PELLUABAKE MPOBJIEMA

Yuwhewe u ogpxaBare

BaxHo je oa Bawy po60TCKy KOCUnuLy oapxaBaTe YNCTOM.
Pob6oT he ce naklue netatu y3 naguHe ako cy TOYKOBM 4MCTK, a ceymBa he Takofhe Borbe cehu ako cy uncrta u
owTpa. Hukaga He kopucTuTE Nepay Noj BUCOKWUM MPUTUCKOM 3a ynwherse.

Yuwhewe Tena

Kopuctute Meky YeTky w/unv BnaxHy Kpny ca AeTepLIeHTOM 3a AoMahMHCTBO.

Yuwherwe aowe cTpaHe

YBepuTe ce Aa je npekvpad 3a Hanajawe y nonoxajy ICKIbYYEHO n Hocute 3awTutHe pykaBuue. OkpeHute
poboTa Ha 6ok Aa 6uCTe OTKPUNU AOHY CTpaHy, O4YMCTUTE AUCK Ca CEeYMBMMA WU OKBUP MEKOM 4EeTKOM Wnu

BnaxHom kpnom. OkpeHute guck aa 6ucte ce yBepunu aa ce cnobogHo kpehe.
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OwTper-e/3ameHa ceunBa;

AKO Cy ceuuBa UCTpOLLEHA Ca jeHe CTpaHe, MOry Ce OKPEeHyTU.
Ako cy ce4yvBa owwTeheHa unu nokasyjy 3Hake HepaBHOTEXe, MOpajy Ce 3aMEeHUTU.

1. OkpeHuTte ypehaj.

RURIS

2. OoBpHUTE 3aBpTH-€ ceumBa ca AHa ypehaja, a 3aTuM OKpeHuTe ceymBa.
3. MpuyBpCcTUTE CEYMBA HUXOBWM 3aBPTHMMA.

3ameHa ceuumBa

3. YknoHuTe cTape ceyvBa v 3ameHuTe Kx npatehu rope HaBegeHe Kopake.

3UMCKO cKnagmiuTeHse

TokoM 31Me, poGOTCKY KOCUNKLY, NYyMMHY CTaHWLY W Hanajake YyBajTe Ha CYBOM MecTy. Mpenopy4yjemo
CKNaguLITeHe Y LWynK, rapaxu Unu, NoxerbHo, y 3aTBOPEHOM NpPOCTOpY.

MpunpemuTe ypehaj 3a 3MMCKO CknaauwTeHe Ha criefehn HauuH :

HanyHute G6atepujy oo 80%.
2. lNpebauuTte rnaBHu Npekupad 3a Hanajake y nonoxaj ,MCKIbY4YEHO".
3. OuumcTute poBOTCKY KOCMMMLY .
4.  WckrbyuuTe Hanajawbe U3 yTUHHULE .
5. VckrbyunTte Hanajame M3 OKUHI CTaHuue.
Ako je moryhe, Nnpou3Bo/ cnakyjTe y OpurMHanHo nakosake.

peuukKnaxa

He GauajTe enekTpuyHy, MHOYCTPUjCKY ENEeKTPOHCKY OMpemMy U HeHe KOMMOHEeHTe y KyhHu
otnaa! UHdopmaumje o WEEE. Yaumajyhu y o63up opgpepbe OUG 195/2005 - o 3awTutum
*uBoTHe cpeauHe u OUG 5/2015. Motpowayumn he ysetn y o63up cnegehe uHAvKaumje 3a

npeaajy enekTpMYHOr oTnapa, HaBeAeHe y HacTaBKy:

- MoTpowayn umajy obasedy ga He enumuuuwy onpema EJIEKTPUYHU un enekTpoHckun oTnag

L onpemy (WEEE) kao HecopTupaHu KOMyHarnHu oTnaj v a ce cakynrba oaBojeHn oaj WEEE.
- Cakynrbawe OBOI otnaga Ha3saHa (WEEE) he 6utn cnpoBoawn JaBHa cnyx0a 3a cakynrbamwe y pagujycy
CBAKOI okpyrawu nyTem LeHTapa 3a cakynrbawe Koje opranusyjy oneparepu OBNALUREHW 3a cakynmbare
eneKkTpU4He 1 enekTpoHcke onpeme. MHdopMaumje npyxa agMmvHUCTpauMja 3a 3allTUTY XUBOTHE CpeauHe
doHg www.afm.ro unun YACOMUNC EBponcku cuHaunkatm .
- MoTpowaun mory 6ecnnaTHo BpaTUTK €NEKTPUYHU U eNeKTPOHCKM 0TNaj Ha HaBedeHa MecTa 3a cakynibake

npeTxoaHo .

Cnepneha Ttabena 6enexu nHpopmaumje o rpelwkama npukasaHe Ha J1LI naHeny n kopucTtu ce ga o6asectun
KOpPWCHMKa O cafipkajy KBapoBa, 3a peluaBate Npobrnema v HBUXOBO OTkNakwamwe. Kaga ce kBap nokpexe u
OCTaHe HepelleH, oH ce Benexu u yyBa y ypehajy.
PewaBawe npobnema ca po6oTom

MpoGnem

Moryhu y3pouu

CaHuTapHa peluesa

Tncbt

CeH30p Noan3ara je akTMBUpaH.

I'peluka he ce obu4HO ayTOMaTCKu
pewwmTun. AKo npobnem n garbe nocToju,
nposepute kyhuwTre poboTa.

Mag

CeH30p cyaapa ce akTMBMpao.

pelka he ce obu4HO ayTOMaTCKu
pewwmTun. AKo npobnem n garbe nocToju,
nposepuTe kyhuwrte poboTa.

Harnto

CeHsop Harnba je akTmBMpaH.

pewka ce 06M4HO pellaBa
ayTomaTcku. AKo ce u garoe jaBra,
noctaeuTe poboTa Ha XOPU3OHTaNHy
NOBPLUMHY 1 MOHOBO MPOBEPUTE.

'ybutak nonte

CeH30p npeBpTak-a ce akTVBMPao.

Oga rpeluka ce npukasyje kaga ce
po6oT npespHe.

Hanorby

Po6oT je BaH BUPTYyenHe rpaHuue.

Kapa po6ot oTkpuje Aa je npekopayno
BMPTYENHU NUMUT, nNpuka3ahe ce oBa
nopyka o rpeLium.

PajHa

CeHaop 3a Kuuly ce aKTmsupao.

Kapa ceH3op geTtekTyje kuwy, oBe
nHopmaumje he ce nojaBuTn Ha
eKpaHy.

CNtcPro

MoTop Tpumepa je nperpejaH.

Kaga MOTOp KOHTUHYMpaHo pagu nog
BENVKMM ontepeherseM, Hheroea
Temrneparypa Moxe nopacTu 1 oea
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rpewka he ce npukasatu. HakoH
nepuoaa MupoBama, poboT 6u
Tpebarno ayTomaTckv ja ce onopasu.

Jama

Po6orT je 6nokupaH.

Kapa ce po6oT 3arnaBun y HekoM
noapyujy n He Moxe ce cam
ocno6oanTn, npukasahe ce osa
rpewka. Nposepute noapyuje un
npemecTute pob6oTa Ha OTBOPEHO
MECTO.

BetJloy

Bartepuja po6oTa je npasHa.

Kapa je HMBO GaTepuje Hu3ak,
npukasahe ce oea nopyka. Monvnmo Bac
Aa ocTtaBuTe poboTa Aa ce NyHn y
6a3Hoj cTaHuum.

CStErmr

MoTop Tpumepa ce He Moxe
MHULWjanu3oBaTty.

Uckrbyunte poboTa 1 NOHOBO ra
yKkrbyumte. Ako npobnem u farbe
nocrtoju, obparute ce osnawheHom
CEPBUCHOM LIEHTPY KOMMaHuje Ruris .

Harn61Ep / Harn62Ep

CeH3op ybpa3ara ce He Moxe
VHULMjanusoBaTy.

WckrbyunTe poboTa M NoHOBO ra
ykrbyunTe. Ako npobnem u gare
noctoju, obparute ce osnawheHom
CEepBUCHOM LIEHTPY KomnaHuje Ruris .

Ipelwka nyTarwe

Po6oT Huje ycneo aa vcnnaxupa pyTty
KoLLeHba.

Wckrbyunte poboTta n noHOBO ra
ykrbyunte. Ako npobnem u gare
noctoju, obparute ce osnawheHom
CEepPBUCHOM LIeHTpY koMnaHwuje Ruris .

Hema mane

Po6oT Hema cavyBaHMx mana.

Monumo Bac fa Kpeuparte U npumeHure
Many; rpeLika he AYyTOMATCKN HECTATU.

Bes nosuumje

Po6oT He moxe aa fobuje nogartke o
no3uumjn.

MpemecTute poboTa Ha OTBOPEH
NPOCTOP M cayekajTe HEKOJTUKO
TpeHyTaka. AKO ce nopyka u garbe
npvkasyje, obpatute ce osnawheHom
CEPBMNCHOM LIEHTPY KomnaHuje Ruris .

PathFail

Po6oT Huje ycneo aa reHepuLle nyTaky
KOLLEHA.

WckrbyunTe poboTa M NoHOBO ra
yKkrbyuute. Ako npobnem n garoe
nocrtoju, obparute ce onawheHom
CEepBUCHOM LIEHTPY KomnaHuje Ruris .

Wary6sreeH Cur

Po6orT je nsrybmo nogartke o HaBuraumju.

MpemecTute poboTa Ha OTBOPEH
NpoCTOp U NPOBEPUTE Aa NN MOXe
NOHOBO Ja ce No3uuuoHupa. Ako
npobnem n garbe nocTtoju, obpatute ce
oBnawheHOM CEPBUCHOM LEHTPY
komnanuje Ruris .

485 NPELLKA

Mpo6nem ca MHTEPHOM KOMYHVKaLMjoM
poborTa.

Wckrbyunte poboTa 1 NOHOBO ra
yKkrbyuute. Ako npobnem un garbe
noctoju, obparute ce onawheHom
CEepPBUCHOM LIEHTPY KoMnaHuje Ruris .

DSV rpeluka

Mpo6nemM ca UHTEPHOM KOMYHUKaLWjOM
poborTa.

MocTynuTe Ha UCTU HAYMH: UCKIbYYUTE
1 NOHOBO MOKPEHUTE; aKo ce NpoGrem
HacTaBu, obpatute ce onawheHom

CEpBUCHOM LIEHTPY KOMNaHuje Pypuc .

DBG rpetuka

Mpo6nem ca MHTEPHOM KOMYHMKaUMjoMm
poborTa.

Wckrbyunte poboTta 1 noHOBO ra
yKIbyuuTe; ako npobnem u paroe
noctoju, obpatute ce osnawheHom
CEPBNCHOM LeHTpY Komnaxuje Ruris .

RTK rpetuka

Mpo6nem ca MHTEPHOM KOMYHVKaLMjoM
poborTa.

Wckrbyunte poboTa 1 NoHOBO ra
yKIbyunTe; ako npobnem u garse
nocrtoju, obparurte ce osnawheHom
CEepBUCHOM LIEHTPY KomMnaHuje Ruris .

P® rpeluka

Mpo6nem ca UHTEPHOM KOMYHUKaLWjOM
poborTa.

MckrbyuunTte 1 NOHOBO YKIbyunTe
po6orta; ako npobnem u garbe NocToju,
obparute ce osnawheHoOM cepBUCHOM

LUeHTpYy komMnaHuje Ruris .
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FPELLKA BUT6

Mpo6nemM ca UHTEPHOM KOMYHUKaLMjOM
po6oTa.

Wckrbyunte poboTa 1 NOHOBO ra
YKIbyuuTe; ako npobnem u fgaroe
nocToju, o6paTute ce osnawheHom

CEepPBUCHOM LIEHTPY KomnaHuje Ruris .

pewka MMY-a

Mpo6nem ca MHTEPHOM KOMYHUMKaLMjOM
pob6orTa.

Uckrbyunte poboTa 1 NOHOBO ra
yKrbyuuTe; ako npobnem v narbe
noctoju, obparute ce onawheHom

CEPBUNCHOM LIEHTPY KoMmnaHuje Ruris .

YECTO ce jaBrbajy npo6neMu u bMxXoBO pellaBake

Axo Robotska kosilica za travuHe

pagu , MOJIMMO Bac ga npatute rope HaBegeHa ynyrcrBa.

MpoGnem

Y3POK

CaHuTapHa peluewa

Po6oT ce 3aycTaBrba 1 NOHOBO
nokpehe aytomarcku HakoH 5-10
CeKyHAM.

WHepuujanHy HaBUraLMoHN CUCTEM
je y npouecy camokanubpauyje.

Po6oT he ce ayTomatcku
onopasuTy.

Pob6oT ce 3aycTaBrba v MOHOBO
nokpehe aytomatcku HakoH 10-20
MUHyTa.

Po6oT je n3rybumo KoHTaKT ca
caTennTCK1M CUCTEMOM U Yeka
NMOHOBHO MOBE3VBaH-E.

Po6oT he ce aytomatcku
onopasuTu.

Po6or ce 3aycTaBrba 1 npenasu y
CTak€e NPUNPaBHOCTU NOCIE HEKOT
BpemMeHa.

Po6oT je n3rybuo curHan u He
MO>Xe ce NOHOBO MoBe3aTu y
yHanpen nofelweHom BpeMeHy.

MocTtaBuTte poboTa y AOKUHT
CTaHULy M yKIbyduTe ra.
[MpoBepute aa nu ce caTenuTckm
curHan Bpaha. Ako npo6nem u
Jaroe nocToju, obpatute ce
oBnawheHOM CEpBNCHOM LIEHTPY
KomnaHuje Ruris .

3aarm TOYKOBU ce okpehy, anu
po6oT ce He kpehe Hanpen HUTK
okpehe; 3aTuMm ce 3aycTaerba u
npenasu y pexum cnasawa. Ha
eKkpaHy ce nojaerbyje ,Jama“.

Pob6orT je 6nokupaH.

MpoBepute fa nu je Tpasa Beha og
8 uMm; ako jecte, moTpebHo je
KOCWTU Ha HWXKOj BUCUHW.
Mposepute Aa nu Tpaea Knu3a;
notpebHo je cayekatn fa ce
TpaBHaK OCYLUM MPE KOLIEHA.

Po6oT je 3arnaerbeH y manom
noapyujy nsa HeoKpyxeHe
npenpeke, a Ha ekpaHy ce

nojaerbyje ,cyaap”.

CeHsop cynapa ce 4ecTo akTueMpa
Yy KpaTKOM MHTepBarny, a HakoH 20
aKTVBUpawa poGoT npenasu y
CTake NPUNPaBHOCTU.

OsHauuTe To noApyyje kao
L,10ApYyyje npenpeke” Ha Manu 1
yBEpUTE Ce [a je BUpTyernHa
NHWja JOBOIBHO yAarbeHa o
npenpeke.

Po6oT Hema ncnpaeaH uHTEpdEjC
3a NyH-eHe Y JOKAHT CTaHULM U He
nyHK ce.

RTK rpeluka — mana je kpevpaHa,
anu cy ce nogauvm o
NO3ULMOHMPaky NOMEPUN.

MocTaBuTe poboTa y AOKUHT
cTanuuy, nonpaeute APNT curHan
1 MOHOBO KpeupajTe many.

Pob6ot ce yecto Bpaha Ha cTaHuuy
3a nyrere , a expaH nokasyje
BMCOKY TemnepaTtypy y MoTopy

Tpumepa.

MoTop Tpumepa npenasny
TepMuyKy 3awTuty; poboT ce
Bpahay cTaHuly Aa ce oxnaau, a
3aTUM HacTaBIba Ca PagoM.

lMpoBepute aa TpaBaHuje Beha o
8 um unu pa je npenebena.

Po6oT ce He nyHWN y AOKUHT
CTaHUUM 1 Nojaerbyje ce nopyka
,Temnepartypa 6atepuje je
npesncoka‘“.

Temnepatypa 6atepuje je Bucoka
36or Temneparype OKoJIMHe .

Kapa Temnepatypa nagHe, nyrere
he ce ayToMaTCK1 HacTaBuTW.

KopucHuk He Moxe Aa nosexe
annvkauujy ca po6otom nytem
BnyTyT-a.

Mpo6nem ca Bluetooth Besom.

Wckrbyuute un ykrbyuute poboTa.

3atBopute annukaunjy REVOLA.

OHemoryhute/oHemMoryhute BnyTyt
Ha TenedoHy.

MoHOBO OTBOpPUTE annuKauujy u
NnoKyLajTe Aa ce npujasuTe.
Ako npo6nem un farbe nocToju,
obparute ce oBnawheHom
CEPBUCHOM LIEHTPY KOMMNaHuje
Ruris .

KopucHWK He Moxe fa noBexe
REVOLA annukauujy ca po6oTom
nytem Wi-Fi mpexe.

Mpo6bnem ca Wi-Fi Besom.

MckrbyuuTe u ykrbyuute poGoTa.
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YBepwuTe ce Aa ce JOKUHT CTaHuua
Hanasu yHyTap nogpydja
NOKPMBEHOCTM pyTepa .

[poBepuTE NOHOBHO NOBE3UBAH-E.

Ako npobnem un garbe noctoju,
obpatute ce onawheHoM
CEPBUCHOM LIGHTPY KOMMaHuje
Ruris .

Po6oT ce He nokpehe n Ha ekpaHy
ce npuvkasyje ,Hema mane”.

Mana Huje npaBunHoO kpeupaxa
Unun cavyBaHa.

HanpaewuTe many n akTusupajte je.

HenokolueHe NoBpLUMHe OCTajy Ha
TpaBHaky.

MoTop Tpumepa je yLwao y 3awtuty
of npeonTtepehewa u 3aycTaBiba
ce Ha 15 cekyHau.
YNnTpa3By4Hu ceHsop Moxe n3behu
oapeheHa nogpyyja, octasrbajyhun
fenose HeobpesaHe.

Po6oT he 3anamTutn HenokoLleHa
noApyyja u, HakoH NOTryHor
NnoKpuBama y jeqHoM npasLy,
BpaTuhe ce Aa ux nokocw.

MoTop Tpumepa ce okpehe, anu cy

CeuuBa BuLLE HUCY OOBOJbHO

3ametbyje kopuwheHe cevmBa

ce Kpehe yHasag unum Harno memwa
CMep Ha TpaBHbaKy.

HepaBHUX NOBPLUMHA aKTMBMpa
ynTpasBy4HU CEH30D.

nepgopmaHce cevyer-a HUCKeE. owTpa. pPE3EPBHUM .
APNT curHan je no6ap, anv po6oT1 | lNMpeBnucoka Tpasa unn NpUcycTeo Yaepure ce ,qagﬂ;aa HWe BuLEa on

M3berasajTe HepaBHe NOBPLUMHE
NPUNYKOM KOHdUrypucara mMane.

Cratyc JIE[ auopa pedepeHTHe
cTaHuue.

Tpenhyhe JIE[] anoae ykasyjy Ha
HEeHopManaH cTaTyc pedepeHTHe
CTaHvLe 1, NCTOBPEMEHO,
pob6otcke kocunuue. PedeperTHa
cTaHuua uma net nHamKaTopa.

JNNEQ onopa: Ako JIEQl avopa
HenpeKnaHoO Tpenepu , To 3Ha4 Aa
Robotska kosilica za travuuma
npobnema y KOMyHvKaumju ca
pedepeHTHOM CTaHULOM.
Mposepute na nu ce JNIE[ aunopa
Bpaha y cTabunHo ykIiby4YeHo
cTawe ( HenpekmaHo cBeTnu) . Ako
npobnem u gare nocToju,
obpatute ce onalheHom cepaucy
komnanwuje Ruris .

DSG JIE[Q auopaa: Ako NIE[l avoaa
HenpekuaHoO Tpenepu, To 3Haun aa
pedepeHTHa cTaHULa He MOoXe Aa
nobuje ctabunaH curHan.
lMpemecTuTe CTaHULy Ha OTBOpPEH
NpOCTOp 1 MOHOBO NpoBepuTe. AKO
npobnem u farbe nocToju,
obpatute ce oBnawheHomM
CEPBUCHOM LIEHTPY KOMMNaHuje
Ruris .

RMG LED: Ako LED HenpekugHo
Tpenepw, To 3Hauym ga Robotska
kosilica za travuHe moxe fa nobwje
ctabunaH curHan. MNpemecTute
po6OTCKY KOCUNuMLY Ha OTBOPEHO
nogpydje n NOHOBO nposepute. Ako
npobnem u gare nocToju,
obpatute ce onawheHom
cepBUCHOM LEeHTPY Ruris .

WiFi LED: Ako LED HenpekugHo
Tpenepw, TO 3Ha4n Aa po6oT He
Moxe fAa fobuje ctabunny WiFi
Besy. [MpubrmiuTe poboTa kyhHOM
pyTepy v NoHOBO npoBepwuTe. AKO
npobnem u gare nocToju,
obpatute ce osnawheHom Ruris
CEPBUCHOM LIEHTDY.
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8. U3JABE O YCAITIALWLEHOCTHU
M3JABA O YCKNABEHOCTU E3

Mpoussohau: CLL PYPUC UMIEKC CPJ c €

Bea . feueban, 6p. 111, YnpasHa 3rpaga, Kpajosa, forb, PymyHuja

Fon. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

OsnawheHnn npegcTtaBHuk: MHx. CTpoe Mapujyc KatanvH — reHepanHu gupexktop

OsnawheHo nuue 3a TexHUYKK gocuje: nHx. Panoj AnekcaHapy — AMPEKTOp NpousBoaH-e

Onuc mawwuHe: BexxnyHa Robotska kosilica za travusa TpaBy no o6oay je au3ajHuMpaHa 3a Kollere Tpase.
Cepuijckn 6poj npoussoga: AATCO0100001RURSTN1500 (rae AA npeactasrba nocreawe Ase undpe roguHe
npou3Boak€, 3HakoBu 5 n 7 cy 6poj cepuje, 3HakoBu 7-12 cy 6poj npoussosa)

Mpoussopn: Robotska kosilica za travusa TpaBy

Mogen : RURIS Tun: CeHtuHen 1500
Tun moTopa : EnekrpomoTop 6e3 yeTkvua LLinpuHa cevema: 180 Mm
Tun Bese: bnytyT, Bu-®u , Annukauuja, 4 I'McC MakcumanHa nospluHa : 1500 kBagpaTHUMX meTapa

Mu, SC RURIS IMPEX SRL Kpajosa, npoussohay, y cknady ca GD 1029/2008 - o ycrioeuma 3a cmassbare MawiuHa
Ha mpxuwme, Qupekmueom 2006/42/E3 - 3axmesuma 3a 6e3bedHocm u cueypHocm, CmaHdapdom EN SO
12100:2010 - MawuHe. bes3bedHocm , fQupekmuea 2014/35/EY , HG 409/2016- 0 HUCKOHaroOHCKOj onpemu,
Hdupekmuea 2014/30/EY o enekmpomasHemHoj KomnamubunHocmu (HG 487/2016 o enekmpomazHemHo
komnamu6bunHocmu, axypupaHa 2019), Qupekmuea 2014/53/EY (umnnemeHmupaHa y PymyHuju OQJTYKOM 6p. 740
00 5. okmo6pa 2016. 200uHe 0 cmassbatby Ha mpxuwime paduo ornpeme), Jupekmuea 2011/65/EY 00 8. jyHa 2011.
200uHe O ozpaHu4yerbuma yrnompebe oOpefleHux oracHUX CyrncmaHuu y e/1eKmpu4YHOj U eNIeKIMPOHCKOj orpemu,
usmereHa [upekmusom 2015/863/EY, lNpurnoe 2, usjasrbyjemo da cy cripogedeHe cee bumHe cepuje paduo
ucnumusarba padu nomephusarba ycaenaweHocmu npousdeoda ca HasedeHuMm cmaHdapOuma u usjassbyjemo 0a je y
ckrady ca enasHuUM 3axmesuma besbedHocmu, Oa He yepoxasa xueom, 30passbe, 6e36e0Hocm Ha pady u 0a Hema
HeazamueaH ymuuyaj Ha XXUSOMHY CPEeOUHy.
Honenotnucann Ctpoe KatanuH, npeacraBHuK npounssohava, nsjaBrbyje Ha CONcTBeHy OArOBOPHOCT Aa je MPOou3BoL, y
cknagy ca crnegehum eBponckMM ctaHaapAvma v gupekTreaMa:

OuvpekTnBa 2006/42/E3 —3axTeBu 3a 6e36eaHocTu curypHocTt, dupektnsa2014/35/EY, 0 onpemMu HACKOT HamnoHa:
EN 13857:2008- Ee3benHocT malwmHa - BesbenHocHa pacTojara 3a crnpeyaBare npoJopa ropnx U gOoHUX
eKkcTpemuTeTa y onacHe 30He
EN 60335-2-29:2004 - KyhHu 1 cnndHmn enekTpuyHy anapaTu - besbegHocT - fleo 2-29: NocebHu 3axTeBu 3a Nykade
b6atepuja
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - KyhH1 1 cnndHKM enekTpuyHu anapatu - besteaHocT - eo 1:
OnwTn 3axTesn
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - be3beHOCT KyhHUX 1 CIIMYHUX eNEKTPUYHKX anapaTta. [leo 2-107: MocebHn
3axTEBU 3a eNnekTpuyHe poboTcke kocunuue Ha 6atepuje
EN 61558-1:2019 - be3begHocT TpaHcopmaTopa, peakTopa, jeavH1ua 3a Hanajake U UXoBUX KoMOrHauwja. eo 1:
OnwTK 3axTeBN U NCNUTVBaHA
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- AmaHgmaH 1 - BeabegHocT TpaHcdopmaropa, peakTopa, jeavH1ua 3a Hanajake 1
CINMYHUX NPOM3BOAA 3a HanoHe Hanajarwa 4o 1100 V ykrbydyjyhm u 1o - leo 2-16: MNMocebHn 3axTeBn 1 UICMUTUBaHA 3a
jeavHULe 3a Hanajakbe ca nNpekuaadem u TpaHcopmMaTope 3a jeAnHuUe 3a Hanajake ca npekuaadyem
EN 62841-1:2015 - PyuyHu anatu ca enekTpu4H1MM MOTOPOM, MPEHOCYBY anaTt U MallvHe 3a TpaBhake 1 Halute -
BesbegHocT - [leo 1: OnwTn 3axTeBn
EN 62233:2008+AC:2008- MeToae Mepera enekTpoMarHeTHUX Nosba enekTpuyHux ypehaja 3a AoMahMHCTBO U
CINVYHe HaMeHe y OHOCY Ha U3MOXEHOCT Ibyan
EN IEC 60730-1:2025- AyTOMaTCKM eneKkTpu4HM ynpasrbadun. eo 1: OnwTn 3axTeBun
EN 61508-3:2011- ®yHKkumoHanHa 6e36eqHOCT enekTprUYHMX/eneKkTpOoHCKUX/MporpamabuIiHiX eneKTPOHCKMUX cuctema
Be3aHux 3a 6e3beanHocT. [leo 3: CodTBEPCKM 3axTEBU
EN 61508-7:2011- ®dyHkuUMoHanHa 6e36eqHOCT eneKTpUYHUX/eNeKTPoHCKX/NporpamabunHmnx enekTpoHCKUX cucteMa
BesaHux 3a 6e3bepnHocT. [leo 7: MNpernen TexHuka n Mepera
EN 62479:2010 - [lMpoueHa ycarnaweHoCTU enekTpu4yHe U enekTPOHCKe OnpeMe mane cHare ca OCHOBHUM
OrpaHnyernuMa U3NoXEeHOCTH Ibyaun enekTpomarHeTHum nossuma (10MHz-300GHz)
IEC 62133-2:2017- AnkanHu u Apyru Hekucenu akymynatopu - besbegHocHn 3axTeBu 3a NpeHOCUBE 3aTBOpEHe
aKkymynaTtope n 6aTepuje HanpaBrbeHe 0 HUX, HaMeteHe 3a ynoTpeby y npeHocueuM annukauujama. eo 2:
Tntnjymckm cuctemu
EN 60127-1:2006 - MuHujaTypHu ocurypauun. [leo 1: JeduHmumje 3a MUHMjaTypHE ocurypaye 1 OnLwTu 3axXTeBu 3a
MUHWjaTypHe pe3epBHe eneMeHTe
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EN 60384-14:2013/A1:2016 - ®ukcHM koHOEH3aTOopu 3a ynoTpeby y enekTpoHckoj onpemu - fleo 14: CekTopcka
cneumdukaumja - PUKCHU KOHAEH3aTOPK 3a Cynpecujy 3a NPUKIbyYak Ha Hanajarmbe

EN IEC 61051-1:2019- BapucTtopu 3a ynoTpeby y enektpoHckoj onpemu. [leo 1: Onwra cneuvdukaumja
OupektnBa 2014/30/EY o enekTpomarHeTHoj komnatubunHoc, Oupektnea 2014/53/EY (umnnemeHTupaHa y
Pymynuju OOQNTYKOM 6p. 740 op 5. okto6pa 2016. roguHe):

EN 50665:2017 - Ctangapa npou3soaa 3a NpoLEHY ENEKTPOHCKE 1 eNeKTpUYHE onpeme y 0O4HOCY Ha OrpaHuyerba
N3MOXEHOCTUN IbyAun enekTpomarHeTHum noreuma (0 Hz - 300 GHz)

EN 50663:2017 - CtaHgapA npoussoga 3a NpoLeHy ycarnalleHoCTV eNeKTpUYHE 1 eNeKTPOHCKE ornpemMe Marie cHare
ca OCHOBHUM OrpaHuyernumMa y Beau ca u3noxxeHowwhy rbyau enektpomarHetHumM norbuma (10 MHz - 300 GHz)
EN 62311:2008 - lpoueHa enekTpuU4He U eneKkTPOHCKe onpemMe y Morfneay orpaHnyera U3roXeHOCTN Ibyan
enekTpomarHeTHum nosbuma (0 Hz - 300 GHz)

EN IEC 62311:2020 - NMpoLeHa enekTpuYHe 1 enekTPOHCKe onpeMe y Norneay orpaHuyersa N3noXXeHOCTU fbyau
enekTpomarHeTHum nossuma (0 Hz - 300 GHz)

EN IEC 55014-1:2021- EnekTpomarHeTHa koMnaTtnbmnHoct. 3axTeBu 3a kyhHe anapaTte, enekTpyuyHe anare u CrniHe
anapare. leo 1: Emucuja

EN IEC 55014-2:2021 - EnekTpomarHeTHa KomnaTmbunHocT. 3axTeBu 3a kyhHe anapate, enekTpuyHe anare u CrimiHe
anapare. fleo 2: imynuteT. CTaHgapa nopoguue npoussoaa

EN 61000-3-2:2019/A1:2021- EnektpomarHeTHa komnatmounHoct (EMC) - leo 3-2: OrpaHuyersa - OrpaHuyensa 3a
emMucuje XxapMOHUYHKX CTpyja (ynasHa cTpyja onpeme < 16 A no casn)

EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - EnektpomarHetHa komnatmbunHoct (EMC) - Oeo 3-3: 'paHuue - OrpaHuyerse
Bapwjaumja HanoHa, nykTyaumja HanoHa n dnukepa y jaBHAM CUCTEMMMA HUCKOT HanoHa, 3a Onpemy ca HOMUHaNHOM
cTpyjom < 16 A no dasm 1 Koja He noanexe orpaHMderMa NpukIbyvera

EN 301 489-1 V2.2.3 - Ctangapa enektpomarHeTHe komnatmbunHoctn (EMC) 3a pagmo onpemy n ycnyre. leo 1:
3ajedHUYKN TEXHWNYKM 3aXTeBWU. XapMOHU30BaHN cTaHAapA 3a enekTpomMarHeTHy komnaTmbunHocT

EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - CtaHgap enektpomarHeTHe koMmnatndunHoc (EMC) 3a paguo onpemy u ycnyre. leo
3: CneumdnuHmn ycnosu 3a ypehaje kpaTkor gometa (SRD) koju paney dppekseHTHOM oncery o 9 kHz no 246 GHz.
XapMOHW30BaHN CTaHAapA 3a enekTpoMarHeTHy KoMnaTubunHocT

EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - CtaHaap enektpomarHeTHe komnatubunHocty (EMC) 3a pagvo onpemy v ycnyre. leo
17: CneundunyHM ycrnoBu 3a OMpeMy 3a LUMPOKOMOjaCHU MPEHOC nojaTtaka. XapMOHW30BaHA CTaHOapA 3a
eneKkTpomarHeTHy KomnaTmbunHocT

EN 301 489-19 V2.2.1:2022- CtaHgapA enekrpomarHeTHe komnatmbunHoctn (EMC) 3a paguo onpemy u ycnyre. leo
19: CneundmyHm ycriosm 3a MobunHe 3emarbcke cTanvue camo 3anpujem (ROMES) koje page y oncery og 1,5 GHz
npyxajy nogatke o KomyHukaumju 1 GNSS npujemHuke koju page y RNSS oncery u npyxajy nogatke o
NO3MLMOHUPakby, HaBUraumj u BpemeHy. XapMOH/U30BaHW CTaHAapA 3a efnekTpoMarHeTHy KoMNaTnbunHocT
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - CtaHgapa enekrpomarHetcke komnatubunHoctvn (EMC) 3a pagvo onpemy u yenyre; [leo
52: CneundpnyHmn ycnosu 3a pagmo onpemy u nomohHy onpemy 3a henujcky komyHukaumoHy onpemy (EU);
XapMOHW30BaHV CTaHAapA 3a enekTpoMarHeTcKy KOMnaTtuomnHocT

EN 300 328 V2.2.2:2020- LLinpokonojacHu npeHocHu cuctemn. Onpema 3a NpeHoC nofaTaka koja paaw y oncery of 2,4
GHz. XapmoHu3oBaHu cTaHAapA 3a NpucTyn paavo crnekTpy

EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Ypehaju kpaTkor someTa (SRD) Koju page y dppekseHTHOM oncery of 25 MHz o 1000
MHz. fleo 2: XapmMoH130BaHU cTaHgap4 3a NpucTyn paano CnekTpy 3a HecneunduiHy pagmno onpemy

EN 303 413 V1.2.1:2021 - Catenutckm cuctemm U 3emarbcke ctaHuue (SES). lMpujemHuum Mmo6anHor
HaBuraumoHor catenutckor cucrema (GNSS). Paguo onpema koja paguy dpekseHTHUM oncesmma of 1164 MHz no
1300 MHz 1 o 1559 MHz o 1610 MHz. XapMoH#3oBaHu cTaHaap4 3a NpuCcTyn paguo CnekTpy.

EN 301 908-1V15.2.1:2023- IMT henujcke Mpexe. XapMOHW30BaHW CTaHaapa 3a npucTyn paauno-cnekrpy. feo 1: Ysog
1 3ajeqHnYKn 3axTesn. Bepauja 15

EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - IMT henujcke Mpexe. XapMOHW30BaHU CTaHdaps 3a npucTyn paguo-cnektpy. fleo 13:
KopwucHuuka onpema (UE) 3a pasBujeHn yHuBep3anHu 3emarbcku paguo npuctyn (E-UTRA)

AupekTtnBa 2006/42/E3 - 0 MalumMHaMa - CTaB/bake MallunHa Ha TpXXuLTe

Cmep 2014/30/EY - 0 enekTpomMarHeTHoj koMnaTubmnHoctu (GD 487/2016 o enekTpomarHeTHOj KOMNaTUBUITHOCTH,
axypupaHo 2019. roauHe );

OupekTtuea 2014/35/EY, GD 409/2016 - 0 onpemun HUCKOT HanoHa

OupektnBa 2014/53/EY - 0 xapMoHuU3aUmju 3aKOHa ApiKaBa YnaHvua y Be3u ca CTaBrbakem pafmo onpemMe Ha
Tpxuwre ( OQJTIYKA 6p. 740 00 5. okmobpa 2016. o cmasrbarby paduo onpeme Ha mpxuwme)

OupektnBa 2011/65/EY on 8. jyHa 2011. roaumHe, usmeweHa [AupektuBom 2015/863/EY, Mpunor 2 - o
orpaHuyaBarwy ynotpebe ogpeheHnx onacHUX CynCTaHLUM y enekTPUYHOj U eNeKTPOHCKOj onpemu
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YcknafeHocT oBor npon3soga ca butHim 3axreBuma Jupektuee o paguno-onpemu 2014/53/EY notBpawno je cnepehe
HoTuUKoBaHo Teno ca bp. 0123 :
TUV SUD Cepeuc npoussoaa Ha ocHoBy cepTudmkata 6poj TPS-RED500909 i01, usaator 22.04.2025.
Ocrtanu kopuwheHu ctaHgapay unu cneundukaumje:
e CP EH UCO 9001 - CvcTem ynpasrbama KBanuretom
e CP EH UCO 14001 - Cuctem ynpaerbaka 3aliTUTOM XUBOTHE CpeanHe
e CP UCO 45001:2018 - Cuctem ynpaBrbaka 3apaBrbem u 6e3begHolwhy Ha paay.
Mapka n nme npoussohaya: SH&T Co. Ltd
HanomeHa: TexHM4YKa AOKYMeHTauuja je BnacHMWTBO npousBohava.
HanomeHa: OBa geknapauuja je y cknagy ca opuruHanom.
Pok Baxewa: 10 rogvHa og gatyma ogobpetsa.
MecTto n patym nsnasamwa: Kpajosa, 02.12.2025.
loavHa npumeHe CE o3Hake: 2025.
peructpaumje : 1503/02.12.2025

OBnamheHo nuue n notnuc: nHx. Ctpoe Mapujyc KatanuH
lenepannu gupektop CL PYPUC UMIMEKC CPN

N3JABA O YCKITAHBEHOCTU E3

Mpouseohau: CLI PYPUC MMMEKC CPN

Bea . feueban, 6p. 111, YnpasHa 3rpaaa, Kpajosa, forb, PymyHuja

lon. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

OsnawheHn npegcTtaBHuk: Mx. CTpoe Mapujyc KatanvH — reHepanHu gupexktop

OsnauheHo nuue 3a TexHuuKy Aocuje: uHx. Pafoj Anekcasapy — AMPeKTop NpOU3BO/LE

Onuc mawmHe: Robotska kosilica za travuje gnsajHupaHa 3a kollewe TpaBse.

Cepujcku 6poj npowmssoga: AATC00100001RURSTN1500 (rae AA npeacTtasrba nocrneawe ABe Ludpe roguHe
npousBoAh-€, 3HakoBu 5 n 7 cy 6poj cepuje, 3HakoBu 7-12 cy 6poj npomssoza)

Mpousson: Robotska kosilica za travusa TpaBy

Mogen : RURIS Tun: CeHtnHen 1500
Tun moTopa : EnekrpomoTop 6e3 yeTkvua LLinpuHa cevema: 180 Mm
Tun Bese: bnytyT, Bu-®u , Annukauuja, 4 IMC MakcumanHa nospluHa : 1500 kBagpaTHUX meTapa

U3mepeHn HMBO 3BY4YHOr nputucka : 55 dB MakcumanHu HMBO 3By4He cHare: 63 dB
HuBo 3By4He cHare je cepTudwmkosaH o ctpaHe TUV Rheinland n3BewTajem 6p. CN25A58Q 001 oa 08.08.2024.
roavHe, y cknany ca ogpeabama ctanHgapaa EN ISO 3744:2010.
Mu, SC RURIS IMPEX SRL Kpajosa, npoussohay, y ckriady ca GD 1029/2008 - o ycrioeuma 3a cmassbar-e MaliuHa
Ha mpxuwme, Qupekmueom 2006/42/E3 - 3axmesuma 3a 6e3bedHocm u cuaypHocm, CmaHOapdom EN SO
12100:2010 - MawuHe. be3bedHocm , fQupekmusea 2014/35/EY , HG 409/2016- 0 HUCKOHANOHCKOj Orpemu,
Hupekmuea 2014/30/EY o enekmpomacHemHoj komnamubunHocmu (HG 487/2016 o enekmpomacHemHg
KoMmnamubunHocmu, axypupaHa 2019), Qupekmuesa 2014/53/EY (umnnemeHmupaHay PymyHuju O4JTYKOM 6p. 740
00 5. okmo6pa 2016. 200uHe 0 cmassbatby Ha mpxuwime paduo onpeme), Qupexkmuea 2011/65/EY 00 8. jyHa 2011.
200uUHe O oOgpaHu4veruMa yrnompebe oOpefieHUX OracHUX CyrncmaHyu y efekmpu4yHoj U enieKmpOoHCKOj onpemu,
usmerbeHa [Jupekmusom 2015/863/EY, lpunoz 2, usjasrbyjemo Oa cy cripogedeHe cee bumHe cepuje paduo
ucnumusara padu nomephuearsa ycaznawieHocmu npousgoda ca HagedeHUM cmarHOapouMa U usjasrbyjemo Oa je y
cknady ca enasHUM 3axmesuma be3bedHocmu, 0a He yepoxasa xusom, 30passbe, 6e3bedHocm Ha pady u 0a Hema
HezamueaH ymuuyaj Ha XXUBOMHY CPEOUHY.
Honenotnucann Ctpoe KatanuH, npeacraBHuUK npomasohaya, n3jaBrbyje Ha ConcTBEHY OA4rOBOPHOCT Aa je Npou3sos
y cknagy ca crnegehvm eBpornckuMm cTaHaapauma v AvpekTueama:
EN 3744:2010: AkycTuka - OapefyBatbe HUBOA 3BYYHE CHare U HUBOa 3By4YHE eHeprvje n3sopa byke kopuLLhersem
3BYYHOT NputUCKa - VHxerepcke meToae noa ycrosuma brnvckum ycrnosmnmMa cnobogHor norba uHag pednextyjyhe
paBHU
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - be3begHoCT KyNHUX U CIIMYHMX enekTpuyHKX anapata. [leo 2-107: MNocebrn
3axTeBM 3a poboTcke Kocunuue Ha 6atepuje
Octanu kopuwheHu cTaHgapay unu cneundukaumje:

. CP EH UCO 9001 - Cuctem ynpaBsrbara KBanuTetTom

. CP EH UCO 14001 - Cuctem ynpaBrbaka 3allTUTOM XUBOTHE CpeauHe
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. 1SO 45001:2018 - Cuctem ynpasrbara 3apaBrbem 1 6e3begHowhy Ha paay.
HanomeHa: TexHM4YKa AOKYMeHTaUumja je BnacHMWTBO npousBohaya.
HanomeHa: OBa feknapauvja je y cknagy ca opurmHanom.
Pok Baxewa: 10 rogvHa og gatyma ogobpetsa.
MecTo n gatym nsgasarwa: KpajoBa, 02.12.2025.
FoauHa npumeHe CE o3Hake: 2025.
peructpaumje : 1504/02.12.2025
OBnalwheHo nvue 1 NOTNUC: Nixerwep Ctpoe Mapwujyc KatanuH
"eHepanHxu gupekrop CL| PYPUC UMMEKC CPJ1
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HRV RURIS

1. UVOD

Postovani kupce!

Hvala vam na kupnji RURIS proizvoda i na povjerenju koje ste ukazali nasoj tvrtki! RURIS je na trziStu od 1993.
godine i tijekom tog vremena postao je snazan brend koji je izgradio svoj ugled ispunjavanjem obecanja, ali i
kontinuiranim ulaganjima usmjerenim na pomaganje kupcima pouzdanim, ucinkovitim i kvalitetnim rjeSenjima.

Uvjereni smo da ¢ete cijeniti na$ proizvod i dugo uZivati u njegovim performansama. RURIS svojim kupcima ne
nudi samo strojeve, ve¢ cjelovita rieSenja. Vazan element u odnosu s kupcem je savjetovanje prije i poslije
prodaje, a kupci RURIS-a imaju na raspolaganju cijelu mrezu partnerskih trgovina i servisnih mjesta.

Kako biste uzivali u proizvodu koji ste kupili, pazljivo progitajte korisnicki prirucnik. Slijedenjem uputa osigurat
Gete dugotrajnu upotrebu.

Tvrtka RURIS kontinuirano radi na razvoju svojih proizvoda te stoga zadrzava pravo izmjene, izmedu ostalog,
njihovog oblika, izgleda i performansi, bez obveze prethodne obavijesti o tome.

Jos jednom hvala Sto ste odabrali RURIS proizvode!

Informacije i podrska korisnicima:
Telefon: 0351.820.105

e-posta: info@ruris.ro

2. SIGURNOSNE UPUTE
2.1. UPOZORENJA NA STROJU

Drzite sigurnu udaljenost od

iel |
Upozorenjel Opasnost! robota tijekom rada.

Drzite ruke i noge dalje od

rotiraju¢ih oStrica. Nikada

ne stavljajte ruke ili noge
blizu ili ispod robota.

Iskljucite robota prije
podizanja prilikom
izvodenja radova
odrzavanja.

A A
Prije bilo kakvog pregleda
i/ili odrzavanja provijerite je e s
% li glavni prekida¢ u Progitajte priruénik.
poloZaju "ISKLJUCENO".

Oprez! Ne ulijevajte vodu

na robota . Ne penji se na robota.

Oprez! Ne perite donju
stranu robota mlazom
vode.



mailto:info@ruris.ro

HRV

2.2. UPOZORENJA
Prije upotrebe procitajte upute za uporabu. Sacuvajte ih za buducu upotrebu.
obrazovanje
a. Pazljivo procitajte upute. Upoznajte se s kontrolama robota.
b. Ne dopustite osobama koje nisu upoznate s ovim uputama ili djeci da koriste robota.
c. Operater ili korisnik odgovoran je za nesrece ili opasnosti uzrokovane drugim osobama ili njihovoj imovini.
Trening
a. Povremeno provjeravajte podrucje gdje se uredaj koristi i uklonite sve kamenje, Stapove, Zice i druge strane
predmete.
b. Povremeno provjeravajte ostrice, vijke ostrica i sklop za rezanje na istroSenost ili oStecenja. Zamijenite
istroSene ili oSte¢ene ostrice i vijke u setovima kako biste odrzali ravnotezu.
Koristiti
a. Ne stavljajte ruke ili noge blizu ili ispod rotirajucih dijelova robota.
b. Nemojte podizati ili nositi robota dok motor radi.
c. Iskljucite robota pomoc¢u gumba za napajanje:
- Prije uklanjanja blokade;
- Prije provjere, ¢iS¢enja ili rada na robotu.
Ne ostavljajte robota u radu bez nadzora ako znate da se u blizini nalaze kucni ljubimci, djeca ili ljudi.
Osim toga, prilikom koristenja robota:
a) Izbjegavajte koriStenje robota na mokroj travi.
b) Ne koristite robota bosi ili u otvorenim sandalama. Uvijek nosite zastitnu obuéu i duge hlace.
c) Budite izuzetno oprezni prilikom okretanja stroja prema sebi.
d) Robota uvijek pokrenite prema uputama, s nogama dalje od oStrice(a).
Odrzavanje i skladistenje
a. Drzite sve matice, vijke i Savove €vrsto zategnutima kako biste osigurali ispravan i siguran rad stroja.
b. Radi sigurnosti, zamijenite istroSene ili oStec¢ene dijelove.
c. Obavezno koristite originalne dijelove prilikom zamjene oSteéenih.
d. Provjerite je li baterija napunjena ispravnim punjacem koji preporuéuje proizvodac. Nepravilna upotreba
punjata moze uzrokovati strujni udar, pregrijavanje ili curenje korozivne tekucine iz baterije.
e. U slucaju curenja elektrolita, isperite vodom/neutraliziraju¢im sredstvom, potrazite lije¢nicku pomo¢ ako
dode u kontakt s o¢ima itd.
f. Robot ¢e biti servisiran u skladu s uputama proizvodaca.
g. Ne otvarajte niti oStecujte bateriju.
h. Provjerite je li baterija napunjena ispravnim punjacem koji preporu€uje proizvodac. Nepravilna uporaba
mozZze uzrokovati strujni udar, pregrijavanje ili curenje korozivne tekuéine iz baterije.
Odrzavanje i posebne upute
1. Uvijek isklju€ite glavni prekida¢ robota prije uklanjanja blokada, provjere i €iS¢enja stroja ili prije zamjene
oStrice za rezanje. Nikada ne pokusSavajte popravljati ili podeSavati robota dok je u radu.
2. U sluc¢aju abnormalnih vibracija, zaustavite robotai provjerite jesu li oStrice oSte¢ene. Zamijenite istroSene ili
oStecene oStrice kako biste odrzali ravnotezu. Ako vibracije potraju, obratite se oviaStenom servisnom centru
RURIS-a.
3. Prilikom pregleda ili odrzavanja oStrice koristite zaStitne rukavice.
4. Ne obavljajte odrzavanje bosi ili u otvorenim sandalama. Uvijek nosite odgovarajuéu radnu obucu i duge
hlace;
5. Zamijenite istroSene ili oSte¢ene dijelove radi viastite sigurnosti.
6. Koristite samo originalnu opremu i pribor. Izmjene originalnog dizajna robota nisu dopustene. Sve izmjene
se vrSe na vlastiti rizik i poniStavaju jamstvo.
7. Pazite da sve maticei vijci budu €vrsto zategnuti kako biste osigurali da je robot u sigurnom radnom stanju.
Sigurnosne upute za punjac¢
1. Uti€nica mora biti postavljena u blizini opreme i mora biti lako dostupna.
2. Vanjski kabel ove jedinice ne mozZe se zamijeniti; ako je kabel oSteéen, jedinica se mora u potpunosti
zamijeniti.
4. Ne otvarajte ku¢iste punjaca. Iz sigurnosnih razloga, samo kvalificirano servisno osoblje smije otvarati bilo
koju opremu.
5. Zastitite opremu od vlage.
6. Prije CiS¢enja isklju€ite opremu iz struje. Koristite vlaznu krpu.
7. Oprema mora biti postavljena na stabilnu povrsinu.
8. Ako se punjac¢ ne koristi dulje vrijeme, iskljuCite ga iz izvora napajanja.
9. Ako se pojavi bilo koji od sljedeéih uvjeta, opremu treba provjeriti kvalificirano servisno osoblje:
3
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- Utika¢ je ostecen.
- Tekucina je usla u opremu.
- Punjac je bio izlozen vlazi.
- Punjac je pao i/ili je oSteéen.
- Punja¢ pokazuje oc€ite znakove loma.
- Punja¢ ne radi dobro ili ga ne mozete pokrenuti prema uputama u ovom priru¢niku.
10. Ne spajajte oSteceni kabel za napajanje na izvor napajanja. Ne dodirujte oSteceni kabel za napajanje dok
je spojen na izvor napajanja.
Posebne sigurnosne upute za uredaje na baterije:
1. Prije umetanja punjive baterije provjerite je li robotisklju¢en. Umetanje baterije u uklju€eni elektri¢ni alat moze
dovesti do nesreca.
2. Prije ¢iS¢enja iskljucite punja¢ iz uti¢nice.
3. Ne izlaZite bateriju izravnoj suncevoj svjetlosti dulje vrijeme niti je stavljajte na radijator. Toplina oStecuje
bateriju i postoji opasnostod eksplozije. Ako je baterija vruéa, pustite je da se ohladi prije punjenja. Ne otvarajte
bateriju i izbjegavajte mehanitka oStecéenja.
3. TEHNICKI PODACI

Vrsta motora Bezcetkicni elektromotor
Napon litij-ionske baterije 20V
Kapacitet litij-ionske baterije 6Ah
Vrsta veze Bluetooth, Wifi , aplikacija, 4G GPS
Vrijeme punjenja 120 minuta
Radno vrijeme 90 minuta
Sirina rezanja 180 mm
Visina rezanja 20 mm-100 mm
Maksimalni kut penjanja 70°
Maksimalna povrsina 1500 m?
Neto tezina s priborom 22,5 kg

- LCD zaslon
izbor - Glasovno sucelje

- Senzor za kiSu
- Senzor podizanja

Bluetooth BLE
® Ucestalost: 2400-2483,5 MHz

® Maksimalna emitirana snaga: 5,44 dBm Wi-Fi 2,4
GHz (IEEE 802.11 b/g/n/ax)

UCestalost: 2400-2483,5 MHz

Maksimalna emitirana snaga: 18,33 dBm
(mati¢na ploc¢a)

® Maksimalna emitirana snaga: 17,5 dBm ( Wi -Fi
algoritamski nacin obrade)

Specifikacije radija
® Maksimalna emitirana snaga: 17,5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® Frekvencije: 863-865 MHz / 865 868 MHz

® Maksimalna emitirana snaga: 5,42 dBm
GNSS

® Sistema je primila:

GPS, BDS, Galileo, GLONASS
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® UCestalost: 1559-1610 MHz
LTE 4G — mobilni

prijenosi Podrzani frekvencijski pojasevi + snaga
lzdano od strane Maxima:

® Pojas 1: 24,37 dBm

® Pojas 3: 23,96 dBm

® Pojas 7: 23,60 dBm

Pojas 8: 24,17 dBm

Pojas 20: 22,88 dBm

Pojas 28: 23,24 dBm

Pojas 38: 23,99 dBm

® Pojas 40: 23,79 dBm
Oprema se moze koristiti bez ograni¢enja u svim
CLANICAMA Europske unije .

Jamstvo 36 mjeseci

Robot je prikladan za travu visine do 100 mm. U vi$oj travi, robot se mozZe zaustaviti. Pokosite travnjak na manje
od 100 mm pomocu kosilice.

Robotska baterija ima koristi od funkcije "a UP- Innovation RURIS". Ova funkcija pomaze bateriji kada
dosegne kriti¢ni prag praznjenja. Ruris je osmislio inovaciju u sustavu ¢elija unutar baterije, pomoé¢u
koje se baterija moze ponovno napuniti nakon dugog razdoblja praznjenja. Stoga korisnici RURIS -a
mogu uzivati u pouzdanosti i inovativhosti RURIS-a. Nakon skladistenja, preporucuje se punjenje u
intervalima od 6 mjeseci do 1 godine.

4. PREGLED STROJA
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ROBOTSKA KOSILICARuris Sentinel 1500 je izuzetno napredan stroj koji koristi tehnologiju naprednog
pozicioniranja i navigacije (APNT), koja kombinira:

®  navigacijska tehnologija putem satelita i RGB-a.

e  MAPIRANJE vizualno.

e  dijagnosticka tehnologija vizualni A objekti.
Ova tehnologija omogucuje robotskom sedlu mapiranje okoline i odredivanje polozaja sedla u okruzenju s
centimetarskom to¢nos$¢u, $to mu omogucuje surfanje i manevriranje OKO prepreka s velikom precizno$éu.

Senzor de ploaie
Senzor cu ultrasunete

Buton stop

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

Slike su samo u informativne svrhe, dobavlja¢ zadrzava pravo na strukturne i funkcionalne promjene
opreme predstavljene u ovom priruéniku.

5. MONTAZA
Uklonite grane drvec¢a, kamenje, igracke i ostale prepreke koje mogu ostetiti robota i njegove ostrice.

% X A
N x% i —_g — < ch})

< 80 mm ==
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Sastavljanje i pozicioniranje stanice za punjenje

Prvo pronadite najbolji polozaj za svoju stanicu za punjenje,
razmislite o najblizoj vanjskoj uti¢nici, jer stanica mora biti
spojena na nju. Pazite da je tlo na koje postavljate stanicu za
punjenje ravno, suho, bez magnetskih polja i bez prepreka
ispred. Drzite priklju¢nu stanicu najmanje 3 m od ku¢a, drve¢a
i ograda. Ako je priklju¢na stanica okruzena zgradama ili

drvec¢em, provijerite je li otvoreni kut ispred stanice vec¢i od X . X
110°. Pazite da ispred osnovne ploce prikljuéne stanice bude \
najmanje 2 m ravnog prostora. LL ,,%«:

Montirajte RTK stanicu na teleskopsku Sipku.
Nakon $to pronadete pravi poloZzaj za stanicu za punjenje i referentnu stanicu, slijedite dolje navedeni
postupak za dovrSetak instalacije priklju¢ne stanice i referentne stanice.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si g Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Uklonite vijke za pri¢vrscivanje referentne stanice.

~
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Ugradite teleskopsku Sipku zajedno s referentnom stanicom.

=
3
, @ O
l\[‘_g,,%_l
(i -
= |
]

Spojite konektor (s duljim kabelom) na referentnu stanicu, spojite konektor (s kra¢im kabelom) na priklju¢nu
stanicu, a zatim plasti€nom vezicom pri€vrstite kabel na Sipku.

8
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Pokretanje priklju¢ne stanice.
1. Spojite produzni kabel na izvor napajanja.

2. Spojite produZni kabel na prikljunu stanicu i pri¢vrstite prikljuénu stanicu na tlo.

aD
———

Kada je priklju¢na stanica uklju¢ena, plava LED lampica ispod ¢e neprestano svijetliti. Ako se nijedna LED
lampica ne upali, provjerite napajanje i prikljucke ili se obratite ovlaS§tenom Ruris centru.

Ukljucite glavni prekida¢ za ukljuivanje robotske kosilice i unesite kod
Zadani PIN: 0000.

Nakon $to se ROBOTSKA KOSILICAuklju¢i i napuni u prikljuénoj stanici, pricekajte nekoliko trenutaka, a zatim
provjerite vezu sa satelitima na plo¢i referentne stanice ili na zaslonu robota.
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Pokazatelj RMS-a: Ozna¢ava komunikaciju s robotskom kosilicom (putem radiofrekvencije).

LED svijetli neprestano - aktivna veza.

Trepcuca LED lampica — veza prekinuta.

RCS indikator : Rezervirano za komunikaciju s daljinskim upravljaéem, trenutno ne koristi se (LED ne
pokazuje nikakav status).

DSG indikator: Status satelitskog signala referentne stanice.

LED svijetli neprestano — referentna stanica ispravno radi.

Trepc¢uc¢a LED dioda — referentna stanica ima problem.

RMG indikator: Status satelitskog signala robotske kosilice.

LED svijetli neprestano — robot ima dobar signal.

Trepéuc¢a LED lampica — robot ima slab signal.

WiFi indikator: Normalno, LED treperi sporo. Tijekom nacina uparivanja (referentna stanica i robot), LED
svijetli stalno.

Tipka za vra¢anje: Tipka za vrac¢anje robotske kosilice na priklju¢nu stanicu.

‘\I\ ‘I,rci?ftﬁ

=
Gumb za uparivanje referentne stanice — Robot: Koristi se kada je instalirana nova referentna stanica i
potrebno ju je upariti s robotom. Za aktiviranje funkcije pritisnite i drzite gumb 5 sekundi.

()

U meduvremenu, status sustava moze se provjeriti i na zaslonu robota. Kada se tekst APNT pojavi na zaslonu
u drugoj boji, to znaci da je sustav ispravno konfiguriran i spreman za izradu karte.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii

% sistemului. Cand apare cu culorile

q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.

10
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5.1 DODAVANJE ROBOTA U REVOLA APLIKACIJU | KONFIGURIRANJE SUSTAVA
REVOLA APP aplikacija
REVOLA APP aplikacija je komponenta bitan dio sustava . ROBOTSKA KOSILICARADI zajedno s ovom
aplikacijom kako bi stvorila virtualni grani¢ni sustav koji ¢e robot kasnije prepoznati, a VI ¢ete ga koristiti za
ispravan rad na tlu.
Za preuzimanje aplikacije, skenirajte QR kod . Takoder mozete ru¢no pretrazivati u trgovini aplikacija pomocu
kljuéne rije¢i "REVOLA APP".

®  App Store — za korisnike iPhonea
®  Google Play — za korisnike Androida

Otvorite aplikaciju REVOLA i registrirajte novi racun.

Register
Welcome s

Za dodavanje kosilice kliknite na simbol "+" u donjem desnom kutu glavne stranice. Provijerite serijski broj
kosilice na natpisnoj plogici, a zatim unesite serijski broj ili skenirajte QR kéd na natpisnoj plocici za nastavak i
slijedite upute na zaslonu.

« Add Device
g « Add Device
, .
. 2 >
Your Devices (o
Bevda, VR16
g
® L
= o & ox ox e Searching for dvie
) '
3 :
a a Revola
Device Glance ey -
2
%o
L4
© w0cowooso © 000000
© wowosn © wowooos
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« Add Device « Wian Configuration « Add Device
Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
Pesse snct

Planiranje i konfiguriranje radnog podrucja

Otvorite stranicu sa specifikacijama uredaja, odaberite nacin rada karte i stvorite novu kartu.

Prije ulaska u proces "Nacin rada karte " u aplikaciji, aplikacija ¢e provjeriti status sustava kako bi se osiguralo
da se karta moze uspjedno stvoriti. Ako naidete na potesSkoce, obratite se ovlaStenom Ruris centru za daljnju
pomo¢.

Map History
Remate control mode pitins

Map Mode

AplikacijaREVOLA podrzava tri vrste postavljanja priklju¢ne stanice: na povrsinitravnjaka, na povrsinitravnjaka
ili izvan povrsine travnjaka. Molimo odaberite odgovaraju¢u za svoju kartu.

12
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Prikljuéna stanica izvan virtualne granice travnjaka.
Molimo provijerite da prikljuéna stanica nije preblizu zgrada, ograda ili drveca.
the ek g oy Molimo provjerite da postoji ravna linija od najmanje 2 m ispred osnovne ploce.

Prikljuéna stanica na rubu OGRANICITE virtualnu povr$inu travnjaka .
Molimo vas da se osedlate. PAZITE da prikljuéna stanica nije preblizu zgrada,
ograda ili drveca.

Molimo vas da se osedlate i PROVJERITE da postoji ravna linija od najmanje
2 m na mati¢noj plo¢i za djevojcice .

povrsini travnjaka INSIDE LIMIT

Molimo vas da se osedlate. PROVJERITE da postoji ravna linija od najmanje 2
m na mati¢noj plo&i za djevojcice.

Molimo vas da ne postavljate prikljuénu stanicu preblizu virtualne granice
(mora biti ve¢a od 2 m).

Vazne informacije prije crtanja karte

Prilikom crtanja radnog podru¢ja, molimo Vas da radite blizu kosilice kako biste
izbjegli prekid signala; postupak zahtijeva Bluetooth vezu izmedu strojai aplikacije (molimo Vas da
provijerite je li udaljenost izmedu telefona i stroja manja od 10 m).

Razmak izmedu grani¢nih to¢aka radnog podru¢ja mora biti vec¢i od 50 cm, a grani¢ne to¢ke mogu
se crtati tek kada segment linije postane zelen.

Imajte na umu da je karta travnatog podrucja ograni¢ena na 96 bodova.
Duljina i Sirina karte moraju biti manje od 100 metara.

Zelena isprekidana linija: Tocka se moze nacrtati na trenutnoj poziciji.

Puna zelena linija: Granica rada stvorena.

Puna plava linija: Put robotske kosilice do priklju¢ne stanice.

Puna crvena linija: granice stvorene prepreke.
Brise zadnju nacrtanu toc¢ku.
Spremi i generiraj kartu.

A Zuta isprekidana linija: Ne moZe se nacrtati todka na trenutnoj poziciji.

Spremi kartu prepreka.

© 06
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A e Dodajte prepreku.

Crtanje karte s prikljuénom stanicom izvan radnog podrucja robota.
Konfigurirajte rutu putanje navodenja i radno podrucje.

Pazljivo

Tijekom procesaizrade karte, provjerite jesu li simboli satelita ’:bi Bluetootha naran€aste boje; mozete ih vidjeti
u gornjem desnom kutu zaslona vaseg mobilnog telefona.

Korak 1
£ 3 = -
’ 9
) Jg'\. ! @
©®0
o/ (-]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Oznagite prvu tocku za prikljuénu stanicu.
Kliknite za prikaz viSe informacija.
Korak 2

A @

Prije ozna¢avanja prve tocke putanje navodenja, imajte na umu da ¢ée ROBOT generirati liniju od 2 m ravne
linije u prikljuénoj stanici za djevojcice .
Korak 3

Guidance route drawn

Nakon §to su sve tocke navigacijske putanje oznacene, pritisnite gumb0 za spremanje rute navodenja i
nastavak postupka postavljanja virtualne karte.

14
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Korak 4

Korisnik mora imati na umu da je minimalna udaljenost izmedu svake to¢ke priblizno 50 cm, a sustav zahtijeva
minimalno 4 to¢ke (maksimalno 96 to¢aka).
Korisnik mora obratiti pozornost na status linije tijekom izrade karte i slijediti poruke koje prikazuje aplikacija.

Korak 5
Y £ 3 -
A
i - e e

Nakon $to su sve toCke radnog podrucja oznacene, korisnik mora pritisnuti gumb o unijeti naziv i spremiti
kartu.

Crtanje karte s prikljuénom stanicom u blizini radnog podruéja.
Postavljanje radnog prostora.

Tijekom procesaizrade karte, provjerite jesu li simboli satelita ":'ai Bluetootha naran€aste boje; mozete ih vidjeti
u gornjem desnom kutu zaslona vaseg mobilnog telefona.

Korak 1
PR -
; o
° ®
(X X
fv) e
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznagite prvu to€ku za prikljuénu stanicu.

Korak 2
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Stvaranje virtualne granice travnjaka pomoc¢u navigacijskih gumba i to¢aka za crtanje na karti.

17m

Za ucinkovitije koSenje oko stanice za punjenje, sustav stvara posebno

Obrezivanje oko stanice za punjenje. ’
podrucje oko stanice i prvo ga kosi. SO e

Korak 3

Nakon $to su sve tocke radnog podrucja oznacene, korisnik mora pritisnuti gumbo , unijeti naziv i spremiti.

Crtanje karte s prikljuénom stanicom unutar radnog podrucja
. Postavljanje radnog podrucja.

Pazljivo!

Tijekom procesaizrade karte, provjerite jesu li simboli satelita 0.224 Bluetootha naran€aste boje; mozete ih vidjeti
u gornjem desnom kutu zaslona vaseg mobilnog telefona.

Korak 1
£ 3% = -
’ [
) Jgk. . ©
3L X
No/ (o]
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznacite prvu tocku za prikljuénu stanicu.

Korak 2
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Navigirajte robota do sljedece to¢ke i oznacite drugu virtualnu grani¢nu to¢ku.

Korak 3

Obratite pozornost na minimalnu udaljenost od otprilike 50 cm izmedu to€aka i zahtjev sustava od najmanje 4
tocke (maksimalno 96 to¢aka).

Korak 4

Obratite pozormnost na status linije tijekom izrade karte i poruke koje prikazuje aplikacija.

Korak 5

- LA -

A i @

oznacite radno podrucje svima , pritisnite gumbo , unesite naziv i spremite radno podrucje.

dodavanje zabranjenog podrucja/prepreke na kartu.
Konfiguracijska zona zabranjena.
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Pazljivo!

Tijekom procesa izrade karte provjerite jesu li simboli satelita O.éi Bluetootha narancaste boje; mozete ih vidjeti
u gornjem desnom kutu zaslona mobilnog telefona.

Korak 1
£ % = -
A ®
[
JO\ @
(X X*)
™\ o I 9
Apasati sa

Consola de navigare

marcati punctul

Navigirajte robota do prve to¢ke zabranjenog podrucja/prepreke.

Korak 2

>

Oznaci to¢ku 2. Nakon oznac¢avanja druge tocke, linija ¢e biti crvene boje, $to oznaCava rub zabranjene zone.

Korak 3
o AR -
A
e 7 ]

Obratite pozornost na minimalnu udaljenost od priblizno 50 cm izmedu to¢aka i sistemski zahtjev od
minimalno 4 to¢ke (maksimalno 96 to¢aka).
Obratite pozornost na status linije tijekom izrade karte i na poruke koje prikazuje aplikacija.

Korak 4
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Nakon $to oznacite sve bodove, pritisnite gumb° , unesite naziv i spremite radni prostor.

Korak 5

P -

A C)

Postavljeno zabranjeno podrucje bit ¢e oznaceno drugom bojom na karti.
Generiranje i sinkronizacija karte s robotom.

Nakon $to je karta imenovana i spremljena, aplikacija REVOLA komunicira s robotom i sinkronizira podatke
karte s njim.

generating map

Dovrsavanje postupka izrade karte.

Korisnik mora biti blizu robota i osigurati da je Bluetooth spojen prije dovrSetka postupka izrade karte. Ako se
postupak sinkronizacije karte prekine, korisnik se mora vratiti na stranicu karte i provjeriti je li karta uspjesno
spremljena.

Sucelje nac¢ina rada karte.
Nakon $to je karta uspjesSno kreirana, bit ¢e navedena na glavnoj stranici na¢ina rada karte. Ovdje korisnik
moze pristupiti funkciji upravljanja preprekama.
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Gumb za uredivanje prepreka.
Aplikacija podrzava funkciju uredivanja prepreka. Pritiskom na ovaj gumb korisnik pristupa stranici za

uredivanje prepreka. Mora se osigurati da je robot povezan s mobilnim telefonom putem Bluetootha’=
Gumb Izbrisi kartu.
Pritiskom na ovaj gumb korisnik bri§e trenutno primijenjenu kartu.

1l

Prebaci na satelitsku kartu.
Pritiskom na ovaj gumb korisnik moze vidjeti kartu u satelitskom nacinu rada.

Satellite

Gumb Povratak na prikljuénu stanicu.
Pritiskom na ovaj gumb korisnik nareduje robotu da se vrati na priklju¢nu stanicu.

2

umb.
ritiskom na ovaj gumb, korisnik daje naredbu ROBOT-u da zapoc¢ne SiSanje .

vQ

Gumb Pauza.
Pritiskom na ovaj gumb korisnik pauzira robota.

Funkcije i postavke aplikacije REVOLA
20
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Postavljanje rasporeda rada

Korisnik moze postaviti raspored rada putem REVOLA aplikacije. Postoje dva nacina rasporeda: tjedni
raspored i interval rada. U tiednom nacinu rada korisnik moze postaviti sedam dana, svaki dan ima dva
vremenska intervala. U naCinu rada intervala korisnika moze postaviti dan ponovnog pokretanja nakon sto
robot zavrsi s koSenjem.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

x]
x]

AN
Change Your Device Setting % X

En v 3 2 5 E E3

Apésarea butonului,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apésarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

My iowser

Map Mode
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Radni interval.

U ovom nacinu rada, robot ¢e se ponovno pokrenuti i pokositi cijelu povrSinu travnjaka nakon postavljenog
vremenskog intervala.

Nacin daljinskog upravljanja.

ROBOTSKA KOSILICApodrzava ,Nacin daljinskog upravljanja“. Korisnik mozZe navigirati robota do odredenog
podrucdja i pokrenuti motor kosilice. Mora biti blizu robota i paziti na rizik od nezgode tijekom daljinskog
upravljanja.

255 PME@ LT

< Back

ing. you need to set the
al mode, please confirm

Remote control mode

Paznjal
Nacin rada "Daljinsko upravljanje" zahtijeva da Bluetooth veza bude stalno odrzavana ; korisnik mora biti blizu
robota dok koristi ovu funkciju.

-

Morate osigurati da je ovaj gumb omogucen dok koristite nacin rada "Daljinsko upravljanje".

modul ,Control de la distanta”.

Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa
ghideze robotul manual.

C

Butoanele de navigatie.
e o Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Promjena postavki
Na pocetnoj stranici uredaja dodirnite " Promijenite postavke uredaja” za pristup, pregled i promjenu postavki

robotske kosilice.
|~amm -
| © Euectrical cutting height adjustment
[ ™ Working Interval | @ Hower Langusoe .
oGO EEE \
; &2 Mowing method

|

(@ Fautt recora v

Remote control mode 2 @ About Device: v ]

Restore parameter setting
Map Mode ‘. >
@ Restore factory settings >

(@ (>

Postavljanje sistemskog vremena
Robotsku kosilicu moZete konfigurirati da automatski postavlja sistemsko vrijeme, prate¢i vrijeme na vaSem
mobilnom telefonu, ili da ruéno postavlja vrijeme rada.

W System Time v ‘ & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Postavljanje radarskog senzora
ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam podeSavanje udaljenosti detekcije radarskog senzora izmedu 30 cm i
60 cm.

E Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

Postavljanje senzora za kisSu

ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam aktiviranje ili deaktiviranje senzora za kiSu. Nakon aktiviranja senzora,
mozete postaviti i vrijeme odgode: vrijeme koliko ¢e robot ostati u stanici za punjenje nakon 5to se senzor za
kiSu osusi.

® Rain Sensor [ @)
4 Rain Sensor @
Postponed:0 minutes
©
‘ Save

Postavljanje LED svjetla
ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam konfiguriranje LED svjetla. Nakon aktivacije dostupna su dva nacina
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rada: " Uvijek uklju¢eno" i "Nacin pustanja u rad". Za detalje o naCinu rada za testiranje pogledajte opis u
nastavku.

§° LED light (o)) 3% LED light @

[ o ]

Nacin pustanja u rad Kada je aktivirana opcija
provjere rada , LED svjetlo radi prema gore navedenim principima :

® Stalno zeleno : u stanju pripravnosti ili u radu, signal satelita. To je normalno.

® Jaka zelena : u stanju pripravnosti ili u radu, signal satelita je slab, ali je funkcioniranje moguce.
Konstantno plavo : tijekom punjenja, signal satelita je normalan.

Plavo treptanje : tijekom punjenja signal satelita je slab, ali je funkcioniranje moguce.

Stalno crveno : zaustavljanje u nuzdi / o¢itavanje / nedostatak veze izmedu referentne stanice i robota.
Trepéucée crveno: stanje greske .

Trepéuce zuto : slab signal satelita.

Konstantno ljubicasto : u nacinu rada "daljinsko upravljanje" , signal satelita To je normalno.

Jaka ljubicasta : u nacinu rada "daljinsko upravljanje ", signal satelita je slab, ali je funkcioniranje
moguce.
o Konstantno bijelo : s vremenom OTA (firmware) aZuriranje) proces

Resetiranje PIN koda
ROBOTSKA KOSILICAomoguéuje vam resetiranje PIN koda. Nakon unosa pocetnog PIN koda, za uredaj se
moze postaviti novi PIN kod.

A PIN code reset od B8 Pin code reset -

Input your cument PN code
. Input here

Input your new PR code

[ input hers:
Fapaat your e PIN code

Input here

Postavke elektricne

ograde ROBOTSKA KOSILICAomogucuje omogucavanije ili onemogucéavanje elektricne ograde. Nakon
omoguéavanja prekidada "Prekida& ograde" , pritisnite gumb® za postavljanje pod&etne tocke elektriéne
ograde. Nakon toga mozete KONFIGURIRATI vrijednost "Domet ograde”. Ako sustav otkrije da je robot
premasio ovu vrijednost, automatski ¢e poslati poruku upozorenja putem mobitela korisnika PHONE -a.

o Back Electronic fence

(@) ereetronic tence >

L L e— x

& @)
(o)
¥ Rl
Fence Switch o
Fence Range | &0 m
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Obavijesti / Slanje poruka

ROBOTSKA KOSILICAomoguéuje vam omogucavanje ili onemogucavanje funkcije slanja obavijesti/poruka.
Nakon omoguéavanja ove funkcije, sustav ¢e automatski slati poruke na korisnikov mobilni telefon kad god se
dogode relevantni dogadaji u radu robota.

‘ % Notification/ Message Push @ ‘

Postavka radiofrekvencije (RF)
Prilikom kori$tenja viSe uredaja u neposrednoj blizini (npr. dvije jedinice na istom polju), ako dode do smetniji
radiofrekvencije, postavka se moze provjeriti i, ako je potrebno, RF kanal se moze promijeniti.

RF settin, v
» 9 >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |
‘The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Postavka

WiFi- ja ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam konfiguriranje WiFi pristupa. Na primjer, ako se promijeni
ku¢ni usmjeriva¢, mozete unijeti novo WiFi ime i lozinku, a robot ée koristiti te podatke za povezivanje s
internetom. Preporuéuje se imati na umu da robot podrzava samo frekvenciju od 2,4 GHz.

S WiFi setting v S WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select ]
inbutur password: ~
[ Input here ave ]
Save

Podesavanje visine kosnje
ROBOTSKA KOSILICAomoguc¢uje vam podeSavanje visine koSnje putem ove funkcije.

. Electrical cutting height adjustment A

@ Electrical cutting height adjustment v
Select your cutting height:50 mm

©

Postavljanje jezika zaslona.
ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam odabir jezika zaslona.

& Mower Language v
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Nacin kos$nje
ROBOTSKA KOSILICAomoguéuje vam odabir nacina koSnje. Dostupne su dvije metode: " Nacin dvostrukog
pokrivanja" i "Normalni nacin".

& Mowing method a Mowing method

|

Dvostruki nacin rada: ROBOTSKA KOSILICA¢e prvo kositi od sjevera prema jugu, a zatim od istoka prema
zapadu.

Normalni naéin rada: ROBOTSKA KOSILICAprvo kosi od sjevera prema jugu, a za nepokoSene zone kosit
¢e od istoka prema zapadu kako bi ih u potpunosti pokrila.

Zapisnik pogresaka

ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam pregled posljednjih pet zapisa o pogreSkama pomocu ove funkcije.

o Fault record v o Fault record A

0000000000000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A KEXKAEKAER KX EEKERR K LK REE KR KR LKRE
YYYY-MM-DD XXX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  X-X-XX

O uredaju
ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam pregled informacija o uredaju. Takoder mozete provjeriti verziju
softvera i je li dostupna nova verzija.
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@ About Device ~ £ About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: 30000

i o

E

3LE MAC address: FHX A HAXN, |
WIFIMAC address: W2 HAAN,
Sirmware version; V00000 |

- _J

Azuriranje softvera izvan mreze

Sustav takoder podrzava funkciju azuriranja softvera u izvanmreznom nacinu rada. lzvanmrezni softver bit ¢e
dostupan na nasoj web stranici, a korisnik treba preuzeti datoteku na USB uredaj i izvrSiti azuriranje prema
uputama u nastavku.

® i o [T
o) = 2@
@ I |
00, | clo
S \ﬁ
§gg°- Il |l 208
o |18 [ ]
e o s ae,

C} = Port USB

Vrac¢anje parametara
ROBOTSKA KOSILICAomogucuje vam resetiranje parametara iz izbornika za konfiguraciju.

I \
‘ﬂw:ﬂnmmw"g )J o

Parameter settings will be reset, is it reset?

Vracanje tvornickih postavki

ROBOTSKA KOSILICAomogucuje potpuno resetiranje svih podataka, uklju€ujuéi kreirane karte.
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@ Restore factory settings >

J 0
This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- S

4. PUSTANJE U RAD

Prikaz i rad

Pocetna stranica nakon pokretanja

Nakon uklju€ivanja robotske kosilice, korisnik mora unijeti PIN kod (molimo postavite PIN kod ako se robot

koristi prvi put).

Ako korisnik ne konfigurira ROBOTA unutar 3 minute , robot ¢e se ponovno blokirati, a KORISNIK ¢e

ponovno morati unijeti PIN kod .
Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie

1 202XXX-XXsri. 14:00 ss@d -]
Data siora
| Prlpravn | — Procentajiarba tunsa
—
Status robot OSt

Map:0.00 sgm Pokoseno:
0%
/ W [l W.FI 4G
i g 0 o

Dimensiunea gazonului

S Jiv=nil '
/

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XX-XX sri. 1400 855

inseamna ca ziua este .
selectata \ Periodiéno Indicator mod de lucru
\ modelara

Ned Pon Uto  Sri Obilazak  Brat Selo
L] L] L [ ] (] e o

T1:09:00-19:00
T2:09:00-19:00

\

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Simbol KARTE

Indikator karte: kada se prikazuje u drugoj boji, to znaci da je u sustavu pohranjena radna karta.

2. Simbol APNT

Indikator statusa sustava: kada se prikazuje u drugoj boji, to znac¢i da robot ima dobru vezu sa satelitskim
sustavom i da je kamera spremna.

3. Simbol BLE
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Indikator Bluetootha: Kada je Bluetooth povezan, simbol se prikazuje u drugoj boji.

4. Simbol Wi-Fi-ja

WiFi-ja : kada je WiFi povezan, simbol se prikazuje u drugoj boji.

5. Simbol 4G

4G indikator: kada su mobilni podaci povezani, simbol se prikazuje u drugoj boji.

6. Simbolw

Pomocu tipke "|" na navigacijskoj tipkovnici pomicite se po zaslonu na sljedeéu stranicu.
7. Simbola

Pomocu tipke "1" na navigacijskoj tipkovnici pomicite se po zaslonu na prethodnu stranicu.

Glavni izbornik postavki robota

Kada se na ekranu robota prikaZe glavno sucelje, pritisnite gumb "Natrag" za pristup stranici s postavkama
funkcija robota.

Postavljanje "datuma" i sata

Pomocu okretnog gumba odaberite opciju "Datum™ i "sat " , a zatim pritisnite gumb za pristup postavkama.

Settings 1] Date & Time (2 Modification saving? [}
2.Working Date & Mode =

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Postavljanje "Datuma i nacina rada"
Pomocéu okretnog gumba odaberite opciju "Datum i nacin rada", a zatim pritisnite gumb za ulazak u postavku.
Ova postavka uklju€uje tri opcije:

1. Radni datum i vrijeme.

2. Nacin rada.

3. obrezivanje u doba dana.
postavke radni dani
Molimo vas da se osedlate robota, slijedite slike od svibnja nadalje i pomoc¢u okretnog gumba postavite radne
dane robota .

Settings © | | working Date & Mode: 2} 9
1.Date & Time
Working Date & Mod Mode
3PIN Code 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDEE M o= 00 G E

postavke radnog vremena

Molimo vas da se osedlate robota, slijedeci slike od svibnja nadalje, i pomoc¢u okretnog gumba postavite radno
vrijeme robota .

Za svaki aktivirani radni dan korisnik moze postaviti dva vremenska intervali.
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 ) Working Date & Time: 5 )
1.Date & Time 1.Set working day
2.Working Mode 2 Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time 2] Set working time (=]
BT @ X D E E Working Date: Fri
o 1 2 3 a4 5 &6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

postavke PIN kod
Pomocéu okretnog gumba odaberite opciju "Lozinka", a zatim pritisnite gumb za postavku pristupa A.
Za promjenu PIN koda, korisnik mora :

1. unesite postojeci PIN kod.

2. uvedite novi PIN kod.

3. potvrdeno ponovnim unosom novog PIN koda.

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
T R * *
4.Sensors & Mowing Height — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| %
| %

* * *

K3

Please Re-Enter New PIN code 0

* * * *

Postavljanje "Senzora" i visine kosnje "

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite opciju "Senzori" i " visina ko$nje" , a zatim pritisnite gumb za pristup
postavkama .

U ovim postavkama, korisnik moze KONFIGURIRATI sljedece funkcije:

senzori za kiSu

®  Ultrazvucni senzor

®  Visina rezanja robotom

L] Glasovne obavijesti robota
Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

Sensors Mowing Height 4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

senzori za kisSu

Pomocéu okretnog gumba odaberite opciju "Senzor kiSe", a zatim pritisnite gumb za pristup postavkama.
Nakon toga, korisnik mozZe postaviti vrijeme odgode u prikljuénoj stanici, a zatim kada SENZOR otkrije suho¢u.
Nakon zavrSetka postavke, ovo ¢e se primijeniti.
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HRV
Settings [ 1] Sensors & Mowing Height 2} Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3 3. Mower Cutting Height
IS 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time [2)

Ultrazvucni senzor

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite opciju "Ultrazvucni senzor”, a zatim pritisnite gumb za pristup postavkama.
Nakon toga, korisnik moZe postaviti udaljenost izmedu ultrazvu€ne glave senzora i detektiranih objekata.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.1
6.Mowing Made
7.0thers

Sensors & Mowing Height o
1. Rain sensor

4, Mower Prompt Voice

Ultrasonic sensor

2 OFF

Distance detection

& ) A

30cm (30 - 60)

Visina rezanja robotom

Pomocéuokretnog gumba odaberite opciju"Visina koSnje robota", a zatim pritisnite gumb za pristup postavkama.

Nakon toga, korisnik moze Koristiti rotirajucu tipku kako bi :
®  Podesite Zeljenu visinu rezanja
e  Uginak VELICINE visine ko$nje

Settings (1] Sensors & Mowing Height o Mower Cutting Height o
1.Date & Time 1. Ran sensor

2.Warking Date & Mode 2_Ultrasonic Sensors

3.PIN Code ]

< 4. Mower Prompl Voice

5.RF Setting

8.Mowing Mode

7.0thers
Mower Cutting Height n

M( | H =60mm

Settings ] Sensors & Mowing Height [} Mower Cutting Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 Height sefting

2.Working Date & Mode 2_Ultrasonic Sensors ali

3.PIN Code

5. a
6.Mowing Made
7.0thers

4. Mower Prompt Voice

Mower Cutting Helght n

&

Calibrating......

Glasovne obavijesti robota
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Pomocéu okretnog gumba odaberite opciju "Glasovna obavijest robota", a zatim pritisnite gumb za pristup
postavkama.
Korisnik mozda:

®  Aktivirajte ili deaktivirajte glas obavijesti robota .
®  Podesite glasnoc¢u glasa .

Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice )
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2. OFF

3.PIN Code 3_Mower Cutting Height

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

« E 120

RF postavka
Pomocéu okretnog gumba odaberite opciju "RF Setting" (RF postavke), a zatim pritisnite gumb za pristup
postavkama.
U ovim postavkama postoje dvije opcije:
1. Slink Scan — omogucuje skeniranje dostupnih RF frekvencija za otkrivanje veza.
2. Slink Info — prikazuje informacije o trenutnoj RF vezi, kao $to su izvje§¢e o napajanju ili detalji o RF
modulu.

Settings RF setting (2]
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. 8link Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.Others

Skeniranje slinka
Zatim, kada KORISNIK mora promijeniti referentnu stanicu ili postoje smetnje na postoje¢em komunikacijskom
kanalu, potrebno je koristiti Slink Scan za pretrazivanje i uparivanje KANALA u skladu s tim.

| Pwms mcs %S bpse AmMG | Punerea statiei de referinta in modul de imperechere
\ L ol L4 / Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5
secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.
Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Skeniranje slinka

Pomocéu okretnog gumba odaberite i pristupite postavci "Slink Scan" .

ROBOT c¢e pokusati pronaci referentne stanice dostupne 300 sekundi.

Nakon END skeniranja, svi otkriveni kanali bit ¢e prikazani na popisu.
®  Pomocu okretnog gumba odaberite odgovarajucu stavku.

®  Provjerite da odabrani ID ODGOVARA serijskom broju referentne stanice.
ROBOT c¢e tada pokusati uspostaviti vezu s referentnom stanicom .

o  Nakon $to se uspostavi veza , na zaslonu ¢e se prikazati poruka "Veza uspje$no uspostavljena " .
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Settings [1] RF setting ) Slink Scan ()
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX

RSTA, CI
ULL, CHL:NULL

Informacije o Slinku

Pomocéu okretnog gumba odaberite "RF" Postavka”, a zatim pritisnite gumb A za pristup postavci "Slink Info" .
Na ovoj stranici bit ¢e prikazane sljedec¢e informacije:

®  Serijski broj referentne stani
L] RF kanal
®  Status veze

ce

Settings o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7.0thers

RF setting
1. Slink Scan

2. Slink Info

e Slink Info

SNz XCOXXXX
Channel: XX
Slink Status: Online

Postavljanje "Nacina obrezivanja"

Korisnik moze odabrati tri nacina obrezivanja:

1. Normalni nacin $iSanja.
2. Rafinirana frizura.

3. Nacin rezanja pomocu daljinskog upravljaca.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting

7.0Others

4 .Sensors & Mowing Height

o

Mowing Mode

1. Normal Mowing Mode

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing Mode

Normalni nacin SiSanja

Pomocéu okretnog gumba odaberite "Normalni na¢in podrezivanja".
Na taj nacin, robot ¢e kositi travnjak u smjeru sjever-jug prema geomagnetskom polju.

Sellings (1]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3.PIN Code

4 _Sensors & Mowing Height

5.RF Selting

7.Others

Mowing Mode
]

9 Normal Mowing Mode

i
2. Refinement Mowing Mode
3. Remote Control Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

Rafinirani stil frizure

Pomocéu okretnog gumba odaberite " Nacin finog podrezivanja " .
Na taj nacin, robot ¢e prvo kositi travnjak u smjeru sjever-jug prema geomagnetskom polju, a zatim ¢e kositiu

smjeru istok-zapad .
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Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode

1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Nacin rezanja pomoc¢u daljinskog upravlja¢a

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite " Nacin podrezivanja" na daljinskom upravljacu.

U ovom nacinu rada, robot ¢e se povezati s mobilnim telefonom putem Bluetootha, a KORISNIK ¢ée koristiti
APLIKACIJU za navigaciju ROBOTA i ko$nju travnjaka .

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Postavka "Ostalo"
Pomoc¢u okretnog gumba odaberite opciju "Ostalo".
Ova funkcija uklju¢uje 10 razli¢itih postavki.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

postavke LED svjetla
Pomocéu okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "LED svjetla" .
Korisnik moze aktivirati ili deaktivirati LED traku.

Settings (1] Other Settings o LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

funkcionalna LED svjetla
Kada su LED svjetla upaljena, RADE prema sljede¢em principu:

® Stalno zeleno: u stanju pripravnosti ili u radu, satelitski signal. To je normalno.

® Zeleno pulsiranje: u stanju pripravnosti ili u radu, signal satelita je slab, sustav kamere je neispravan
djela.

® plava: tijekom punjenja, signal satelita je normalan.

® Plavo pulsiranje: tijekom punjenja signal satelita je slab, ali radi.

e Stalno crveno: zaustavljanje u nuzdi / oCitavanje / nema veze izmedu referentne stanice i robota.

® Trepéucée crveno: stanje greske .

® Trepcuce Zuto: slab signal satelita.

® Stalno ljubi¢asto: u modulu daljinskog upravljanja, signal satelita. To je normalno.

® Pulsiraju¢a ljubi¢asta: u modulu daljinskog upravljanja , signal satelita je slab, ali radi.

Informacije o verziji
Pomocéu okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Informacije" o verziji.
Korisnik moze provjeriti informacije o uredaju, kao $to su verzija firmvera , serijski broj i drugi tehnicki detalji.
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Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4 .Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
JOOOOONHK (4]
KXXXX
XXXXX
XXXX
XXXX
XXXX
a

GRESKE PRI PRIJAVI

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite i A pristupite funkciji "Snimanje pogreSaka".
Ovdje ¢e biti prikazano NAJNOVIJEG pet GRESAKA koje je robot zabiljeZio.

Settings 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Dale§ Time 1.LED Light i
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted 20XX_0B—18 08:00
3.PIN Code Fault 2: Lited. 0
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info . 20XX-06-18 08:00
5.RF Setting 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance v v
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08.00
A
Informacije o bater
Pomocu okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Informacije" o bateriji.
Ovdje c¢e biti prikazane informacije o bateriji robota.
Settings (1] Other Settings 2] Battery Info (5]
1.Date & Time 1.LED Light ing times:
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging fimes: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4.Sensors & Mowing Height 3.Current: X.X A
5.RF Setting 5.Language : T
6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V
7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Jezik
Pomodéu okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Jezik" .
Ovdje mozete odabrati jezik na kojem ¢e se robot prikazivati.
Settings (1] Other Settings 2] Language 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2.Svenska 9 Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
5.RF Setting 5.Espanol 12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalaingn 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7 Francais 14. ikt v
O uredaju

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "O uredaju” .
Ovdje korisnik moZze provjeriti informacije o uredaju.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX

Smanjenje performansi
Pomocu okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Performance” i "haircut".
Postoje tri NACINA RADA za motor trimera .

Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1 Date & Timo 1LED Lih

2.Working Date & Mode 2 Version Info ——

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 9.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v v

Nacini rada motora trimera
1. rada : brzina vrtnje motora trimera je 3500 okretaja u minuti, s maksimalnom snagom izlaz .
2. UravnotezZeni nacin rada: brzina vrtnje motoratrimera je 2850 okretaja u minuti, pogodno zaza normalan
travnjak.
3. u€inkovitosti : brzina vrtnje motora trimera je 2500 okretaja u minuti, $to pruza najbolji omjer izmedu
snage i potrosnje energije .

Razina sigurnosti
Pomoc¢u okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Razina sigurnosti” .
ROBOTSKA KOSILICAima tri razine sigurnosti koje korisnik moze odabrati.

Settings n Other Settings o Safety Level e
1.Date & Time Satety Level Hiah Level

2.Working Date & Mode 9.Map | Hion Level ]

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

A v

1. Visokarazina: za svaki datum Kada ROBOT ude u stanje pripravnostiili se pritisne tipka za zaustavljanje ,
Robot zahtijeva UNOS PIN koda prije nego $to se aktivira.

2. Normalna razina: nakon pokretanja ili nakon Sto se dogodila greSka, ili ako je robot bio u stanju pripravnosti
dulje od 5 minuta, korisnik mora unijeti PIN kod prije aktiviranja robota.

3. Niska razina: tek nakon pokretanja ili nakon $to se dogodila greSka , korisnik mora unijeti PIN kod.

Funkcija "Karta"
Pomocéuokretnog gumba odaberitei pristupite funkciji "Karta" . Pomocu ove opcije korisnik moze postaviti radnu
trenutnu brzinu robota s mapom .

Settings o Other Settings o

1.Date & Time 8.Satety Level
2.Working Date & Mode
3.PIN Code 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

" Informacije o karti "
Pomocuokretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Informacije o karti". U ovom odjeljku korisnik moZze vidjeti
informacije o trenutno primijenjenoj karti.
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Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

o Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

karta brisanja

RURIS

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Izbrisi kartu". Korisnik moze izbrisati primijenjenu kartu

iz ovog izbornika.

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map o Delete Map

Map is already existing. Delete old map Deleting Map...

information? Please press OK to

comfirm!

o

Delete Map o

Delete map done

Resetiranje karte

Pomoc¢u okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Ponovno pokretanje koSnje" .

Nakon $to omogucite funkciju "Ponovno pokretanje koSnje", napredak kosnje ¢e se resetirati na nulu.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

0 Restart Mowing
1. Yes
2. No

2]

Rjesavanje problema s podacima

Pomocéu okretnog gumba odaberite i pristupite funkciji "Debug Data" .
Ovu funkciju koristi iskljuéivo ovlasteni servis.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

Other Settings

8.Satety Level
9.Map Function

5. ODRZAVANJE, SKLADISTENJE | RIESAVANJE PROBLEMA

Ciséenje i odrzavanje

Vazno je odrzavati robotsku kosilicu Cistom.
Robot ¢e se lakSe penjati uzbrdicama ako su kotaci €isti, a oStrice ¢e takoder bolje rezati ako su Ciste i oStre.
Nikada ne koristite visokotlani peraC za Ciscenje.

Ciscenje tijela

Koristite meku Cetku i/ili vlaznu krpu s deterdZzentom za kucanstvo.

Cis¢enje donje strane
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Provjerite je li prekida¢ za napajanje u polozaju ISKLJUCENO i nosite zastitne rukavice. Okrenite robota na bok
kako biste otkrili donju stranu, ogistite disk s oStricama i okvir mekom ¢etkom ili viaznom krpom. Okrenite disk
kako biste osigurali da se slobodno krece.
Ostrenje/zamjena oStrica;
Ako su ostrice istroSene s jedne strane, mogu se okrenuti.
Ako su ostrice oStecene ili pokazuju znakove neravnoteze, moraju se zamijeniti.
1. Okrenite uredaj.
2. Odvrnite vijke oStrica s dna uredaja, a zatim okrenite oStrice.
3. PriCvrstite lopatice vijcima.
Zamjena oStrica
3. Uklonite stare oStrice i zamijenite ih slijedeci gore navedene korake.
Zimsko skladistenje
Tijekom zime, robotsku kosilicu, prikljuénu stanicu i napajanje pohranite na suhom mjestu. Preporu¢ujemo
skladiStenje u Supi, garazi ili, po moguénosti, u zatvorenom prostoru.
Pripremite uredaj za zimsko skladiStenje na sljedeci nacin :
1. napunite bateriju do 80%.
2. Prebacite glavni prekida¢ u polozaj "ISKLJUCENO".
3. Ocistite robotsku kosilicu .
4. Iskljucite napajanje iz elektri¢ne uticnice .
5. Iskljucite napajanje iz priklju¢ne stanice.
Ako je moguce, proizvod zapakirajte u originalnu ambalazu.

recikliranje
Ne bacajte elektricnu, industrijsku elektronicku opremu i sastavne dijelove u kuéni otpad!
Informacije o EE otpadu. Uzimajuéi u obzir odredbe OUG 195/2005 - o zastiti okoliSa i OUG
5/2015. Potrosaci ¢e uzeti u obzir sljedece upute za predaju elektricnog otpada, navedene u
nastavku:
- Potro$agi imaju obvezu ne uklanjati oprema otpad ELEKTRICNI i elektroni¢ki opremu (EE otpad)
B (o0 nesortirani komunalni otpad i za prikupljanje odvojen ovaj EE otpad.
- Prikupljanje OVOG otpada pod nazivom (EE) ée biti provodi Javna sluzba za prikupljanje u radijusu SVAKE
Zupanije i putem centara za prikupljanje koje organiziraju operateri OVLASTENI za prikupljanje EE otpada.
Informacije pruza uprava za zastitu okoli$a Fond www.afm.ro ili CASOPIS Europski sindikati .
- PotroSaci mogu besplatno vratiti EE otpad na odredena mjesta za prikupljanje prethodno .

Sljedeca tablica biljezi informacije o pogreSkama prikazane na LCD zaslonu i koristi se za informiranje
korisnika o sadrzaju greSaka, za rjeS8avanje problema i njihovo uklanjanje. Kada se pojavi greSka koja ostane
nerijeSena, ona se biljezi i pohranjuje u uredaju.

RjeSavanje problema s robotom

Problem Moguéi uzroci Sanacijska rjeSenja
GreSka ¢e se obi¢no automatski rijesiti.
Lift Senzor podizanja se aktivirao. Ako problem i dalje postoji, provjerite

kuciSte robota.
GreSka ¢e se obi¢no automatski rijesiti.
Srusiti Senzor sudara se aktivirao. Ako problem i dalje postoji, provjerite
kuciSte robota.
Normalno, greSka se automatski
rjeSava. Ako se nastavi, postavite

Nagib Senzor nagiba se aktivirao. robota na vodoravnu povrsinu i
ponovno provijerite.
Promet Senzor prevrtanja se aktivirao. Ovase greska g?:\?f#ée kada se robot
Kada robot otkrije da je prekoracio
Vani Robot je izvan virtualne granice. virtualni limit, prikazat ée se ova poruka
0 pogresci.
Raina Senzor za kiSu se aktivirao Kada senzor detektira kiSu, ova
) informacija ¢e se pojaviti na zaslonu.
CNtcPro Motor trimera je pregrijan. Kada motor kontinuirano radi pod

velikim opterecenjem, njegova
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temperatura moze porasti i prikazat ¢e
se ova greSka. Nakon razdoblja
mirovanja, robot bi se trebao
automatski oporaviti.

Jama

Robot je blokiran.

Kada se robot zaglavi u nekom
podrucju i ne moze se osloboditi,
prikazat ¢e se ova greSka. Provjerite
podrucje i premjestite robota na
otvoreno mjesto.

BatLow

Baterija robota je slaba.

Kada je razina baterije niska, prikazat
¢e se ova poruka. Molimo vas da
robota napunite u priklju¢noj stanici.

CStErmr

Motor trimera se ne moze inicijalizirati.

Iskljucite robota i ponovno ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Tilt1Er / Tilt2Er

Senzor ubrzanja se ne moze inicijalizirati.

Iskljucite robota i ponovno ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

PathErr

Robot nije uspio isplanirati rutu koSnje.

Iskljucite robota i ponovno ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Nema karte

Robot nema spremljenih mapa.

Molimo vas da kreirate i primijenite
kartu; greSka ¢e automatski nestati.

Nema pozicije

Robot ne moze dobiti podatke o
poloZaju.

Premjestite robota na otvoreno
podrucje i pricekajte nekoliko trenutaka.
Ako se poruka nastavi, obratite se
ovlastenom servisnom centru tvrtke
Ruris .

Neuspjeh puta

Robot nije uspio generirati putanju
kosnje.

Iskljucite robota i ponovno ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Izgubljeni Sig

Robot je izgubio navigacijske podatke.

Premjestite robota na otvoreno
podrucje i provjerite moze li se ponovno
pozicionirati. Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlastenom Ruris
servisnom centru.

485 GRESKA

Problem s internom komunikacijom
robota.

Iskljucite robota i ponovno ga ukljuite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

DSV GRESKA

Problem s internom komunikacijom
robota.

Postupite na isti nacin: iskljucite i
ponovno pokrenite; ako se problem
nastavi, obratite se ovlastenom Ruris

servisnom centru.

DBG GRESKA

Problem s internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovno ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom servisnom centru tvrtke
Ruris .

RTK GRESKA

Problem s internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovno ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

RF greska

Problem s internom komunikacijom
robota.

Isklju€ite i ponovno ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom servisnom centru tvrtke
Ruris .

GRESKA BIT6

Problem s internom komunikacijom
robota.

Isklju€ite i ponovno ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom servisnom centru tvrtke
Ruris .

GRESKA IMU-a

Problem s internom komunikacijom
robota.

Isklju¢ite i ponovno ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom servisnom centru tvrtke
Ruris .
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CESTO se javljaju problemi i njihovo rjeSavanje
Ako ROBOTSKA KOSILICAne radi , molimo vas da slijedite gornje upute.

RURIS

Problem

UZROK

Sanacijska rjeSenja

Robot se zaustavlja i automatski
ponovno pokre¢e nakon 5-10
sekundi.

Inercijalni navigacijski sustav je u
procesu samokalibracije.

Robot ¢e se automatski oporaviti.

Robot se zaustavlja i automatski
ponovno pokre¢e nakon 10-20
minuta.

Robot je izgubio kontakt sa
satelitskim sustavom i ¢eka
ponovno povezivanje.

Robot ¢e se automatski oporaviti.

Robot se zaustavlja i nakon nekog
vremena prelazi u stanje
pripravnosti.

Robot je izgubio signal i ne moze
se ponovno spojiti unutar unaprijed
postavljenog vremena.

Stavite robota u priklju¢nu stanicu i
uklju€ite ga. Provjerite vraca li se
satelitski signal. Ako problemi dalie
postoji, obratite se ovlaStenom
Ruris servisnom centru.

Straznji kotaci se okreéu, ali robot
se ne krec¢e naprijed niti okrece;
zatim se zaustavlja i uspavljuje. Na
ekranu se pojavljuje "Pit".

Robot je blokiran.

Provijerite je li trava viSa od 8 cm;
ako jest, potrebno je kositi na nizoj
visini. Provijerite klizi li trava;
potrebno je pri¢ekati da se travnjak
osusi prije ko$nje.

Robot je zaglavljen u malom
podrudju iza neokruZene prepreke,
a na ekranu se pojavljuje "sudar".

Senzor sudara se ¢esto aktivira u
kratkom intervalu, a nakon 20
aktiviranja robot prelazi u stanje
pripravnosti.

Oznacite to podrucje kao "podrucje

s preprekom" na kartii provjerite je

li virtualna linija dovoljno udaljena
od prepreke.

Robot nema ispravno sucelje za
punjenje u prikljuénoj stanici i ne
puni se.

RTK greSka — karta je kreirana, ali
su se podaci o poloZaju pomaknuli.

Postavite robota u prikljuénu
stanicu, popravite APNT signal i
ponovno stvorite kartu.

Robot se ¢esto vraca na stanicu za
punjenje , a zaslon pokazuje visoku
temperaturu motora trimera.

Motor trimera prelazi u termalnu
zastitu; robot se vraca u stanicu da
se ohladi, a zatim nastavlja s
radom.

Provijerite je li trava visa od 8 cm ili
je pregusta.

Robot se ne puni u priklju¢noj
stanici i pojavljuje se poruka
"temperatura baterije je previsoka".

Temperatura baterije je visoka zbog
temperature okoline .

Kada temperatura padne, punjenje
¢e se automatski nastaviti.

Korisnik ne moze povezati
aplikaciju s robotom putem
Bluetootha.

Problem s Bluetooth vezom.

Iskljucite i ukljucite robota.
Zatvorite aplikaciju REVOLA.
Omogucite/onemogucite Bluetooth
na telefonu.

Ponovno otvorite aplikaciju i
pokusSajte se prijaviti.

Ako problem i dalje postoji, obratite
se ovlasdtenom Ruris servisnom
centru.

Korisnik ne moze povezati
REVOLA aplikaciju s robotom
putem Wi-Fi-ja.

Problem s Wi-Fi vezom.

Iskljucite i ukljucite robota.
Provjerite je li priklju¢na stanica
unutar podrucja pokrivenosti rutera

Provjerite ponovno spajanje.
Ako problemi dalje postoji, obratite
se ovlaStenom Ruris servisnom
centru.

Robot se ne pokreée i na zaslonu
se prikazuje "nema karte".

Karta nije ispravno kreirana ili
spremljena.

Napravite kartu i aktivirajte je.

Nepokosena podrucja ostaju na
travnjaku.

Motor trimera je uSao u zastitu od
preopterecenja i zaustavlja se na
15 sekundi.
Ultrazvuéni senzor moze
izbjegavati odredena podrucja,
ostavljajuéi dijelove neobrezanima.

Robot ¢e zapamtiti nepokosena
podrugja i, nakon §to potpuno
pokrije travu u jednom smjeru, vratit
¢e se kositi ih.
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Motor trimera se okrece, ali je
ucinak rezanja slab.

Ostrice viSe nisu dovoljno ostre.

Zamjenjuje koriStene oStrice
rezervnim .

APNT signal je dobar, ali robot se
kre¢e unatrag ili naglo mijenja
smjer na travnjaku.

Previsoka travaili neravne povrSine
aktiviraju ultrazvucni senzor.

Pazite da trava nije viSa od 8 cm.
Izbjegavajte neravna podrucja
prilikom konfiguriranja karte.

Status LED dioda referentne
stanice.

Trepéuce LED diode oznacavaju
abnormalno stanje referentne
stanice i istovremeno robotske
kosilice. Referentna stanica ima pet
indikatora.

LED dioda: Ako LED dioda
neprestano treperi, to znaci da
ROBOTSKA KOSILICAima
problema s komunikacijom s
referentnom stanicom. Provjerite
vraca li se LED dioda u stabilno
uklju¢eno stanje ( neprekidno
uklju¢ena) . Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlastenom
servisu tvrtke Ruris .

DSG LED: Ako LED neprestano
treperi, to znaci da referentna
stanica ne moze dobiti stabilan
signal. Premjestite stanicu na
otvoreno podrucje i ponovno
provjerite. Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlaStenom
Ruris servisnom centru.

RMG LED: Ako LED neprestano
treperi, to zna¢i da ROBOTSKA
KOSILICAne moze dobiti stabilan
signal. Premjestite robotsku kosilicu
na otvoreno podrugje i ponovno
provjerite. Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlaStenom
Ruris servisnom centru.

WiFi LED: Ako LED neprestano
treperi, to znaci da robot ne moze
dobiti stabilnu WiFi vezu. Priblizite
robota ku¢nom ruteru i ponovno
provjerite. Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlaStenom
Ruris servisnom centru.

Proizvodac: SC RURIS IMPEX SRL

8. IZJAVE O SUKLADNOSTI
1IZJAVA EZ-a O SUKLADNOSTI

Bvd . Decebal, br. 111, upravna zgrada, Craiova, Dolj, Rumunjska
Gol. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro
Ovlasteni predstavnlk Ing Stroe Marlus Catalm - generalm direktor

Ovlastena osoba

Opis stroja: BeZ|cna ROBOTSKA KOSILICAza Qerlmetar dizajnirana je za kosn u trave.

Serijski broj proizvoda: AATC00100001RURSTN1500 (gdje AA predstavlja posljednje dvije znamenke godine
proizvodnje, znakovi 5 i 7 su broj serije, a znakovi 7-12 su broj proizvoda)

Proizvod: Robotska kosilica
Model : RURIS Vrsta: Sentinel 1500

Vrsta motora : Elektromotor bez Cetkica Sirina rezanja: 180 mm

Vrsta veze: Bluetooth, Wifi , Aplikacija, 4G GPS Maksimalna povrsina : 1500 m?

Mi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, proizvodac, u skladu s GD 1029/2008 - o uvjetima stavijanja strojeva na trziste,
Direktivom 2006/42/EZ - sigurnosnim i zaS$titnim zahtjevima, normom EN ISO 12100:2010 - Strojevi. Sigurnost ,
Direktiva 2014/35/EU , HG 409/2016- o niskonaponskoj opremi, Direktiva 2014/30/EU o elektromagnetskoi
kompatibilnosti (HG 487/2016 o elektromagnetskoj kompatibilnosti, azurirana 2019.), Direktiva 2014/53/EU (
provedena u Rumunjskoj ODLUKOM br. 740 od 5. listopada 2016. o stavijanju na raspolaganje radijske opreme na
trziste), Direktiva 2011/65/EU od 8. lipnja 2011. o ograni¢enjima upotrebe odredenih opasnih tvari u elektricng i
elektroni¢koj opremi, izmijenjena Direktivom 2015/863/EU, Prilog 2, izjavljujemo da su provedene sve bitne serije
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radijskih ispitivanja kako bi se potvrdila sukladnost proizvoda s navedenim standardima te izjavijuyiemo da je u skladu s
glavnim sigurnosnim zahtjevima, da ne ugrozava zivot, zdravlje, sigumostna radu i da nema negativan utjecaj na okolis.
Dolje potpisani Stroe Catalin, predstavnik proizvodaca, izjavljuje na vlastitu odgovornost da je proizvod u skladu sa
sljede¢im europskim standardima i direktivama:

Direktiva 2006/42/EZ — sigurnosni i zastitni zahtjevi, Direktiva 2014/35/EU, o niskonaponskoj opremi:
EN13857:2008 - Sigurnost strojeva - Sigurnosne udaljenosti za sprijecavanje prodiranja gornjihi donjih udova u opasna
podrucja
EN 60335-2-29:2004 - Kuc¢anski i sliéni elektrini uredaji - Sigurnost - Dio 2-29: Posebni zahtjevi za punjace baterija
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Kucanski i sli¢ni elektricni uredaji - Sigurnost - 1. dio: Opdéi
zahtjevi
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sigurnost ku¢anskih i sli¢nih elektri¢nih uredaja. Dio 2-107: Posebni zahtjevi
za elektricne robotske kosilice na baterije
EN 61558-1:2019 - Sigurnost transformatora, prigusnica, jedinica za napajanje i njihovih kombinacija. 1. dio: Opci
zahtjevi i ispitivanja
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- Amandman 1 - Sigurnost transformatora, prigusnica, jedinica za napajanje i sli¢nih
proizvoda za napone napajanja do ukljucivo 1100 V - Dio 2-16: Posebni zahtjevi i ispitivanja za sklopne jedinice za
napajanje i transformatore za sklopne jedinice za napajanje
EN 62841-1:2015 - Rucni alati s elektricnim motorom, prenosivi alati i strojevi za travnjake i vrtove - Sigurnost - 1. dio:
Op¢i zahtjevi
EN 62233:2008+AC:2008 - Metode mjerenja elektromagnetskih polja elektri¢nih uredaja za ku¢anstvo i sliéne namjene
s obzirom na izloZzenost ljudi
EN IEC 60730-1:2025- Automatski elektri¢ni upravljacki sustavi. 1. dio: Opéi zahtjevi
EN 61508-3:2011- Funkcionalna sigurnost sigurnosnih elektricnih/elektronickih/programabilnih elektronickih sustava.
Dio 3: Softverski zahtjevi
EN 61508-7:2011- Funkcionalna sigurnost sigurnosnih elektri¢nih/elektroni¢kih/programabilnih elektronickih sustava.
Dio 7: Pregled tehnika i mjerenja
EN 62479:2010 - Procjena sukladnosti elektricne i elektroni¢ke opreme male snage s osnovnim ogranicenjima
izloZenosti ljudi elektromagnetskim poljima (10 MHz - 300 GHz)

IEC 62133-2:2017- Alkalni i drugi nekiseli akumulatori - Sigurnosni zahtjevi za prijenosne zatvorene akumulatore i
baterije izradene od njih, namijenjene za upotrebu u prijenosnim primjenama. Dio 2: Litijevi sustavi

EN 60127-1:2006 - Minijaturni osiguraci. 1. dio: Definicije za minijaturne osigurace i op¢i zahtjevi za minijaturne
zamjenske elemente

EN 60384-14:2013/A1:2016 - Fiksni kondenzatori za uporabu u elektroni¢koj opremi - Dio 14: Podruzna specifikacija -
Fiksni kondenzatori za supresiju za spajanje na napajanje

EN IEC 61051-1:2019 - Varistori za uporabu u elektroni¢koj opremi. 1. dio: Op¢a specifikacija

Direktiva 2014/30/EU o elektromagnetskoj kompatibilnosti, Direktiva 2014/53/EU (provedena u Rumunjskoj
ODLUKOM br. 740 od 5. listopada 2016.):

EN 50665:2017 - Proizvodna norma za procjenu elektronicke i elektricne opreme u odnosu na ograni¢enja izloZenosti
ljudi elektromagnetskim poljima (0 Hz - 300 GHz)

EN 50663:2017 - Proizvodna norma za ocjenjivanje sukladnosti elektri¢ne i elektronicke opreme male snage s
osnovnim ograni¢enjima vezanim uz izlozenost ljudi elektromagnetskim poljima (10 MHz - 300 GHz)

EN 62311:2008 - Procjena elektricne i elektronicke opreme s obzirom na ograni¢enja izlozenosti ljudi
elektromagnetskim poljima (0 Hz - 300 GHz)

EN IEC 62311:2020 - Procjena elektricne i elektroniCke opreme s obzirom na ograni¢enja izloZzenosti ljudi
elektromagnetskim poljima (0 Hz - 300 GHz)

EN IEC 55014-1:2021- Elektromagnetska kompatibilnost. Zahtjevi za ku¢anske aparate, elektricne alate i slicne
aparate. 1. dio: Emisija

EN IEC 55014-2:2021 - Elektromagnetska kompatibilnost. Zahtjevi za ku¢anske aparate, elektri¢ne alate i slicne
aparate. Dio 2: Otpornost. Norma za obitelj proizvoda

EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Elektromagnetska kompatibilnost (EMC) - Dio 3-2: Granice - Granice za emisije
harmonijskih struja (ulazna struja opreme < 16 A po fazi)

EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Elektromagnetska kompatibilnost (EMC) - Dio 3-3: Granice - Ograni¢enje promjena
napona, fluktuacija napona i flikera u javnim niskonaponskim sustavima napajanja, za opremu nazivne struje < 16 A po
fazi i koja ne podlijeze ograni€enjima spajanja

EN 301 489-1 V2.2.3 - Norma za elektromagnetsku kompatibilnost (EMC) za radio opremu i usluge. 1. dio: Zajednicki
tehnicki zahtjevi. Harmonizirana norma za elektromagnetsku kompatibilnost
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EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Norma za elektromagnetsku kompatibilnost (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 3:
Posebni uvjeti za uredaje kratkog dometa (SRD) koji rade u frekvencijskom rasponu od 9 kHz do 246 GHz.
Harmonizirana norma za elektromagnetsku kompatibilnost
EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Norma za elektromagnetsku kompatibilnost (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 17:
Posebni uvjeti za opremu za Sirokopojasni prijenos podataka. Harmonizirana norma za elektromagnetsku
kompatibilnost
EN 301 489-19 V2.2.1:2022- Norma za elektromagnetsku kompatibilnost (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 19:
Posebni uvjeti za mobilne zemaljske stanice samo za prijem (ROMES) koje rade u pojasu od 1,5 GHz i pruzaju
podatkovnu komunikaciju te GNSS prijemnike kojirade u pojasu RNSSi pruzaju podatke o pozicioniranju, navigacij i
odredivanju vremena. Harmonizirana norma za elektromagnetsku kompatibilnost
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Norma za elektromagnetsku kompatibilnost (EMC) za radio opremu i usluge; Dio 52:
Posebni uvjeti za radio opremu i pomoénu opremu za staniéne komunikacijske uredaje (EU); Harmonizirana norma za
elektromagnetsku kompatibilnost
EN 300 328 V2.2.2:2020- Sirokopojasni prijenosni sustavi. Oprema za prijenos podataka koja radi u frekvencijskom
pojasu 2,4 GHz. Harmonizirana norma za pristup radiospektru
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Uredaji kratkog dometa (SRD) koji rade u frekvencijskom pojasu od 25 MHz do 1000 MHz
Dio 2: Harmonizirana norma za pristup radio spektru za nespecifi¢ne radio uredaje
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Satelitski sustavi i zemaljske stanice (SES). Prijemnici globalnog navigacijskog satelitskog
sustava (GNSS) Radio oprema koja radi u frekvencijskim pojasevima od 1164 MHz do 1300 MHz i od 1559 MHz do
1610 MHz. Harmonizirana norma za pristup radio spektru
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- IMT ¢elijske mreze. Harmonizirana norma za pristup radiospektru. 1. dio: Uvod i zajed nicki
zahtjevi. Verzija 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - IMT ¢elijske mreZze. Harmonizirana norma za pristup radiospektru. Dio 13: Korisnicka
oprema (UE) za razvijeni univerzalni zemaljski radio pristup (E-UTRA)
Direktiva 2006/42/EZ - o strojevima - stavljanje strojeva na trziste
Smjer 2014/30/EU - o elektromagnetskoj kompatibilnosti (GD 487/2016 o elektromagnetskoj kompatibilnosti, azurirana
2019. );
Direktiva 2014/35/EU, GD 409/2016 - o niskonaponskoj opremi
Direktiva 2014/53/EU - o uskladivanju zakona drzava ¢lanica u vezi s stavljanjem radijske opreme na raspolaganje na
trziStu ( ODLUKA br. 740 od 5. listopada 2016. o stavijanju radijske opreme na raspolaganje na trzistu)
Direktiva 2011/65/EU od 8. lipnja 2011., izmijenjena Direktivom 2015/863/EU, Prilog 2 - o ograni¢enju upotrebe
odredenih opasnih tvari u elektricnoj i elektroni¢koj opremi
Sukladnost ovog proizvoda s bitnim zahtjevima Direktive o radijskoj opremi 2014/53/EU potvrdilo je sljedece prijavljeno
tijelo Br. 0123 :
TUV SUD Servis proizvoda na temelju certifikata broj TPS-RED500909 i01, izdanog 22.04.2025.
Drugi koristeni standardi ili specifikacije:
e SRENISO 9001 - Sustav upravljanja kvalitetom
e SR ENISO 14001 - Sustav upravljanja okoliSem
e SRISO 45001:2018 - Sustav upravljanja zdravljem i sigurno$¢u na radu.
Naziv robne marke i proizvodac¢a: SH&T Co. Ltd
Napomena: tehnicka dokumentacija je vlasnistvo proizvodaca.
Napomena: Ova izjava je u skladu s originalom.
Razdoblje vaZenja: 10 godina od datuma odobrenja.
Mjesto i datum izdavanja: Craiova, 02.12.2025.
Godina primjene CE oznake: 2025.
Registarski broj: 1503/02.12.2025

Ovlastena osoba i potpis: Ing. Stroe Marius Catalin
4 Generalni direktor SC RURIS IMPEX SRL
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Proizvodaé¢: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, br. 111, upravna zgrada, Craiova, Dolj, Rumunjska
Gol. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Ovlasteni predstavnik: Ing Stroe Manus Catalln - generalnl direktor

Ovlastena osoba za tehn 0 J

Opis stroja: ROBOTSKA KOSILICAnamuenJena ie kosnjl trave

Serijski broj proizvoda: AATCO00100001RURSTN1500 (gdje AA predstavlja posljednje dvije znamenke godine
proizvodnje, znakovi 5 i 7 su broj serije, a znakovi 7-12 su broj proizvoda)

Proizvod: Robotska kosilica

Model : RURIS Vrsta: Sentinel 1500
Vrsta motora : Elektromotor bez Cetkica Sirina rezanja: 180 mm
Vrsta veze: Bluetooth, Wifi , Aplikacija, 4G GPS Maksimalna povrsina : 1500 m?

razina zvuénog tlaka : 55 dB Maksimalna razina zvuéne snage: 63 dB
Razina zvuéne snage certificirana je od strane TUV Rheinland izvieS¢em br. CN25A58Q 001 od 08.08.2024., u skladu
s odredbama norme EN ISO 3744:2010.
Mi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, proizvodac, u skladu s GD 1029/2008 - o uvjetima stavijanja strojeva na trzZiste,
Direktivom 2006/42/EZ - sigurnosnim i za$titnim zahtjevima, normom EN ISO 12100:2010 - Strojevi. Sigurnost ,
Direktiva 2014/35/EU , HG 409/2016- o niskonaponskoj opremi, Direktiva 2014/30/EU o elektromagnetskgi
kompatibilnosti (HG 487/2016 o elektromagnetskoj kompatibilnosti, azurirana 2019.), Direktiva 2014/53/EU (
provedena u Rumunjskoj ODLUKOM br. 740 od 5. listopada 2016. o stavijanju na raspolaganje radijske opreme na
trziste), Direktiva 2011/65/EU od 8. lipnja 2011. o ograni¢enjima upotrebe odredenih opasnih tvari u elektricng i
elektronic¢koj opremi, izmijenjena Direktivom 2015/863/EU, Prilog 2, izjavljujemo da su provedene sve bitne serije
radijskih ispitivanja kako bi se potvrdila sukladnost proizvoda s navedenim standardima te izjavijuyiemo da je u skladu s
glavnim sigurnosnim zahtjevima, da ne ugroZava Zivot, zdravlje, sigurnostna radu i da nema negativan utjecaj na okolis.
Dolje potpisani Stroe Catalin, predstavnik proizvodacda, izjavljuje na vlastitu odgovornost da je proizvod u skladu sa
sljede¢im europskim standardima i direktivama:
EN 3744:2010: Akustika - Odredivanje razine zvuéne snage i razine zvu¢ne energije izvora buke pomoéu zvuénog
tlaka - InZenjerske metode u uvjetima bliskim uvjetima slobodnog polja iznad reflektirajuce ravnine
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sigurnost ku¢anskih i sli¢nih elektri¢nih uredaja. Dio 2-107: Posebni zahtjevi
za robotske kosilice na baterije
Drugi koristeni standardi ili specifikacije:
. SR EN ISO 9001 - Sustav upravljanja kvalitetom
. SR EN ISO 14001 - Sustav upravljanja okolisem
. 1SO 45001:2018 - Sustav upravljanja zdravljem i sigurno$¢éu na radu.
Napomena: tehni¢ka dokumentacija je vlasnistvo proizvodaca.
Napomena: Ova izjava je u skladu s originalom.
Razdoblje vazenja: 10 godina od datuma odobrenja.
Mjesto i datum izdavanja: Craiova, 02.12.2025.
Godina primjene CE oznake: 2025.
Registarski broj: 1504/02.12.2025
Ovlastena osoba i potpis: InZenjer Stroe Marius Catalin
d Generalni direktor SC RURIS IMPEX SRL
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BIH RURIS

1. UVOD
Postovani kupce!

Hvala vam na vasoj odluci da kupite RURIS proizvod i na povjerenju koje ste ukazali naSoj kompaniji! RURIS je
na trziStu od 1993. godine i tokom tog vremena postao je snazan brend, koji je izgradio svoju reputaciju
ispunjavanjem obecanja, ali i kontinuiranim ulaganjima usmjerenim na pomaganje kupcima pouzdanim,
efikasnim i kvalitetnim rjeSenjima.

Uvjereni smo da c¢ete cijeniti na$ proizvod i uZivati u njegovim performansama dugo vremena. RURIS svojim
kupcima ne nudi samo masine, ve¢ kompletna rieSenja. Vazan element u odnosus kupcem je savjetovanje i
prije i poslije prodaje, a kupci RURIS-a imaju na raspolaganju cijelu mrezu partnerskih prodavnica i servisnih
mjesta.

Da biste uzivali u proizvodu koji ste kupili, paZljivo procitajte uputstvo za upotrebu. Slijedenjem uputstava,
osiguracete dugotrajnu upotrebu.

Kompanija RURIS kontinuirano radi na razvoju svojihproizvodaistogazadrzava pravo izmjene, izmedu ostalog,
njihovog oblika, izgleda i performansi, bez obaveze da o tome unaprijed obavijesti.

Jo$ jednom hvala 8to ste odabrali RURIS proizvode!

Informacije i podrska korisnicima:
Telefon: 0351.820.105

e-mail: info@ruris.ro

2. SIGURNOSNE UPUTE
2.1. UPOZORENJA NA MASINI

Drzite sigurnu udaljenost od

Upozorenje! Opasnost! robota tokom rada.

Drzite ruke i stopala dalje
od rotiraju¢ih nozeva.
Nikada ne stavljajte ruke ili

Iskljucite robota prije
podizanja prilikom

izvodenja radova
odrzavanja.

stopala blizu ili ispod
robota.

Prije bilo kakvog pregleda
i/ili odrzavanja provijerite je
li glavni prekida¢ u
poloZaju "ISKLJUCENO".

Procitajte uputstvo.

Oprez! Ne sipajte vodu na
robota .

Ne penji se na robota.

Oprez! Ne perite donju
stranu robota mlazom
vode.
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2.2. UPOZORENJA
Procitajte uputstvo za upotrebu pre upotrebe. Sauvajte ga za buduéu upotrebu.
obrazovanje
a. Pazljivo procitajte upute. Upoznajte se s kontrolama robota.
b. Ne dozvolite osobama koje nisu upoznate s ovim uputama ili djeci da koriste robota.
c. Operater ili korisnik je odgovoran za nesrece ili opasnosti prouzrokovane drugim ljudima ili njihovoj imovini.
Obuka
a. Povremeno provjeravajte podrucje u kojem se uredaj koristi i uklonite svo kamenje, Stapove, Zice i druge
strane predmete.
b. Povremeno provjeravajte noZeve, vijke noZeva i sklop za rezanje na istroSenost ili oStec¢enja. Zamijenite
istroSene ili oSte¢ene nozeve i vijke u setovima kako biste odrzali ravnotezu.
Koristi
a. Ne stavljajte ruke ili noge blizu ili ispod rotirajucih dijelova robota.
b. Ne podizite ili nosite robota dok motor radi.
c. Iskljucite robota pomoc¢u dugmeta za napajanje:
- Prije uklanjanja blokade;
- Prije provjere, ¢iS¢enja ili rada na robotu.
Ne ostavljajte robota da radi bez nadzora ako znate da se u blizini nalaze kuéni ljubimci, djeca ili ljudi.
Osim toga, prilikom koristenja robota:
a) Izbjegavajte koriStenje robota na mokroj travi.
b) Ne koristite robota ako ste bosi ili u otvorenim sandalama. Uvijek nosite zastitnu obucu i duge hlace.
c) Budite izuzetno oprezni prilikom okretanja masine prema sebi.
d) Robota uvijek pokrenite prema uputama, drzeci stopala dalje od noZa/noZeva.
Odrzavanje i skladistenje
a. Drzite sve matice, vijke i Srafove €vrsto zategnutima kako biste osigurali ispravan i siguran rad masine.
b. Radi sigurnosti, zamijenite istroSene ili oStec¢ene dijelove.
c. Obavezno koristite originalne dijelove prilikom zamjene oSteéenih.
d. Provjerite da li je baterija napunjena pomocu ispravnog punjaca koji preporucuje proizvodac. Nepravilna
upotreba punjata moze dovesti do strujnog udara, pregrijavanja ili curenja korozivne tekucine iz baterije.
e. U slucaju curenja elektrolita, isperite vodom/sredstvom za neutralizaciju, potrazite medicinsku pomo¢ ako
dode u kontakt s o¢ima itd.
f. Robot ¢e biti servisiran u skladu s uputama proizvodaca.
g. Ne otvarajte niti oStecujte bateriju.
h. Provjerite da li je baterija napunjena pomocu ispravhog punjac¢a koji preporu€uje proizvodac. Nepravilna
upotreba moze dovesti do strujnog udara, pregrijavanja ili curenja korozivne tekucine iz baterije.
Odrzavanje i posebna uputstva
1. Uvijek iskljucite glavni prekida¢ robota prije uklanjanja blokada, provjere i ¢i8¢enja masine ili prije zamjene
oStrice za rezanje. Nikada ne pokusSavajte popravljati ili podeSavati robota dok je u radu.
2. U slucaju abnormalnih vibracija, zaustavite robota i provjerite jesu li nozevi o8tec¢eni. Zamijenite istroSene ili
oStec¢ene noZeve kako biste odrzali ravnotezu. Ako vibracije nastave, obratite se ovlaStenom RURIS
servisnom centru.
3. Koristite zastitne rukavice prilikom pregleda ili odrzavanja oStrice.
4. Ne obavljajte odrzavanje bosi ili u otvorenim sandalama. Uvijek nosite odgovarajuéu radnu obucu i duge
hlace;
5. Zamijenite istroSene ili oSte¢ene dijelove radi vase sigurnosti.
6. Koristite samo originalnu opremu i pribor. Modifikacije originalnog dizajna robota nisu dozvoljene. Sve
modifikacije se vrSe na vlastiti rizik i poni§tavaju garanciju.
7. Drzite sve matice i vijke évrsto zategnutima kako biste osigurali da je robot u sigurnom radnom stanju.
Sigurnosne upute za punjac¢
1. Uti€nica mora biti postavljena u blizini opreme i mora biti lako dostupna.
2. Vanjski kabel ovog uredaja se ne moze zamijeniti; ako je kabel oStec¢en, uredaj se mora u potpunosti
zamijeniti.
4. Ne otvarajte kuéiste punjaca. Iz sigurosnih razloga, samo kvalifikovano servisno osoblje smije otvarati bilo
koju opremu.
5. Zastitite opremu od vlage.
6. Iskljucite opremu iz struje prije ¢iS¢enja. Koristite vlaznu krpu.
7. Oprema mora biti postavljena na stabilnu povrsinu.
8. Ako se punjac¢ ne koristi duzi vremenski period, isklju¢ite ga iz izvora napajanja.
9. Ako se pojavi bilo koji od sljedeéih uvjeta, opremu treba provjeriti kvalificirano servisno osoblje:
3
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- Utika¢ je ostecen.
- Te€nost je usla u opremu.
- Punjac je bio izlozen vlazi.
- Punjac je pao i/ili je oSteéen.
- Punja¢ pokazuje o€igledne znakove ostecenja.
- Punja¢ ne radi dobro ili ga ne mozete osposobiti prema uputama u ovom uputstvu.
10. Ne spajajte oSteceni kabel za napajanje na izvor napajanja. Ne dodirujte oSteceni kabel za napajanje dok
je spojen na izvor napajanja.
Posebna sigurnosna uputstva za uredaje na baterije:
1. Prije umetanja punjive baterije provjerite je li robotisklju¢en. Umetanje baterije u uklju€eni elektri¢ni alat moze
dovesti do nezgoda.
2. Iskljucite punjac iz uti¢nice prije ¢iS¢enja.
3. Ne izlazite bateriju direktnoj sun€evoj svjetlosti duzi vremenski period niti je stavljajte na radijator. Toplota
oStecuje bateriju i postojirizik od eksplozije. Ako je baterija vruéa, ostavite je da se ohladi prije punjenja. Ne
otvarajte bateriju i izbjegavajte njena mehani¢ka oStecéenja.
3. TEHNICKI PODACI

Tip motora Elektromotor bez Cetkica
Napon litij-ionske baterije 20V
Kapaf:_itet litijum-jonske 6Ah
baterije
Vrsta veze Bluetooth, Wifi , aplikacija, 4G GPS
Vrijeme punjenja 120 minuta
Radno vrijeme 90 minuta
Sirina rezanja 180 mm
Visina rezanja 20mm-100mm
Maksimalni ugao penjanja 70°
Maksimalna povrsina 1500 kvadratnih metara
Neto tezina sa priborom 22,5 kg

- LCD ekran

- Glasovni interfejs
- Senzor za kiSu
- Senzor podizanja

izbor

Bluetooth BLE
® Frekvencija: 2400-2483,5 MHz

® Maksimalna emitovana snaga: 5,44 dBm Wi-Fi
2,4 GHz (IEEE 802.11 b/g/n/ax)

Frekvencija: 2400-2483,5 MHz

Maksimalna emitovana snaga: 18,33 dBm
(mati¢na ploc¢a )

Maksimalna emitovana snaga: 17,5 dBm ( Wi -Fi
algoritamski nacin obrade)

® Maksimalna emitovana snaga: 17,5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® Frekvencije: 863—-865 MHz / 865 868 MHz
® Maksimalna emitovana snaga: 5,42 dBm
GNSS

® Sistema je primila:

GPS, BDS, Galileo, GLONASS

Specifikacije radija
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® Frekvencija: 1559-1610 MHz

LTE 4G — mobilni

prijenosi Podrzani opsezi + snaga lzdano od strane
Maxim:

® Opseg 1: 24,37 dBm

® Opseg 3: 23,96 dBm

® Opseg 7: 23,60 dBm

® Opseg 8: 24,17 dBm

® Opseg 20: 22,88 dBm

® Opseg 28: 23,24 dBm

® Opseg 38: 23,99 dBm

® Opseg 40: 23,79 dBm

Oprema se moze koristiti bez ograni¢enja u svim
¢lanicama Evropske unije .

Garancija 36 mjeseci

Robot je pogodan za travu visine do 100 mm. U vi$oj travi, robot se moze zaustaviti. Pokosite travnjak na visinu
manju od 100 mm pomocu kosilice.

Baterija robota ima koristi od funkcije "a UP- Innovation RURIS". Ova funkcija pomaze bateriji kada
dostigne kriticni prag praznjenja. Ruris je osmislio inovaciju u sistemu ¢elija unutar baterije, pomoc¢u
koje se baterija moze ponovo napuniti nakon duzeg perioda praznjenja. Na taj nacin, korisnici RURIS -a
mogu uzivati u pouzdanosti i inovaciji RURIS-a. Nakon skladiStenja, preporucuje se punjenje u
intervalima od 6 mjeseci do 1 godine.

4. PREGLED MASINE
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Robotska kosilica za travuRuris Sentinel 1500 je izuzetno napredna masina koja koristi tehnologiju naprednog
pozicioniranja i navigacije (APNT), koja kombinuje:

®  navigacijska tehnologija putem satelita i RGB-a.

e  MAPIRANJE vizualnog.

®  dijagnosticka tehnologija vizuelni A objekti.
Ova tehnologija omoguc¢ava robotskom sedlu mapiranje okoline i odredivanje poloZaja sedla u okruzenju sa
centimetarskom taéno$¢u, $to mu omogucava da surfuje i manevriSe OKO prepreka sa velikom precizno$cu.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

Slike su samo u informativne svrhe, dobavlja¢ zadrzava pravo na strukturne i funkcionalne promjene
opreme predstavljene u ovom priruéniku.

5. INSTALACIJA
Uklonite grane drvec¢a, kamenje, igracke i druge prepreke koje mogu ostetiti robota i njegove ostrice.

& . X A
IR I - =

< 80mm,

< 80 mm ==
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Sastavljanje i pozicioniranje stanice za punjenje

Prvo pronadite najbolju poziciju za vasu stanicu za punjenje,
razmislite o najblizoj vanjskoj uti¢nici, jer stanica mora biti
spojena na nju. Pobrinite se da je tlo na koje postavljate
stanicu za punjenje ravno, suho, bez magnetskih poljai bez
prepreka ispred. Drzite priklju¢nu stanicu najmanje 3 m
udaljenu od kuéa, drvec¢a i ograda. Ako je priklju¢na stanica
okruZena zgradama ili drve¢em, provijerite da je otvoreni ugao X
ispred stanice vec¢i od 110°. Pazite da ispred osnovne ploce
priklju¢ne stanice bude najmanje 2 m ravnog prostora.

Instalirajte RTK stanicu na teleskopsku Sipku.
Nakon §to pronadete pravu poziciju za stanicu za punjenje i referentnu stanicu, slijedite dolje navedeni
postupak kako biste dovrsili instalaciju prikljuéne stanice i referentne stanice.

=

Coliere de

Cablu pentru statia
Statia de referinta de andocare si g Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Uklonite vijke za pri¢vrscivanje referentne stanice.

~
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Instalirajte teleskopsku Sipku zajedno s referentnom stanicom.

Koristite odvija¢ da pri¢vrstite referentnu stanicu na teleskopsku Sipku.

ﬁ@ ~

\

Spojite konektor (s duzim kabelom) na referentnu stanicu, spojite konektor (s kra¢im kabelom) na priklju¢nu
stanicu, a zatim pomocéu plasti¢ne vezice pri¢vrstite kabel na Sipku.

8
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Pokretanje priklju¢ne stanice.
1. Spojite produzni kabel na izvor napajanja.

2. Spojite produZni kabel na priklju¢nu stanicu i pri¢vrstite prikljuénu stanicu za tlo.

aD
———

Kada je priklju€na stanica uklju¢ena, plava LED diodaispod ¢e neprestano svijetliti. Ako se nijedna LED dioda
ne upali, provjerite napajanje i konektore ili se obratite ovlastenom Ruris centru.

Ukljucite glavni prekida¢ da biste ukljuili robotsku kosilicu i unesite kod
Zadani PIN: 0000.

Nakon §to se Robotska kosilica za travuukljuci i napuni u priklju¢noj stanici, pricekajte nekoliko trenutaka, a
zatim provjerite vezu sa satelitima na kontrolnoj ploci referentne stanice ili na ekranu robota.
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RMS indikator: Ozna¢ava komunikaciju s robotskom kosilicom (kori§tenjem radio frekvencije).

LED stalno svijetli - aktivna veza.

Trepcuca LED dioda — veza prekinuta.

RCS indikator : Rezervisano za komunikaciju sa daljinskim upravljacem, trenutno ne koristi se (LED ne
prikazuje nikakav status).

DSG indikator: Status satelitskog signala referentne stanice.

LED dioda stalno svijetli — referentna stanica radi ispravno.

Trepc¢uc¢a LED dioda — referentna stanica ima problem.

RMG indikator: Status satelitskog signala robotske kosilice.

LED dioda svijetli neprestano — robot ima dobar signal.

Trepéuc¢a LED lampica — robot ima slab signal.

WiFi indikator: Normalno, LED dioda sporo treperi. Tokom reZima uparivanja (referentna stanica i robot),
LED dioda ostaje stalno upaljena.

Dugme za opoziv: Dugme za vracanje robotske kosilice na priklju¢nu stanicu.

‘.\ ‘I,r Ci ?’T\‘\
'\7@3

Dugme za uparivanje referentne stanice — Robot: Koristi se kada je instalirana nova referentna stanica i
potrebno ju je upariti s robotom. Da biste aktivirali funkciju, pritisnite i drzite dugme 5 sekundi.

()

U meduvremenu, status sistema se moze provijeriti i na ekranu robota. Kada se tekst APNT pojavi na ekranu u
drugoj boji, to znaci da je sistem ispravno konfigurisan i spreman za kreiranje mape.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii
% sistemului. Cand apare cu culorile
q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 DODAVANJE ROBOTA U REVOLA APLIKACIJU | KONFIGURISANJE SISTEMA
REVOLA APP aplikacija
REVOLA APP aplikacija je komponenta, bitan dio sistema . Robotska kosilica za travuRADI zajedno s ovom
aplikacijom kako bi kreirala virtualni grani¢ni sistem, koji ¢e robot kasnije prepoznati, a VI ¢ete ga koristiti za
ispravan rad na tlu.
Za preuzimanje aplikacije, skenirajte QR kod . Takoder moZete ruéno pretrazivati u trgovini aplikacija koristeci
kljuénu rije¢ "REVOLA APP".

®  App Store — za korisnike iPhonea
®  Google Play — za korisnike Androida

Otvorite REVOLA aplikaciju i registrujte novi racun.

Register
Welcome s

Da biste dodali svoju kosilicu, kliknite na simbol "+" u donjem desnom uglu glavne stranice. Provijerite serijski
broj kosilice na natpisnoj plo¢ici, a zatim unesite serijski broj ili skenirajte QR kod na natpisnoj plo¢ici da biste
nastavili i slijedili upute na ekranu.

« Add Device

®

« Add Device

select your Device

Beyda, VR16
gl
W &
S o & * e o v
! 4
- '
a a
Revola VR16
5
% o
L
SEET
e e
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« Add Device « Wian Configuration « Add Device
Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
Pesse snct

Planiranje i konfigurisanje radnog podrucja

Otvorite stranicu sa specifikacijama uredaja, odaberite Nacin rada mape i kreirajte novu mapu.

Prije ulaska u proces "Nacin rada mape " u aplikaciji, aplikacija ¢e provjeriti status sistema kako bi se osiguralo
da se mapa moze uspjeSno kreirati. Ako naidete na poteSkoce, obratite se ovlastenom Ruris centru za daljnju
pomo¢.

Map History
Remate control mode pitins

Map Mode

AplikacijaREVOLA podrzava tri vrste postavljanja priklju¢ne stanice: na povrsinitravnjaka, na povrsinitravnjaka
ili izvan povrsine travnjaka. Molimo odaberite odgovaraju¢u za vaSu mapu.

12
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Prikljuéna stanica izvan virtualne granice travnjaka.

Molimo vas da se uvjerite da priklju€na stanica nije preblizu zgrada, ograda ili
the ek g oy drve¢a. Molimo vas da se uvjerite da postoji ravna linija od najmanje 2 m
ispred osnovne plocCe.

Prikljuéna stanica na rubu OGRANICAVA povrsinu virtualnog travnjaka .
Molimo vas da se osedlate. UVJERITE da priklju¢na stanica nije preblizu
zgrada, ograda ili drveca.

Molimo vas da se osedlate i PROVJERITE da postoji ravna linija od najmanje
2 m na mati¢noj plo¢i za djevojcice .

povrsini travnjaka INSIDE LIMIT

Molimo vas da se osedlate. UVJERITE da postoji ravna linija od najmanje 2 m
na mati¢noj ploci za djevojcice.

Molimo vas da ne postavljate priklju¢nu stanicu preblizu virtualne granice
(mora biti ve¢a od 2 m).

Vazne informacije prije crtanja karte

Molimo Vas daprilikom crtanja radnog podruc¢jaradite blizu kosilice kako biste izbjegli prekid signala;
proces zahtijeva Bluetooth vezu izmedu uredaja i aplikacije (molimo Vas da se uvjerite da je
udaljenost izmedu telefona i uredaja manja od 10 m).

Razmak izmedu grani¢nih tataka radnog podrucja mora biti veéi od 50 cm, a grani¢ne tacke se
mogu crtati tek kada linijski segment postane zelen.

Imajte na umu da je mapa travnatih povrSina ograni€ena na 96 bodova.
Duzina i Sirina karte moraju biti manje od 100 metara.

Zelena isprekidana linija: Tacka se moze nacrtati na trenutnoj poziciji.
Zuta isprekidana linija: Ne moZe se nacrtati tatka na trenutnoj poziciji.
Puna zelena linija: Granica rada je kreirana.

Puna plava linija: Putanja robotske kosilice do prikljuéne stanice.

Puna crvena linija: granice stvorene prepreke.

BriSe posljednju nacrtanu tacku.

Q Sacuvaj i generiraj mapu.

A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\
A\

-
w
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Sacuvaj mapu prepreka.

A e Dodaijte prepreku.

Crtanje mape sa prikljuénom stanicom izvan radnog podrucja robota.
KonfiguriSite rutu putanje navodenja i radno podrucje.

Pazljivo

Tokom procesa kreiranja mape, provjerite da li su simboli satelita ':Li Bluetooth-a narandzaste boje; mozete
ih vidjeti u gornjem desnom uglu ekrana vaSeg mobilnog telefona.

Korak 1
£ 3 = -

’ o
Se5 ®
©®0

o/ &
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Oznagite prvu tacku za prikljuénu stanicu.
Kliknite za prikaz viSe informacija.
Korak 2

A @

Prije oznaCavanja prve tacke putanje navodenja, imajte na umu da ¢e ROBOT generirati liniju od 2 m u
prikljué¢noj stanici za djevojke .
Korak 3

Guidance route drawn
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Kada su sve tacke navigacijske putanje ozna€ene, pritisnite dugme o da biste sac€uvali rutu navodenja i
nastavili proces podeSavanja virtuelne karte.

Korak 4

A

Korisnik mora imati na umu da je minimalna udaljenost izmedu svake tacke priblizno 50 cm, a sistem zahtijeva
minimalno 4 tacke (maksimalno 96 tacaka).
Korisnik mora obratiti paznju na status linije tokom kreiranja mape i pratiti poruke koje prikazuje aplikacija.

Korak 5

Nakon $to su sve tatke radnog podrucja oznacene, korisnik mora pritisnuti dugme 0 unijeti naziv i saCuvati
mapu.

Crtanje karte sa prikljuénom stanicom u blizini radnog podrucja.
Postavljanje radnog prostora.

Tokom procesa kreiranja mape, provijerite da li su simboli satelita ":Li Bluetooth-a narandZaste boje; mozete
ih vidjeti u gornjem desnom uglu ekrana vaSeg mobilnog telefona.

Korak 1
£ 3 -
’ |
e ®
(X X*)
o D
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznagite prvu tacku za priklju¢nu stanicu.

Korak 2
15
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Kreiranje virtuelne granice travnjaka pomocu navigacijskih dugmadi i taaka za crtanje na mapi.

17m

Za efikasnije koSenje oko stanice za punjenje, sistem kreira posebno

Trimovanje oko stanice za punjenje. ’
podrucje oko stanice i prvo ga kosi. SO e

Korak 3

Nakon $to su sve tacke radnog podruc¢ja oznacene, korisnik mora pritisnuti dugme o uneti naziv i saCuvati.

Crtanje karte s prikljuénom stanicom unutar radnog podrucja
. Postavljanje radnog podrucja.

Pazljivo!

Tokom procesa kreiranja mape, provijerite da li su simboli satelita ’.zﬂi Bluetooth-a narandZaste boje; mozete
ih vidjeti u gornjem desnom uglu ekrana vaSeg mobilnog telefona.

Korak 1
£ 3% = -
’ [
) Jgk. . ©
3L X
No/ (o]
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznagite prvu tacku za priklju¢nu stanicu.

Korak 2
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Navigirajte robota do sljedece tacke i oznadite drugu virtuelnu grani¢nu tacku.

Korak 3

Obratite paznju na minimalnu udaljenost od priblizno 50 cm izmedu taaka i sistemski zahtjev od minimalno 4
tacke (maksimalno 96 tacaka).

Korak 4

Obratite paznju na status linije tokom kreiranja mape i poruke koje prikazuje aplikacija.

Korak 5

- LA -

A i @

oznacite radno podrucje svima , pritisnite dugme° , unesite naziv i sauvajte radno podrucje.

dodavanje zabranjenog podrucja/prepreke na kartu.
Konfiguracijska zona zabranjena.

17
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Pazljivo!

Tokom procesa kreiranja mape, provjerite da li su simboli satelita O.zai Bluetooth-a narandZaste boje; mozete
ih vidjeti u gornjem desnom uglu ekrana vaSeg mobilnog telefona.

Korak 1
£ % = -
A ®
[
JO\ @
(X X*)
™\ o I 9
Apasati sa

Consola de navigare

marcati punctul

Navigirajte robota do prve tacke zabranjenog podrucja/prepreke.

Korak 2

>

Oznacite tacku 2. Nakon oznacavanja druge tacke, linija ¢e biti crvene boje, $to oznacava rub zabranjene zone.

Korak 3
o AR -
A
e 7 ]

Obratite paznju na minimalnu udaljenost od priblizno 50 cm izmedu taaka i sistemski zahtjev od minimalno 4
tacke (maksimalno 96 tacaka).
Obratite paznju na status linije tokom kreiranja mape i na poruke koje prikazuje aplikacija.

Korak 4

18



BIH RURIS

Nakon $to oznacite sve poene, pritisnite dug meo , unesite ime i sauvajte radni prostor.
Korak 5

A C)

Postavljeno zabranjeno podrucje bit ¢e oznaceno drugom bojom na mapi.

Generiranje i sinhronizacija mape s robotom.
Nakon $to je mapa imenovana i saGuvana, REVOLA aplikacija komunicira s robotom i sinhronizira informacije
0 mapi s njim.

generating map

Zavrsetak procesa kreiranja mape.

Korisnik mora biti blizu robota i osigurati da je Bluetooth povezan prije zavrSetka procesa kreiranja mape. Ako
se proces sinhronizacije mape prekine, korisnik se mora vratiti na stranicu mape i provijeriti je li mapa uspjesSno
sacuvana.

Interfejs u rezimu mape.
Nakon $to je mapa uspjesno kreirana, ona ¢e biti navedena na glavnoj stranici rezima mape. Korisnik ovdje
moze pristupiti funkciji upravljanja preprekama.
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Dugme za uredivanje prepreka.

Aplikacija podrzava funkciju uredivanja prepreka. Pritiskom na ovo dugme korisnik pristupa stranici za
*»

uredivanje prepreka. Mora se osigurati da je robot povezan s mobilnim telefonom putem Bluetootha’=
Dugme za brisanje mape.
Pritiskom na ovo dugme, korisnik briSe trenutno primijenjenu mapu.

1l

Prebaci na satelitsku mapu.
Pritiskom na ovo dugme, korisnik moze pregledati mapu u satelitskom rezimu.

Satellite

Dugme za povratak na prikljuénu stanicu.
Pritiskom na ovo dugme, korisnik nareduje robotu da se vrati na priklju¢nu stanicu.

a
c
1'%
3

o

Pritiskom na ovo dugme, korisnik daje komandu ROBOT-u da zapoc¢ne SiSanje .

Dugme za pauzu.
Pritiskom na ovo dugme, korisnik pauzira robota.

Funkcije i postavke aplikacije REVOLA
20
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Postavljanje rasporeda rada

Korisnik mozZe postaviti raspored rada iz REVOLA aplikacije. Postoje dva nacina rasporeda: sedmicni
raspored i interval rada. U sedmi¢nom nacinu rada, korisnik mozZe postaviti sedam dana, svaki dan ima dva
vremenska intervala. U nacinu rada intervala, korisnik moze postaviti dan ponovnog pokretanja nakon sto
robot zavrsi kosnju.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

x]
x]

AN
Change Your Device Setting % X

En v 3 2 5 E E3

Apésarea butonului,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apésarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

My iowser

Map Mode
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Radni interval.

U ovom nacinu rada, robot ¢e se ponovo pokrenuti i pokositi cijelu povrSinu travnjaka nakon isteka
postavljenog vremenskog intervala.

Rezim daljinskog upravljanja.

Robotska kosilica za travupodrzava "Rezim daljinskog upravljanja". Korisnik moZze navigirati robota do
odredenog podrucja i pokrenuti motor kosilice. Korisnik mora biti blizu robota i obratiti paznju na rizik od
nezgode tokom daljinskog upravljanja.

255 PME@ LT

< Back

ing. you need to set the
al mode, please confirm

Remote control mode

Paznjal
Rezim "Daljinsko upravljanje" zahteva da Bluetooth veza bude stalno odrzavana ; korisnik mora biti blizu
robota dok koristi ovu funkciju.

-

Morate osigurati da je ovo dugme omoguceno dok koristite nacin rada "Daljinsko upravljanje".

modul ,Control de la distanta”.

Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa
ghideze robotul manual.

C

Butoanele de navigatie.
e o Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Promjena postavki
Na pocetnoj stranici uredaja dodirnite " Promijenite postavke uredaja" da biste pristupili postavkama robotske

kosilice, pregledali ih i promijenili.
|~amm v
|.mmmw-

[r—
B [2) Mower Language v

™ (7 (= (w

|
‘

(@ Fautt recora v

Remote control mode 2 @ About Device: v ]

[ Restore parameter setting >
o @ Restore factory settings >
Change Your Device Setting = - @@ @@

(@ (>

Postavljanje sistemskog vremena
Robotsku kosilicu moZete konfigurirati da automatski postavlja sistemsko vrijeme, prate¢i vrijeme na vaSem
mobilnom telefonu, ili da ruéno postavlja vrijeme rada.

W System Time v ‘ & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Podesavanje radarskog senzora

Robotska kosilica za travuvam omogucava da podesite udaljenost detekcije radarskog senzora izmedu 30 cm
i 60 cm.

E Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

Podesavanje senzora za kiSu

Robotska kosilica za travuvam omogucava da aktivirate ili deaktivirate senzor za kiSu. Nakon aktiviranja
senzora, mozete podesiti i vrijeme odlaganja: koliko dugo ¢e robot ostati u stanici za punjenje nakon Sto se
senzor za KiSu osusi.

® Rain Sensor L @]

% Rain Sensor ()
Postponed:0 minutes
©
\ s

Podesavanje LED svjetla
Robotska kosilica za travuvam omogucava da konfiguriSete LED svjetlo. Nakon aktivacije, dostupna su dva
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nacina rada: " Uvijek uklju¢eno” i "Nacin pustanja u rad". Za detalje o nacinu rada za testiranje, pogledajte opis
u nastavku.

§° LED light (o)) 3% LED light @

[ o ]

Rezim pustanja u rad Kada je aktivirana opcija
provjere rada , LED lampica radi prema gore navedenim principima :

® Stalno zeleno : u rezimu pripravnosti ili u radu, signal satelita. To je normalno.

® Snazno zeleno : u stanju pripravnosti ili tokom rada, signal satelita je slab, ali je funkcionisanje moguce.
Konstantno plavo : tokom punjenja, signal sa satelita je normalan.

Plavo treptanje : tokom punjenja, signal satelita je slab, ali je funkcionisanje moguce.

Stalno crveno : hitno zaustavljanje / o¢itavanje / nedostatak veze izmedu referentne stanice i robota.
Trepéucée crveno: stanje greske .

Trepéuce zuto : slab signal sa satelita.

Konstantno ljubicasto : u rezimu "daljinskog upravljanja" , Signal satelita je normalan.

Jaka ljubicasta : u rezimu "daljinskog upravljanja " , signal satelita je slab, ali je funkcionisanje moguce.
Konstantno bijelo : s v.remenom OTA (firmver) aZuriranje) proces.

Resetovanje PIN koda
Robotska kosilica za travuvam omoguéava resetovanje PIN koda. Nakon unosa pocetnog PIN koda, za uredaj
se moze postaviti novi PIN kod.

A PN code reset v 8 P code reset -~
Input your cument PIN code
=
Input your new P coda
[ reutten
Fapaat your rew FIN code

Input here

Postavke elektricne

ograde Robotska kosilica za travuomoguéava omogucéavanje ili onemogucavanije elektricne ograde. Nakon
omogucéavanja prekidaga "Prekidaé ograde" , pritisnite dugme® da biste postavili poéetnu tacku elektricne
ograde. Nakon toga, mozete KONFIGURISATI vrijednost "Domet ograde". Ako sistem otkrije da je robot
premasio ovu vrijednost, ¢e automatski poslati poruku upozorenja putem mobilnog telefona korisnika PHONE -
a.

o Back Electronic fence

(@) ereetronic tence >

L L e— x

& @)
(o)
8 ;|
Fence Switch o
Fence Range | &0 m
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Obavjestenja / Slanje poruka

Robotska kosilica za travuvam omogucéava da omogucite ili onemogucite funkciju slanja obavje$tenja/poruka.
Nakon omogucéavanja ove funkcije, sistem ¢e automatski slati poruke na mobilni telefon korisnika kad god se
dogode relevantni dogadaji u radu robota.

‘ % Notification/ Message Push @ ‘

Podesavanje radiofrekvencije (RF)

Prilikom kori$tenja vi§e uredaja u neposrednoj blizini (npr. dvije jedinice na istom polju), ako dode do
interferencije radiofrekvencije, podesavanje se moze provijeriti i, ako je potrebno, RF kanal se moze
promijeniti.

RF settin v

‘ x 9 >f RF setting A
Slink info
ID: MD:
| 1= |
“The communication is Slink status:

abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
WiFi postavke

Robotska kosilica za travuvam omoguc¢ava da konfigurirate WiFi pristup. Na primjer, ako se promijeni kucni
ruter, mozZete unijeti novo WiFiime i lozinku, a robot ¢e koristiti ove podatke za povezivanje s internetom.
Preporucuje se da zapamtite da robot podrzava samo frekvenciju od 2,4 GHz.

L3 . :
%> WiFi setting v @, WiFi ing A
Select your WiFi name:
[ Please select }
InputYdur password: ¥
[ Input here ave ]
Save

Podesavanje visine kosnje
Robotska kosilica za travuvam omogucéava podeSavanje visine koSnje putem ove funkcije.

© Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Save

Postavljanje jezika prikaza.
Robotska kosilica za travuvam omoguc¢ava da odaberete jezik prikaza.

@ Mower Language v
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Nacin kosnje
Robotska kosilica za travuvam omoguc¢ava da odaberete nacin koSnje. Dostupne su dvije metode: " Nacin
dvostrukog pokrivanja" i "Normalni nagin".

a Mowing method a Mowing method

|

Dvostruki nacin rada: Robotska kosilica za travuce prvo kositi od sjevera prema jugu, a zatim od istoka
prema zapadu.

Normalni naé¢in rada: Robotska kosilica za travuprvo kosi od sjevera prema jugu, a za nepoko$ene zone
kosit ¢e od istoka prema zapadu kako bi ih u potpunosti pokrila.

Zapisnik greSaka

Robotska kosilica za travuvam omogucava da pregledate posljednjih pet zapisa o greSkama pomocéu ove
funkcije.

O Fautt record v O rautt record ~

A FOCECEOCCE OO XK AN X
YYYY-MM-DD X XX-XX

KEXKAEEAER KK A KRR K LKA R KA RRL KK
YYYY-MM-DD X XX-XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

n FOCECEOCCE OO XK AN X
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

O uredaju
Robotska kosilica za travuvam omogucava da pregledate informacije o uredaju. Takoder mozete provijeriti
verziju softvera i da li je dostupna nova verzija.

26



BIH

@ About Device v

Azuriranje softvera van mreze

€% About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: 30000

5

3LE MAC address: FAALIXHLXXL |
WIFIMAC address: WL0CAHA AKX AL
“irmware version: V00000 [

Check firmware update

RURIS

Sistem takoder podrzava funkciju azuriranja softvera u vanmreznom nacinu rada. Vanmrezni softver bit ¢e
dostupan na nasoj web stranici, a korisnik treba preuzeti datoteku na USB uredaj i izvrSiti azuriranje prema

uputama u nastavku.

7 ® = e [ A
4 00, ‘ ‘ clo
R
! &) __,\ = : a0,
| f Nesy 3 Vs i
Re—i g 4 I

- C} = Port USB

Vrac¢anje parametara

Robotska kosilica za travuvam omoguc¢ava da resetujete parametre iz menija za konfiguraciju.

p
‘ﬂw:ﬂnmmw"g )J

~

Parameter settings will be reset, is it reset?

L .

Vracanje na tvorni¢ke postavke

Robotska kosilica za travuomoguéava potpuno resetiranje svih podataka, ukljucujuéi kreirane karte.
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@ Restore factory settings >

J 0
This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- S

4. PUSTANJE U RAD

Prikaz i rad

Pocetna stranica nakon pokretanja

Nakon uklju€ivanja robotske kosilice, korisnik mora unijeti PIN kod (molimo postavite PIN kod ako se robot

koristi prvi put).

Ako korisnik ne konfigurira ROBOTA u roku od 3 minute , robot ¢e se ponovo blokirati, a KORISNIK ¢e morati

ponovo uneti PIN kod .
Please Enter PIN Code

* * *

| %

/ Status baterie

| Pripravn | — Procentajiarba tunsa

—
Status robot OSt

/ Map:0.00 sqm Pokoseno:
0%
= APNT] BLERWA I ¢]
Dimensiunea gazonului w 5 0 0o

S Jiv=nil '
/

Status robot

) 1 202%XX-XXsri. 14:00 85{H) -]
Data si ora

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XX-XX sri. 1400 855

inseamna ca ziua este .
selectata \ Periodiéno Indicator mod de lucru
\ modelara

Ned Pon Uto Srijeda Obilazak  Brat Seld
L] L] L [ ] (] e o

T1:09:00-19:00
T2:09:00-19:00

\

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Simbol MAPE

Indikator mape: kada je prikazan u drugoj boji, to znaci da je u sistemu pohranjena radna mapa.

2. Simbol APNT

Indikator statusa sistema: kada je prikazan u drugoj boji, to zna¢i da robot ima dobru vezu sa satelitskim
sistemom i da je kamera spremna.

3. BLE simbol
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Indikator Bluetootha: Kada je Bluetooth povezan, simbol se prikazuje u drugoj boji.

4. Simbol Wi-Fi-ja

WiFi-ja : kada je WiFi povezan, simbol se prikazuje u drugoj boji.

5. 4G simbol

4G indikator: kada su mobilni podaci povezani, simbol se prikazuje u drugoj boji.

6. Simbolw

Koristite dugme "|" na navigacijskoj tastaturi da biste se pomaknuli po ekranu do sljedece stranice.
7. Simbola

Koristite dugme "1" na navigacijskoj tastaturi da biste se po ekranu vratili na prethodnu stranicu.

Glavni meni postavki robota

Kada se na ekranu robota prikaze glavni interfejs, pritisnite dugme "Nazad" za pristup stranici sa postavkama
funkcija robota.

Podesavanje "datuma” i sata

Pomocéu okretnog dugmeta odaberite opciju "Datum™ i "sat " , a zatim pritisnite dugme za pristup postavkama.

Settings 1] Date & Time (2 Modification saving? [}
2.Working Date & Mode =

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Podesavanje "Datuma i nacina rada"
Pomocéu okretnog dugmeta odaberite opciju "Datum i nacin rada", a zatim pritisnite dugme za ulazak u
postavku.
Ova postavka ukljucuje tri opcije:
1. Radni datum i vrijeme.
2. Nacin rada.
3. podrezivanje u doba dana.
postavke radni dani
Molimo vas da se sami osedlate, pratite slike od maja na dalje i koristite rotirajuce dugme za sedlo da biste
podesili radne dane robota .
Settings © | | working Date & Mode: 2] Warking Date & Time: 9
1.0 ime

Working 1.5et working day
2.Working Mode 2.Setworking time
3.Mowing with daylight

3P e

4.5ensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDEE M o= 00 G E

postavke radnog vremena

Molimo vas da se sami osedlate, pratite slike od maja na dalje i koristite rotiraju¢e dugme za sedenje da biste
podesili radno vreme robota .
Za svaki aktivirani radni dan , korisnik moze postaviti dva vremenska intervali.
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ED LT @ O @ & E
o 1 2 3 a4 5 &6

09:00-19:00 09:00-19:00

postavke PIN kod
Koristite okretni gumb za odabir opcije "Lozinka" , a zatim pritisnite gumb za podeSavanje pristupa A.
Da bi promijenio PIN kod, korisnik mora :
1. unesite postojeci PIN kod.
2. uvedite novi PIN kod.
3. potvrdeno ponovnim unosom novog PIN koda.

Working Date: Fri

09:00-19:00

09:00-19:00

Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day

Waorkin Mode 2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Set working time 2] Set working time (5]

Settings n
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
| code |
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Enter Old PIN code

* *

| %

| %

Enter New PIN code (3

* *

| o
K3

Please Re-Enter New PIN code 0

* * * *

Podesavanje "Senzora" i visine koSnje "
Pomoc¢u okretnog dugmeta odaberite opciju "Senzori" i " visina ko$nje" , a zatim pritisnite dugme za pristup
podesavanju .

U ovim postavkama, korisnik moze KONFIGURIRATI sljedece funkcije:

senzori za kiSu

Ultrazvuéni senzor

Visina rezanja robotom
Glas za obavjeStenja robota

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Sensors Mowing Height

1. Rain sensor

2. Ultrasonic Sensor

3. Mower Cutting Height
4. Mower Prompt Voice

o Sensors & Mowing Height o

senzori za kisSu
Pomocéu okretnog dugmeta odaberite opciju "Senzor kiSe", a zatim pritisnite dugme za pristup postavkama.

Nakon toga, korisnik mozZe podesiti vrijeme odlaganja u priklju¢noj stanici, a zatim kada SENZOR detektuje
suhoc¢u. Nakon zavrSetka podeSavanja, ovo ¢e se primijeniti.
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Settings [ 1] Sensors & Mowing Height 2} Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3 3. Mower Cutting Height
IS 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time [2)

Ultrazvucni senzor

Pomoc¢u okretnog dugmeta odaberite opciju "Ultrazvucni senzor', a zatim pritisnite dugme za pristup

postavkama.

Nakon toga, korisnik moze podesiti udaljenost izmedu ultrazvuéne glave senzora i detektovanih objekata.
Settings o Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode r 2. OFF
3.PIN Code 3. Mower Culling Height

s Mowing 4. Mower Prompl Voice
5.RF Setting
6 .Mowing Mode
7 Others
Distance detection o

[5=a]

30cm (30 - 60)

)] {:&

Visina rezanja robotom

Pomocéu okretnog dugmeta odaberite opciju "Visina koSnje robota", a zatim pritisnite dugme za pristup

postavkama.

Nakon toga, korisnik moze Koristiti rotiraju¢e dugme kako bi :
®  Podesite Zeljenu visinu rezanja
[J Efekt VELICINE visine ko$nje

Settings [1] Sensors & Mowing Height 2] Mower Cutting Height (5]
1.Date & Time ing
2.Working Date & Mode 2. Heignt calibration
lower Prompl Voice

6.Mowing Mode
7.0thers
Mower Cutting Height o

M( | =60mm
Settings ] Sensors & Mowing Helght 2} Mower Cutting Height o
1.Dale & Time 1. Rain snsor 1. Height setiing
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2. Height calibration

3.PIN Code

ors Mo
5.RF Setting
6.Mawing Mode
7.Others

4. Mawer Prompt Voica

Mower Cutting Helght n

)

Calibrating......
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Glas za obavjestenja robota
Pomocu okretnog dugmeta odaberite opciju "Glasovno obavjeStenje robota", a zatim pritisnite dugme za pristup
postavkama.
Korisnik mozda:
®  Aktivirajte ili deaktivirajte glas obavjeStenja robota .

®  Podesite jainu zvuka.

Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice o
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2 OFF

3_Mower Cutting Height

6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

RF postavka
Koristite okretni gumb za odabir opcije "RF Setting" (RF postavke), a zatim pritisnite gumb za pristup
postavkama.
U ovim postavkama postoje dvije opcije:
1. Slink Scan — omogucava skeniranje dostupnih RF frekvencija radi detekcije veza.
2. Slink Info — prikazuje informacije o trenutnoj RF vezi, kao $to su izvjeStaj o napajanju ili detalji o RF
modulu.

Seitings RF setting 2]
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
8.Mowing Mode

7.Others

Skeniranje putem linka
Zatim, kada KORISNIK mora promijeniti referentnu stanicu ili postoji smetnja na postoje¢éem komunikacijskom
kanalu, potrebno je koristiti Slink Scan za pretraZivanje i uparivanje KANALA shodno tome.

([ Pvms mos B pse Ame | Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

\ ot o Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5
secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Skeniranje putem linka

Koristite rotirajuéi gumb za odabir i pristup postavci "Slink Scan" .

ROBOT ¢e pokusati pronaci dostupne referentne stanice u trajanju od 300 sekundi.
Nakon zavrSetka skeniranja, svi detektovani kanali ¢e biti prikazani na listi.

o  Koristite rotiraju¢i gumb za odabir odgovarajuée stavke .

®  Provjerite da odabrani ID ODGOVARA serijskom broju referentne stanice.
ROBOT c¢e zatim pokusati da se poveze sa referentnom stanicom .

® Nakon Sto se uspostavi veza , na ekranu ¢e se prikazati poruka "Veza uspjeSno uspostavljena " .

32



BIH RURIS

Settings (1] RF setting ) slink Scan o
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300
2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code
4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected
1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX
RSTA, CI
ULL, CHL:NULL

Informacije o Slinku

Koristite okretno dugme da biste odabrali "RF" Postavka ”, a zatim pritisnite dugme A za pristup postavci "Slink
Info".

Na ovoj stranici ¢e biti prikazane sljedece informacije:

®  Serijski broj referentne stanice
L] RF kanal
®  Status veze

Settings (1] RF sefting 2} Slink Info P
1.Date & Time 1. Slink Scan SN: XXXXXKXXXX

2.Working Date & Mode 2. Slink Info Channel: XX

3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

Postavljanje "Nacina podrezivanja"
Korisnik moze odabrati tri na¢ina podrezivanja:
1. Normalan nacin SiSanja.
2. Rafinirana frizura.
3. Rezim trimovanja pomocu daljinskog upravljaca.

Settings (1] Mowing Mode )
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

Normalni nacin SiSanja
Koristite rotirajuéi gumb za odabir "Normalnog nacina podrezivanja".
Na ovaj nacin, robot ¢e kositi travnjak u smjeru sjever-jug u skladu s geomagnetskim poljem.

Settings (1] Mowing Mode 2] Normal Mowing Mode (5]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 _Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

Rafinirani stil SiSanja

Koristite rotirajuéi gumb za odabir "Fine Trim Mode" .

Na ovaj nacin, robot ¢e prvo kositi travnjak u smjeru sjever-jug u skladu s geomagnetskim poljem, a zatim ¢ée
kositi u smjeru istok-zapad .
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Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode

1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Rezim trimovanja pomoc¢u daljinskog upravljac¢a

Koristite rotirajuéi gumb za odabir " Nacina podrezivanja" na daljinskom upravljacu.

U ovom nacinu rada, robot ¢e se povezati s mobilnim telefonom putem Bluetootha, a KORISNIK ¢ée koristiti
APLIKACIJU za navigaciju ROBOTA i koSenje travnjaka .

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Postavka "Ostalo"
Koristite rotirajuéi gumb za odabir opcije "Ostalo".
Ova funkcija uklju¢uje 10 razli¢itih postavki.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

postavke LED svjetla
Koristite rotirajuéi gumb za odabir i pristup funkciji "LED svjetla" .
Korisnik moze aktivirati ili deaktivirati LED traku.

Settings (1] Other Settings o LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

funkcionalna LED svjetla
Kada su LED svjetla upaljena, RADE prema sljede¢em principu:

® Stalno zeleno: u rezimu pripravnosti ili u radu, signal satelita je normalan.

® Zeleno pulsiranje: u stanju pripravnostiili u radu, signal satelita je slab, sistem kamere je neispravan.
djela.

® plava: tokom punjenja, signal satelita je normalan.

® Plavo pulsiranje: tokom punjenja, signal satelita je slab, ali radi.

® Stalno crveno: hitno zaustavljanje / o&itavanje / nema veze izmedu referentne stanice i robota.

® Trepéucée crveno: stanje greske .

® Trepcuce Zuto: slab signal sa satelita.

® Stalno ljubi¢asto: u modulu daljinskog upravljanja, signal satelita. To je normalno.

® Pulsiraju¢a ljubi¢asta: u modulu daljinskog upravljanja , signal satelita je slab, ali radi.

Informacije o verziji
Koristite okretni gumb za odabir i pristup funkciji "Informacije" o verziji.
Korisnik moze provjeriti informacije o uredaju, kao $to su verzija firmvera , serijski broj i drugi tehnicki detalji.
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GRESKE PRI REGISTRACIJI
Koristite okretni gumb za odabir i pristup funkciji "Snimanje greSaka".
Ovdje ¢ée biti prikazano NAJNOVIJEG PET GRESAKA koje je robot zabiljeZio.

Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4 .Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
JOOOOONHK (4]
KXXXX
XXXXX
XXXX
XXXX
XXXX

Settings 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light .
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted
s 20XX-06-18 08:00
3.PIN Cede Fault 2: Lifted
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info . 20XX-06-18 08:00
5.RF Setting 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance v v
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08.00
A
Informacije o bater
Koristite rotirajuéi gumb za odabir i pristup funkciji "Informacije" o bateriji.
Ovdje c¢e biti prikazane informacije o bateriji robota.
Settings (1] Other Settings [2) Battery Info (3]
1.Date & Time 1.LED Light ing times:
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging fimes: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4.Sensors & Mowing Height 3.Current: X.X A
5.RF Setting 5.Language : '_ |
6.Mowing Mode 6.About Device 4 Adaptor: X.X V
7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Jezik
Koristite rotirajuéi gumb za odabir i pristup funkciji "Jezik" (A) .
Ovdje mozete odabrati jezik na kojem ¢e se robot prikazivati.
Settings (1] Other Settings 2] Language 3]
1.Date§ Time 1.LED Light 1.English 8.ltaliano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2.Svenska 9.Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
5.RF Setting 5.Espanol 12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalaingn 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7 Francais 14. ikt v
O uredaju

Koristite rotirajuéi gumb za odabir i pristup funkciji "O uredaju” .

Ovdje korisnik moZze provjeriti informacije o uredaju.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX

2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3_Fault Record ' N

4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: JOOOMXXX

Smanjenje performansi
Koristite okretni gumb za odabir i pristup funkciji "Sianje" u "Performansama”.
Postoje tri REZIMA rada za motor trimera .

Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1 Date & Timo 1LED Lih

2.Working Date & Mode 2 Version Info ——

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 9.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v v

Rezimi rada motora trimera
1. rada : brzina rotacije motora trimera je 3500 o/min, s maksimalnom snagom izlaz .
2. Uravnotezeni nadin rada: brzina rotacije motora trimera je 2850 obrtaja u minuti, pogodno za za
normalan travnjak.
3. efikasnosti : brzina rotacije motora trimera je 2500 okretaja u minuti, $to pruza najbolji odnos izmedu
snage i potrosnje energije .

Nivo sigurnosti
Koristite rotiraju¢i gumb za odabir i pristup funkciji "Nivo sigurnosti” .
Robotska kosilica za travuima tri nivoa sigurnosti koje korisnik moze odabrati.

Settings n Other Settings 9 Safety Level e
1.Date & Time Satety Level Hiah Level

2.Working Date & Mode 9.Map | Hion Level ]

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

A v

1. Visoki nivo: po svakom datumu Kada ROBOT ude u stanje pripravnosti ili se pritisne dugme za zaustavljanje
, Robot zahtijeva UNOS PIN koda prije nego $to se aktivira.

2. Normalan nivo: nakon pokretanja ili nakon Sto se dogodila greSka, ili ako je robot bio u stanju pripravnosti
duZe od 5 minuta, korisnik mora uneti PIN kod prije aktiviranja robota.

3. Nizak nivo: tek nakon pokretanja ili nakon $to se dogodila greSka , korisnik mora unijeti PIN kod.

Funkcija "Mapa”
Koristite rotacijski gumb za odabir i pristup funkciji "Mapa" . Pomoc¢u ove opcije korisnik moze postaviti radnu
trenutnu mapu robota .

Settings o Other Settings o
1.Date & Time 8.Satety Level

2.Working Date & Mode
3.PIN Code 10.Debug Data
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

Funkcija " Informacije o mapi "
Koristite rotirajuéi gumb za odabiri pristup funkciji "Informacije o mapi". U ovom odjeljku korisnik mozZe vidjeti
informacije o trenutno primijenjenoj mapi.

36



BIH

Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

mapa brisanja

RURIS

Koristite rotiraju¢i taster za odabiri pristup funkciji "Izbri§i mapu". Korisnik mozZe izbrisati trenutno primijenjenu

mapu iz ovog menija.

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map

Map is already existing. Delete cld map

o Delete Map

information? Please press OK to

comfirm!

Deleting Map...

o

Delete Map o

Delete map done

Resetiranje mape

Koristite rotiraju¢i gumb za odabir i pristup funkciji "Ponovno pokretanje ko$nje" (A) .

Nakon omogucéavanja funkcije "Ponovno pokretanje kosSnje", napredak koSnje ¢e se resetovati na nulu.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

Restart Mowing

1. Yes
2. No

2]

Rjesavanje problema s podacima

Koristite rotirajuéi gumb za odabir i pristup funkciji "Debug Data" .
Ovu funkciju koristi iskljuéivo ovlasteni servis.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

Other Settings
8.Satety Level
9.Map Function

5. ODRZAVANJE, SKLADISTENJE | RIESAVANJE PROBLEMA

Ciséenje i odrzavanje

Vazno je odrzavati vasu robotsku kosilicu istom.
Robot ¢e se lakSe penjati uzbrdo ako su kotaci €isti, a oStrice e takoder bolje rezati ako su Ciste i oStre. Nikada
ne koristite pera¢ pod visokim pritiskom za Cis¢enje.

Ciscenje tijela

Koristite meku Cetku i/ili vlaznu krpu sa deterdZzentom za domacinstvo.

Cis¢enje donje strane
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Provjerite je li prekida¢ za napajanje u polozaju ISKLJUCENO i nosite zastitne rukavice. Okrenite robota na bok
kako biste otkrili donju stranu, ogistite disk s oStricama i okvir mekom ¢etkom ili viaznom krpom. Okrenite disk
kako biste osigurali da se slobodno krece.
Ostrenje/zamjena oStrica;
Ako su ostrice istroSene s jedne strane, mogu se okrenuti.
Ako su ostrice oStecene ili pokazuju znakove neravnoteze, moraju se zamijeniti.
1. Okrenite uredaj.
2. Odvrnite vijke oStrica s dna uredaja, a zatim okrenite oStrice.
3. Pri¢vrstite noZeve odgovarajuc¢im vijcima.
Zamjena oStrica
3. Uklonite stare oStrice i zamijenite ih slijedeci gore navedene korake.
Zimsko skladistenje
Tokom zime, robotsku kosilicu, priklju¢nu stanicu i napajanje ¢uvajte na suhom mjestu. Preporu¢ujemo
skladiStenje u Supi, garazi ili, po moguénosti, u zatvorenom prostoru.
Pripremite uredaj za zimsko skladiStenje na sljedeci nacin :
1. napunite bateriju do 80%.
2. Prebacite glavni prekida¢ za napajanje u poloZaj "ISKLJUCENO".
3.  Ocistite robotsku kosilicu za travu .
4. Iskljucite napajanje iz elektri¢ne uticnice .
5. Iskljucite napajanje iz priklju¢ne stanice.
Ako je moguée, proizvod zapakujte u originalnu ambalazu.

recikliranje
Ne bacajte elektricnu, industrijsku elektronicku opremu i komponente u kuéni otpad!
Informacije o WEEE. Uzimajuéi u obzir odredbe OUG 195/2005 - o zastiti okolisa i OUG 5/2015.
Potrosaci ¢e uzeti u obzir sljedece indikacije za predaju elektricnog otpada, navedene u
nastavku:
- Potro$agi imaju obavezu da ne elimini§u oprema otpad ELEKTRICNI i elektroni¢ki opremu (EE
B tpad) kao nesortirani komunalni otpad i sakupljati odvojen ovaj EE otpad.
- Sakupljanje OVOG otpada pod nazivom (WEEE) ¢&e biti provodi Javna sluzba za prikupljanje u radijusu
SVAKOG okruga i putem centara za prikupljanje koje organiziraju operateri OVLASTENI za prikupljanje EE
otpada. Informacije pruza administracija za zastitu okoli$§a Fond www.afm.ro ili CASOPIS Evropski sindikati .
- PotroSaci mogu besplatno vratiti EE otpad na odredena mjesta za prikupljanje prethodno .

Sljedeca tabela biljezi informacije o greS§kama prikazane na LCD panelu i koristi se za informiranje korisnika o
sadrZaju greSaka, za rjeSavanje problema i njihovo otklanjanje. Kada se greSka aktivira i ostane nerijeSena,
ona se snima i pohranjuje u uredaju.

RjeSavanje problema s robotom

Problem Moguéi uzroci Sanacijska rjeSenja
GreSka ¢e se obi¢no automatski rijesiti.
Lift Senzor podizanja je aktiviran. Ako problem i dalje postoji, provjerite

kuciSte robota.

GreSka ¢e se obi¢no automatski rijesiti.
Sudar Senzor sudara se aktivirao. Ako problem i dalje postoji, provjerite
kuciSte robota.

GreSka se obi¢no automatski rieSava.
Ako seidalje javlja, postavite robota na

Nagib Senzor nagiba je aktiviran. horizontalnu povrsinu i ponovo
provijerite.
lzgubljena lopta Senzor prevrtanja se aktivirao. Ova greskase g?:\?f#ée kada se robot
Kada robot otkrije da je prekoracio
Vani Robot je izvan virtualne granice. virtuelni limit, prikazace se ova poruka
o gresci.
Raina Senzor za kiSu se aktivirao Kada senzor detektuje kiSu, ova
) informacija ¢e se pojaviti na ekranu.
CNtcPro Motor trimera je pregrijan. Kada motor kontinuirano radi pod

velikim opterecenjem, njegova
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temperatura se moze povecati i ova
greSka ¢e se prikazati. Nakon perioda
mirovanja, robot bi se trebao
automatski oporaviti.

Jama

Robot je blokiran.

Kada se robot zaglavi u nekom
podrucju i ne moze se osloboditi,
prikazat ¢e se ova greSka. Provjerite
podrucje i premjestite robota na
otvoreno mjesto.

BatLow

Baterija robota je slaba.

Kada je nivo baterije nizak, prikazace
se ova poruka. Molimo vas da ostavite
robota da se napuni u prikljuénoj
stanici.

CStErmr

Motor trimera se ne moze inicijalizirati.

Iskljucite robota i ponovo ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

TiIt1Er / Tilt2Er

Senzor ubrzanja se ne moze inicijalizirati.

Iskljucite robota i ponovo ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Iskljucite robota i ponovo ga ukljucite.

PathErr Robot nije uspio isplanirati rutu koSnje. | Ako problemidalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.
Nema mape Robot nema saguvanih mapa. Molimo vas da kreirate i primijenite

mapu; greSka ¢e automatski nestati.

Nema pozicije

Robot ne moZe dobiti podatke o poziciji.

Premjestite robota na otvoreni prostor i
pricekajte nekoliko trenutaka. Ako se
poruka i dalje pojavljuje, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Neuspjeh puta

Robot nije uspio generirati putanju
kosnje.

Iskljucite robota i ponovo ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Izgubljeni Sig

Robot je izgubio navigacijske podatke.

Premjestite robota na otvoreno
podrucje i provjerite moze li se ponovo
pozicionirati. Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlastenom Ruris
servisnom centru.

485 ERR

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Iskljucite robota i ponovo ga ukljucite.
Ako problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

DSV GRESKA

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Postupite na isti nacin: iskljucite i
ponovo pokrenite; ako se problem
nastavi, obratite se ovlastenom Ruris
servisnom centru.

DBG GRESKA

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovo ukljuéite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

RTK GRESKA

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovo ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

RF greska

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovo ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

GRESKA BIT6

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovo ukljucite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

GRESKA IMU-a

Problem sa internom komunikacijom
robota.

Iskljucite i ponovo ukljudite robota; ako
problem i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

CESTO se javljaju problemi i njihovo rjeSavanje
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Ako Robotska kosilica za travune radi , molimo vas da slijedite gornja uputstva.

Problem

UZROK

Sanacijska rieSenja

Robot se zaustavlja i automatski
ponovo pokrec¢e nakon 5-10
sekundi.

Inercijalni navigacijski sistem je u
procesu samokalibracije.

Robot ¢e se automatski oporaviti.

Robot se zaustavlja i automatski
ponovo pokre¢e nakon 10-20
minuta.

Robot je izgubio kontakt sa
satelitskim sistemom i ¢eka
ponovno povezivanje.

Robot ¢e se automatski oporaviti.

Robot se zaustavlja i prelazi u
stanje pripravnosti nakon nekog
vremena.

Robot je izgubio signal i ne moze
se ponovo povezati u unaprijed
postavljenom vremenu.

Stavite robota u prikljuénu stanicu i
ukljucite ga. Provjerite da li se
satelitski signal vra¢a. Ako problem
i dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.

Zadniji kotaci se okrecu, ali robot se
ne krec¢e naprijed niti okre¢e; zatim
se zaustavlja i uspavljuje. Na
ekranu se pojavljuje "Pit".

Robot je blokiran.

Provjerite da li je trava visa od 8
cm; ako jeste, potrebno je kositi na
nizoj visini. Provjerite da li trava
klizi; potrebno je sacekati da se
travnjak osusi prije ko$nje.

Robot je zaglavljen u malom
podrudju iza neokruzene prepreke,
a na ekranu se pojavljuje "sudar".

Senzor sudara se ¢esto aktivira u
kratkim intervalima, a nakon 20
aktiviranja robot prelazi u stanje

pripravnosti.

Oznacite to podrucje kao "podrucje

s preprekom" na kartii provijerite je

li virtualna linija dovoljno udaljena
od prepreke.

Robot nema ispravan interfejs za
punjenje u priklju¢noj stanici i ne
puni se.

RTK greSka —mapa je kreirana, ali
su se podaci o pozicioniranju
pomierili.

Postavite robota u prikljuénu
stanicu, popravite APNT signal i
ponovo kreirajte mapu.

Robot se ¢esto vraca na stanicu za
punjenje , a ekran pokazuje visoku
temperaturu u motoru trimera.

Motor trimera prelazi u termalnu
zastitu; robot se vra¢a u stanicu da
se ohladi, a zatim nastavlja s
radom.

Provjerite da trava nije ve¢a od 8
cm ili da nije previSe gusta.

Robot se ne puni u priklju¢noj
stanici i pojavljuje se poruka
"temperatura baterije je previsoka".

Temperatura baterije je visoka zbog
temperature okoline .

Kada temperatura padne, punjenje
¢e se automatski nastaviti.

Korisnik ne moze povezati
aplikaciju s robotom putem
Bluetootha.

Problem s Bluetooth vezom.

Iskljucite i ukljucite robota.
Zatvorite aplikaciju REVOLA.
Omogucite/onemogudite Bluetooth
na vasem telefonu.
Ponovo otvorite aplikaciju i
pokusajte se prijaviti.

Ako problem i dalje postoji, obratite
se ovladtenom Ruris servisnom
centru.

Korisnik ne moZe povezati
REVOLA aplikaciju s robotom
putem Wi-Fi mreze.

Problem s Wi-Fi vezom.

Iskljucite i ukljucite robota.
Provjerite da li se prikljuéna stanica
nalazi unutar podrucja pokrivenosti

rutera .

Provjerite ponovno povezivanje.
Ako problem i dalje postoji, obratite
se ovlastenom Ruris servisnom
centru.

Robot se ne pokrece i na ekranu se
prikazuje "nema mape".

Mapa nije ispravno kreirana ili
saduvana.

Kreirajte mapu i aktivirajte je.

NepokosSene povrsine ostaju na
travnjaku.

Motor trimera je u$ao u zastitu od
preopterecenja i zaustavlja se na
15 sekundi.
Ultrazvuéni senzor moze
izbjegavati odredena podrucja,
ostavljajuci dijelove neobrezanim.

Robot ¢e zapamtiti nepokosena
podrucja i, nakon §to potpuno
pokrije travu u jednom smjeru, vratit
¢e se da ih pokosi.

Motor trimera se okrece, ali su
performanse rezanja niske.

Ostrice viSe nisu dovoljno ostre.

Zamjenjuje koriStene oStrice
rezervnim .
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APNT signal je dobar, ali robot se
kre¢e unazad ili naglo mijenja smjer
na travnjaku.

Previsoka trava ili neravne povrsine
aktiviraju ultrazvucni senzor.

Pazite da trava nije viSa od 8 cm.
Izbjegavaijte neravna podrucja
prilikom konfigurisanja mape.

Status LED dioda referentne
stanice.

Trep¢uce LED diode ukazuju na
abnormalno stanje referentne
stanice i, istovremeno, robotske
kosilice. Referentna stanica ima pet
indikatora.

LED dioda: Ako LED dioda
neprestano treperi, to znaci da
Robotska kosilica za travuima
problema s komunikacijom s
referentnom stanicom. Provjerite da
li se LED dioda vraca u stabilno
uklju€eno stanje ( neprekidno
uklju¢ena) . Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlastenom
servisu Ruris .

DSG LED: Ako LED neprestano
treperi, to znaci da referentna
stanica ne moze dobiti stabilan
signal. Premjestite stanicu na
otvoreno podrucje i ponovo
provjerite. Ako problem i dalje
postoji, obratite se ovlaStenom
Ruris servisnom centru.

RMG LED: Ako LED neprestano

treperi, to zna¢i da Robotska
kosilica za travune moze dobiti
stabilan signal. Premjestite
robotsku kosilicu na otvoreno
podrucje i ponovo provjerite. Ako
problemi dalje postoji, obratite se
ovlastenom Ruris servisnom centru.
WiFi LED: Ako LED neprestano
treperi, to znaci da robot ne moze
dobiti stabilnu WiFi vezu. PribliZite
robota ku¢nom ruteru i provjerite
ponovo. Ako problem i dalje postoji,
obratite se ovlastenom Ruris
servisnom centru.

8. IZJAVE O USKLADENOSTI
IZJAVA O USKLADENOSTI EZ-a

Proizvodac: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, br. 111, Upravna zgrada, Krajova, Dolj, Rumunija
Gol. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Ovlastenl predstavnik: Ing Stroe Marlus Catalln - Generalnl direktor

Opis masine: Robotska kosmca za travu d|za|n|rana je za kosen]e trave.

Serijski broj proizvoda: AATC00100001RURSTN1500 (gdje AA predstavlja posljednje dvije cifre godine proizvodnie,
znakovi 5 i 7 su broj serije, a znakovi 7-12 su broj proizvoda)
Proizvod: Robotska kosilica za travu

Model : RURIS

Tip: Sentinel 1500

Tip motora : Elektromotor bez Cetkica Sirina rezanja: 180 mm

Vrsta veze: Bluetooth, Wifi , Aplikacija, 4G GPS Maksimalna povrsina : 1500 kvadratnih metara
Mi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, proizvodac, u skladu sa GD 1029/2008 - o uslovima stavljanja mas$ina na trZiste,
Direktivom 2006/42/EZ - sigurnosnim i zastitnim zahtjevima, Standardom EN ISO 12100:2010 - MaSine. Sigurnost ,
Direktiva 2014/35/EU , HG 409/2016- o niskonaponskoj opremi, Direktiva 2014/30/EU o elektromagnetngi
kompatibilnosti (HG 487/2016 o elektromagnetnoj kompatibilnosti, aZzurirana 2019.), Direktiva 2014/53/EU (
implementirana u Rumuniji ODLUKOM br. 740 od 5. oktobra 2016. o stavljanju na trZite radio opreme), Direktiva
2011/65/EU od 8. juna 2011. o ogranicenjima upotrebe odredenih opasnih supstanciu elektricnoj i elektronskoj opremi,
izmijenjena Direktivom 2015/863/EU, Prilog 2, izjavijujemo da su provedene sve bitne serije radio ispitivanja radi
certificiranja uskladenosti proizvoda sa specificiranim standardima i izjavijujemo da je u skladu sa glavnim sigurnosnim
zahtjevima, da ne ugroZava Zivot, zdravlje, sigurnost na radu i da nema negativan uticaj na okolinu.
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Dolje potpisani Stroe Catalin, predstavnik proizvodaca, izjavljuje na vlastitu odgovornost da je proizvod u skladu sa
sljedec¢im evropskim standardima i direktivama:

Direktiva 2006/42/EZ — sigurnosni i zastitni zahtjevi, Direktiva 2014/35/EU, o niskonaponskoj opremi:
EN 13857:2008- Sigurnost masina - Sigurnosne udaljenosti za sprje€avanje prodiranja gornjih i donjih ekstremiteta u
opasne zone
EN 60335-2-29:2004 - Kuc¢anski i sliéni elektriéni aparati - Sigurnost - Dio 2-29: Posebni zahtjevi za punjace baterija
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Kucanski i sli¢ni elektri¢ni aparati - Sigurnost - Dio 1: OpCi
zahtjevi
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sigurnost kué¢anskih i sli¢nih elektri¢nih uredaja. Dio 2-107: Posebni zahtjevi
za elektricne robotske kosilice na baterije
EN 61558-1:2019 - Sigurnosttransformatora, reaktora, jedinica za napajanje i njihovih kombinacija. Dio 1: Op¢i zahtjevi
i ispitivanja
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013- Amandman 1 - Sigurnost transformatora, prigusnica, jedinica za napajanje i sliénih
proizvoda za napone napajanja do 1100 V uklju€ujucii njih - Dio 2-16: Posebni zahtjevi i ispitivanja za prekidacke
jedinice za napajanje i transformatore za prekidacke jedinice za napajanje
EN 62841-1:2015 - Ruchni alati s elektricnim motorom, prenosivi alatii masine za travnjake i vrtove - Sigurnost - Dio 1:
Op¢i zahtjevi
EN 62233:2008+AC:2008- Metode mjerenja elektromagnetnih polja elektriénih uredaja za domacinstvo i sli¢ne
namjene s obzirom na izloZenost ljudi
EN IEC 60730-1:2025- Automatski elektricni regulatori. Dio 1: Op¢i zahtjevi
EN 61508-3:2011- Funkcionalna sigurnost sigurnosnih elektri¢nih/elektronskih/programabilnih elektronskih sistema.
Dio 3: Softverski zahtjevi
EN 61508-7:2011- Funkcionalna sigurnost sigurnosnih elektri¢nih/elektronskih/programabilnih elektronskih sistema.
Dio 7: Pregled tehnika i mjerenja
EN 62479:2010- Procjena uskladenosti elektricne i elektronske opreme male snage s osnovnim ograni¢enjma
izloZenosti ljudi elektromagnetnim poljima (10MHz-300GHz)
IEC 62133-2:2017- Alkalni i drugi nekiseli akumulatori - Sigurnosni zahtjevi za prenosive zatvorene akumulatore i
baterije napravljene od njih, namijenjene za upotrebu u prenosivim primjenama. Dio 2: Litijumski sistemi
EN 60127-1:2006 - Minijaturni osiguraci. Dio 1: Definicije za minijaturne osigurace i op¢i zahtjevi za minijaturne
zamjenske elemente
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Fiksni kondenzatori za upotrebu u elektronskoj opremi - Dio 14: Specifikacija podgrupe
- Fiksni kondenzatori za supresiju za priklju¢ak na napajanje
EN IEC 61051-1:2019- Varistori za upotrebu u elektronskoj opremi. Dio 1: Opsta specifikacija
Direktiva 2014/30/EU o elektromagnetnoj kompatibilnosti, Direktiva 2014/53/EU (implementirana u Rumuniji
ODLUKOM br. 740 od 5. oktobra 2016. godine):
EN 50665:2017 - Standard proizvoda za procjenu elektronske i elektriéne opreme u odnosu na ograni¢enja izloZenosti
ljudi elektromagnetnim poljima (0 Hz - 300 GHz)
EN 50663:2017 - Standard proizvoda za procjenu uskladenosti elektriéne i elekironske opreme male snage s osnovnim
ograni¢enjima u vezi s izlozeno$éu ljudi elektromagnetnim poljima (10 MHz - 300 GHz)
EN 62311:2008- Procjena elektricne i elektronske opreme s obzirom na ograni¢enja izloZzenosti ljudi elektromagnetnim
poljima (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 62311:2020- Procjena elektricne i elektronske opreme s obzirom na ogranienja izloZenosti ljudi
elektromagnetnim poljima (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 55014-1:2021- Elektromagnetska kompatibilnost. Zahtjevi za kucanske aparate, elektri¢ne alate i slicne
aparate. Dio 1: Emisija
EN IEC 55014-2:2021 - Elektromagnetska kompatibilnost. Zahtjevi za ku¢anske aparate, elektricne alate i slicne
aparate. Dio 2: Imunost. Standard porodice proizvoda
EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Elektromagnetska kompatibilnost (EMC) - Dio 3-2: Granice - Granice za emisije
harmonicnih struja (ulazna struja opreme < 16 A po fazi)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Elektromagnetna kompatibilnost (EMC) - Dio 3-3: Granice - Ograni€enje varijacija
napona, fluktuacija napona i flikera u javnim niskonaponskim sistemima napajanja, za opremu nazivne struje < 16 A po
fazi i koja ne podlijeze ograni¢enjima priklju¢enja
EN 301 489-1 V2.2.3- Standard elektromagnetske kompatibilnosti (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 1: Zajednicki
tehnicki zahtjevi. Harmonizirani standard za elektromagnetsku kompatibilnost
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Standard elektromagnetske kompatibilnosti (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 3:
Specifiéni uslovi za uredaje kratkog dometa (SRD) koji rade u frekvencijskom opsegu od 9 kHz do 246 GHz.
Harmonizovani standard za elektromagnetsku kompatibilnost
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EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Standard elektromagnetske kompatibilnosti (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 17:
Specificni uslovi za opremu za S$irokopojasni prijenos podataka. Harmonizirani standard za elektromagnetsku
kompatibilnost
EN 301 489-19 V2.2.1:2022- Standard elektromagnetske kompatibilnosti (EMC) za radio opremu i usluge. Dio 19:
Specifiéni uslovi za mobilne zemaljske stanice samo za prijem (ROMES) koje rade u opsegu od 1,5 GHz i pruzaju
komunikaciju podataka, te GNSS prijemnike koji rade u opsegu od RNSS i pruzaju podatke o pozicioniranju, navigaciji
i vremenu. Harmonizovani standard za elektromagnetsku kompatibilnost
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Standard elektromagnetske kompatibilnosti (EMC) za radio opremu i usluge; Dio 52:
Specifi¢ni uslovi za radio opremu i pomo¢nu opremu za ¢elijske komunikacijske uredaje (EU); Harmonizovani standard
za elektromagnetsku kompatibilnost
EN 300 328 V2.2.2:2020- Sirokopojasni prenosni sistemi. Oprema za prenos podataka koja radi u opsegu od 2,4 GHz.
Harmonizovani standard za pristup radio spektru
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Uredaji kratkog dometa (SRD) koji rade u frekvencijskom opsegu od 25 MHz do 1000
MHz. Dio 2: Harmonizovani standard za pristup radio spektru za nespecificne radio uredaje
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Satelitski sistemi i zemaljske stanice (SES). Prijemnici Globalnog navigacijskog satelitskog
sistema (GNSS) Radio oprema koja radi u frekvencijskim opsezima od 1164 MHz do 1300 MHz i od 1559 MHz do 1610
MHz. Harmonizovani standard za pristup radio spektru
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- IMT ¢elijske mreze. Harmonizovani standard za pristup radio spektru. Dio 1: Uvod i
zajednicki zahtjevi. Verzija 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - IMT ¢elijske mreze. Harmonizirani standard za pristup radio spektru. Dio 13: Korisnicka
oprema (UE) za razvijeni univerzalni zemaljski radio pristup (E-UTRA)
Direktiva 2006/42/EZ - o maSinama - stavljanje masina na trziste
Smjer 2014/30/EU - o elektromagnetnoj kompatibilnosti (GD 487/2016 o elektromagnetnoj kompatibilnosti, azurirana
2019. );
Direktiva 2014/35/EU, GD 409/2016 - o niskonaponskoj opremi
Direktiva 2014/53/EU - o uskladivanju zakona drzava ¢lanica u vezi s stavljanjem radio opreme na trziSte ( ODLUKA
br. 740 od 5. oktobra 2016. o stavijanju radio opreme na trziste)
Direktiva 2011/65/EU od 8. juna 2011. godine, izmijenjena Direktivom 2015/863/EU, Prilog 2 - o ograniCenju
upotrebe odredenih opasnih supstanci u elektri¢noj i elektronskoj opremi
Uskladenost ovog proizvoda sa bitnim zahtjevima Direktive o radio opremi 2014/53/EU potvrdilo je sljedece prijavijeno
tijelo sa Br. 0123 :
TUV SUD Servis proizvoda na osnovu certifikata broj TPS-RED500909 i01, izdatog 22.04.2025.
Drugi koristeni standardi ili specifikacije:
e SRENISO 9001 - Sistem upravljanja kvalitetom
e SR ENISO 14001 - Sistem upravljanja okoliSem
e SRISO 45001:2018 - Sistem upravljanja zdravljem i sigurno§¢u na radu.
Naziv robne marke i proizvodac¢a: SH&T Co. Ltd
Napomena: tehnicka dokumentacija je vlasnistvo proizvodaca.
Napomena: Ova deklaracija je u skladu s originalom.
Rok vaZenja: 10 godina od datuma odobrenja.
Mjesto i datum izdavanja: Krajova, 02.12.2025.
Godina primjene CE oznake: 2025.
Registarski broj: 1503/02.12.2025

Ovlastena osoba i potpis: Ing. Stroe Marius Catalin
K] Generalni direktor SC RURIS IMPEX SRL
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IZJAVA O USKLADENOSTI EZ-a

Proizvodaé¢: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, br. 111, Upravna zgrada, Krajova, Dolj, Rumunija
Gol. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Ovlasteni predstavnik: Ing Stroe Manus Catalln - Generalnl direktor
Ovlastena osoba za tehn
Opis masine: Robotska kosmca za traVUJe dlzajnlrana za kosenje trave

Serijski broj proizvoda: AATC00100001RURSTN1500 (gdje AA predstavlja posljednje dvije cifre godine proizvodnie,
znakovi 5 i 7 su broj serije, a znakovi 7-12 su broj proizvoda)

Proizvod: Robotska kosilica za travu

Model : RURIS Tip: Sentinel 1500
Tip motora : Elektromotor bez Cetkica Sirina rezanja: 180 mm
Vrsta veze: Bluetooth, Wifi , Aplikacija, 4G GPS Maksimalna povrsina : 1500 kvadratnih metara

Izmjereni nivo zvuénog pritiska : 55 dB Maksimalni nivo zvuéne snage: 63 dB
Nivo zvuéne snage je certificiran od strane TUV Rheinland izvjeStajem br. CN25A58Q 001 od 08.08.2024., u skladu sa
odredbama standarda EN ISO 3744:2010.
Mi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, proizvodac, u skladu sa GD 1029/2008 - o uslovima stavljanja maS$ina na trZiste,
Direktivom 2006/42/EZ - sigurnosnim i za$titnim zahtjevima, Standardom EN ISO 12100:2010 - Masine. Sigurnost ,
Direktiva 2014/35/EU , HG 409/2016- o niskonaponskoj opremi, Direktiva 2014/30/EU o elektromagnetng
kompatibilnosti (HG 487/2016 o elektromagnetnoj kompatibilnosti, aZurirana 2019.), Direktiva 2014/53/EU (
implementirana u Rumuniji ODLUKOM br. 740 od 5. oktobra 2016. o stavljanju na trziste radio opreme), Direktiva
2011/65/EU od 8. juna 2011. o ograni¢enjima upotrebe odredenih opasnih supstanciu elektriénoj i elektronskoj opremi,
izmijenjena Direktivom 2015/863/EU, Prilog 2, izjavijuiemo da su provedene sve bitne serije radio ispitivanja radi
certificiranja uskladenosti proizvoda sa specificiranim standardima i izjavijujemo da je u skladu sa glavnim sigurnosnim
zahtjevima, da ne ugroZava Zivot, zdravlje, sigurnost na radu i da nema negativan uticaj na okolinu.
Dolje potpisani Stroe Catalin, predstavnik proizvodacda, izjavljuje na vlastitu odgovornost da je proizvod u skladu sa
sljede¢im evropskim standardima i direktivama:
EN 3744:2010: Akustika - Odredivanje nivoazvu€ne snage i nivoa zvucéne energije izvora buke koristenjem zvuénog
pritiska - InZenjerske metode pod uslovima bliskim uslovima slobodnog polja iznad reflektiraju¢e ravni
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sigurnost ku¢anskih i sli¢nih elektri¢nih uredaja. Dio 2-107: Posebni zahtjevi
za robotske kosilice na baterije
Drugi koristeni standardi ili specifikacije:
. SR EN ISO 9001 - Sistem upravljanja kvalitetom
. SR EN ISO 14001 - Sistem upravljanja okolisem
. 1SO 45001:2018 - Sistem upravljanja zdravljem i sigurno$¢u na radu.
Napomena: tehni¢ka dokumentacija je vlasnistvo proizvodaca.
Napomena: Ova deklaracija je u skladu s originalom.
Rok vaZenja: 10 godina od datuma odobrenja.
Mjesto i datum izdavanja: Krajova, 02.12.2025.
Godina primjene CE oznake: 2025.
Registarski broj: 1504/02.12.2025
Ovlastena osoba i potpis: InZenjer Stroe Marius Catalin
d Generalni direktor SC RURIS IMPEX SRL
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SK RURIS

1. UvoD
Vazeny zakaznik!

Dakujeme vam za vase rozhodnutie zakUpit si produkt RURIS a za déveru, ktort ste vioZili do nasej spolo&nostil
RURIS pdsobina trhu od roku 1993 a pocas tohto obdobia sastala silnouznackou, ktora sivybudovala reputaciu
dodrziavanim svojichslubov, ale aj neustalymi investiciami zameranymi na pomoc zdkaznikom so spolahlivymi,
efektivnymi a kvalitnymi rieSeniami.

Sme presvedceni, Ze si na$§ produkt ocenite a budete sa z jeho vykonu tesit dlho. RURIS neponuka svojim
zédkaznikom len stroje, ale kompletné rieSenia. Dolezitym prvkom vo vztahu so zadkaznikom je poradenstvo pred
aj po predaji, pricom zakaznici RURIS maju k dispozicii celu siet partnerskych predajni a servisnych miest.
Aby ste si mohli produkt, ktory ste si zakupili, uzivat, pozorne siprecitajte pouzZivatelsku prirucku. DodrZiavanim
pokynov si zaru€ite jeho dlhé pouzivanie.

Spolo¢nost RURIS neustale pracuje na vyvoiji svojich produktov, a preto si vyhradzuje pravo na zmenu, okrem
iného, ich tvaru, vzhladu a vykonu bez toho, aby bola povinna tato skuto¢nost vopred oznamit.

ESte raz dakujeme, Ze ste si vybrali produkty RURIS!

Informacie a podpora zakaznikov:
Telefon: 0351.820.105

e-mail: info@ruris.ro

2. BEZPECNOSTNE POKYNY
2.1. UPOZORNENIA NA STROJI

Poc&as prevadzky
dodrziavajte bezpe¢nu
vzdialenost od robota.

Varovanie!
Nebezpecenstvo!

Udrzujte ruky a nohy v
bezpec&nej vzdialenosti od
rotujucich nozov. Nikdy
nedavajte ruky ani nohy do
blizkosti robota alebo podri.

A A
Pred vykonanim
akejkolvek kontroly
a/alebo udrzby sa uistite, Precitajte si manual.
Ze hlavny vypina€ je v
polohe ,VYPNUTE".

Pred zdvihanim robota pri
vykonavani udrzby ho
vypnite.

robota nelejte vodu . Nelezte na robota.

Pozor! Neumyvaijte
spodnu ¢ast robota
prudom vody.
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2.2. UPOZORNENIA
Pred pouzitim si precitajte navod na pouzitie. Uschovajte si ho pre buduce pouZzitie.
vzdelavanie
a. Pozorne si precitajte pokyny. Oboznamte sa s ovladacimi prvkami robota.
b. Nedovolte osobam, ktoré nie si oboznamené s tymito pokynmi, alebo detom pouzivat robota.
c. Prevadzkovatel alebo pouzivatel je zodpovedny za nehody alebo nebezpecenstva spésobené inym osobam
alebo ich majetku.
Tréning
a. Pravidelne kontrolujte oblast, kde sa spotrebi¢ pouzZiva, a odstrarite vSetky kamene, palice, droty a iné
cudzie predmety.
b. Pravidelne kontrolujte Cepele, skrutky ¢epeli a rezni zostavu, €i nie su opotrebované alebo poskodené.
Opotrebované alebo poskodené ¢epele a skrutky vymienajte v sadach, aby sa zachovala rovnovaha.
Pouzitie
a. Nevkladajte ruky ani nohy do blizkosti alebo pod rotujuce €asti robota.
b. Nezdvihajte ani neprenasajte robota, kym je motor v chode.
c. Vypnite robota pomocou tlacidla napéjania:
- Pred odstranenim blokady;
- Pred kontrolou, €istenim alebo pracou na robote.
Nenechavajte robota bezat bez dozoru, ak viete, Ze sa v jeho blizkosti nachadzaju domace zvierata, deti
alebo iné osoby.
Okrem toho, pri pouzivani robota:
a) Nepouzivajte robota na mokrej trave.
b) Nepouzivajte robota, ak ste naboso alebo v otvorenych sandaloch. Vzdy noste ochrannu obuv a dlhé
nohavice.
c) Pri otacani stroja smerom k sebe budte mimoriadne opatrni.
d) Robota vzdy spustajte podla pokynov a drzte nohy v bezpeénej vzdialenosti od noza (Cepeli).
Udrzba a skladovanie
a. VSetky matice, skrutky a skrutky udrziavajte pevne dotiahnuté, aby stroj fungoval spravne a bezpecne.
b. Z bezpe¢nostnych dévodov vymente opotrebované alebo poskodené diely.
c. Pri vymene poskodenych dielov sa uistite, Ze pouzivate originalne diely.
d. Uistite sa, Ze batéria je nabita spravnou nabijackou odpora¢anou vyrobcom. Nespravne pouzitie nabijacky
mbzZe viest k Urazu elektrickym pradom, prehriatiu alebo Uniku korozivnej kvapaliny z batérie.
e. V pripade uniku elektrolytu vyplachnite vodou/neutralizaénym prostriedkom, v pripade kontaktu s o¢ami a
pod. vyhladajte lekarsku pomoc.
f. Robot bude servisovany v sulade s pokynmi vyrobcu.
g. Neotvarajte ani nepoSkodzujte batériu.
h. Uistite sa, Ze batéria je nabita spravnou nabijackou odporu¢anou vyrobcom. Nespravne pouZitie méze mat
za nasledok Uraz elektrickym pradom, prehriatie alebo unik korozivnej kvapaliny z batérie.
Udrzba a $pecialne pokyny
1. Pred odstrafiovanim blokad, kontrolou a €istenim stroja alebo pred vymenou rezacieho noza vzdy vypnite
hlavny vypina¢ robota. Nikdy sa nepokusajte robot opravovat ani nastavovat, kym je v prevadzke.
2.V pripade abnormalnych vibracii zastavte robota a skontrolujte, ¢i nie si noze poSkodené. Vymerite
opotrebované alebo poskodené noze, aby ste zachovali rovnovahu. Ak vibracie pretrvavaju, kontaktujte
autorizované servisné stredisko RURIS.
3. Pri kontrole alebo udrzbe ¢epele pouzivajte ochranné rukavice.
4. Nevykonavajte udrzbu bosi alebo v otvorenych sandaloch. Vzdy noste vhodnu pracovnu obuv a dihé
nohavice;
5. Pre vasu bezpeénost vymente opotrebované alebo poskodené diely.
6. Pouzivaijte iba originalne vybavenie a prislusenstvo. Upravy pdvodného dizajnu robota nie st povolené.
VSetky upravy vykonavate na vlastné riziko a rusia platnost zaruky.
7. VSetky matice a skrutky udrzZiavajte pevne dotiahnuté, aby bol robot v bezpe€nom prevadzkovom stave.
Bezpecnostné pokyny pre nabijacku
1. Zasuvka musi byt naindtalovana v blizkosti zariadenia a musi byt lahko dostupna.
2. Externy kabel tejto jednotky nie je mozné vymenit; ak je kabel poskodeny, jednotka sa musi Uplne vymenit.
4. Neotvarajte kryt nabijacky. Z bezpe€¢nostnych dévodov smie zariadenie otvarat iba kvalifikovany servisny
personal.
5. Chrarite zariadenie pred vlhkostou.
6. Pred Cistenim odpojte zariadenie od zdroja napajania. Pouzite vlhku handricku.
7. Zariadenie musi byt umiestnené na stabilnom povrchu.

3
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8. Ak nabijacku dlhSi ¢as nepouzivate, odpojte ju od zdroja napajania.

9. Ak sa vyskytne niektora z nasledujucich podmienok, zariadenie by mal skontrolovat kvalifikovany servisny
personal:

- Zastréka je poSkodena.

- Do zariadenia vnikla tekutina.

- Nabijacka bola vystavena vihkosti.

- Nabijacka spadla a/alebo je poSkodena.

- Nabijacka vykazuje zjavné znamky poskodenia.

- Nabijac¢ka nefunguje spravne alebo ju nedokazete uviest do prevadzky podla tohto navodu.

10. Nepripéajajte poSkodeny napajaci kabel k zdroju napdjania. Nedotykajte sa poSkodeného napajacieho
kabla, ked je pripojeny k zdroju nap3ajania.

Specialne bezpeénostné pokyny pre zariadenia napajané batériami:

1. Pred vloZenim nabijatelnej batérie sa uistite, Ze je robot vypnuty. VloZenie batérie do zapnutého elektrického
naradia méze viest k nehodam.

2. Pred Cistenim odpojte nabijatku zo zasuvky.

3. Nevystavujte batériu dlhodobo priamemu sine€nému Ziareniu ani ju nekladte na radiator. Teplo batériu
poskodzuje a hrozi nebezpedenstvo vybuchu. Ak je batéria horuca, nechajte ju pred nabijanim vychladnut.
Neotvarajte batériu a zabrante jej mechanickému poskodeniu.

3. TECHNICKE UDAJE

Typ motora BezkartaCovy elektromotor
Napdtie litium-iénovej batérie 20V

Kap’af:ita litium-iénovej 6Ah

batérie

Typ pripojenia Bluetooth, Wi-Fi , aplikacia, 4G GPS

Cas nabijania 120 minut
Pracovny ¢as 90 minut
Sirka rezu 180 mm

Vyska kosenia

20 mm — 100 mm

Maximalny uhol stipania 70°
Maximalna plocha 1500 m?
Cista hmotnost’ s
prisluSenstvom 22,5 kg
- LCD displej

vyber

- Hlasové rozhranie
- Dazdovy senzor
- Snima¢ zdvihu

Specifikacie radia

Bluetooth BLE

® Frekvencia: 2400 — 2483,5 MHz

® Maximalny vyzarovany vykon: 5,44 dBm Wi-Fi
2,4 GHz (IEEE 802.11 b/g/n)

Frekvencia: 2400 — 2483,5 MHz

Maximalny vyZarovany vykon: 18,33 dBm
(zakladna doska )

Maximalny vyZarovany vykon: 17,5 dBm (

algoritmicky rezim spracovania Wi -Fi)

® Maximalny vyzarovany vykon: 17,5 dBm
LoRa (863 — 870 MHz)

® Frekvencie: 863-865 MHz / 865 868 MHz
® Maximalny vyZarovany vykon: 5,42 dBm
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Robot
vhodny

RURIS

GNSS

® Spolo¢nost Sistema dostala:
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Frekvencia: 1559 — 1610 MHz

LTE 4G — mobilné

prenosy Podporované pasma + vykon Vydané
Maximom:

® Pasmo 1: 24,37 dBm
® Pasmo 3: 23,96 dBm
® Pasmo 7: 23,60 dBm
® Pasmo 8: 24,17 dBm
® Pasmo 20: 22,88 dBm
® Pasmo 28: 23,24 dBm
® Pasmo 38: 23,99 dBm
[ ]

Pasmo 40: 23,79 dBm
Zariadenie sa mbze pouZivat bez obmedzenia vo
vSetkych CLENSKYCH S§tatoch Eur6pskej Unie .

Zaruka

36 mesiacov

je
pre

travu s vySkou do 100 mm. Vo vy3$Sej trave sa robot méze zastavit. Pokoste travnik na menej ako 100 mm

pomocou kosacky na travu.

Batéria robota vyuziva vyhody funkcie ,,a UP- Innovation RURIS“. Tato funkcia pomaha batérii, ked’
dosiahne kriticku hranicu vybitia. Ruris priSiel s inovaciou v systéme ¢€lankov vo vnutri batérie, vd'aka
ktorej je mozné batériu dobit’ po dlhom ¢ase vybitia. Pouzivatelia RURIS si tak mézu uzivat’ spolahlivost’
a inovacie RURIS. Po skladovani sa odporuca nabijat’ v intervale 6 mesiacov az 1 rok.

4. PREHLAD STROJA

Roboticka kosacka na travu Ruris Sentinel 1500 je mimoriadne pokrogily stroj , ktory vyuziva technolégiu
Advanced Positioning and Navigation (APNT), ktora kombinuje:
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®  navigacna technolédgia pomocou satelitov a RGB.
e MAPOVANIE .

® diagnosticka technolédgia vizualne objekty A.
Tato technolégia umoziiuje robotickému sedlu mapovat okolie a ur€it polohu sedla v prostredi s centimetrovou
presnostou, o mu umoziuje surfovat a manévrovat okolo prekazok s velkou presnostou.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fatd

Maner transport

Pini incarcare

Compartiment baterie Disc taiere

Obrazky slazia len na informaéné ucely, dodavatel si vyhradzuje pravo na konstrukéné a funkéné
zmeny zariadeni uvedenych v tejto prirucke.

5. INSTALACIA
Odstrante konare stromov, kamene, hracky a iné prekazky, ktoré by mohli poskodit robota a jeho

X8

> 80 mm
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Montaz a umiestnenie nabijacej stanice

Najprv ngjdite najlepSie umiestnenie pre vadu nabijaciu
stanicu, zvazte najblizSiu vonkajSiu zasuvku, pretoze stanica
musi byt do nej pripojena. Uistite sa, ze povrch, na ktory
umiestnite nabijaciu stanicu, je rovny, suchy, bez
magnetickych poli a bez prekazok pred nim. Dokovaciu
stanicu udrziavajte aspofi 3 m od domov, stromov a plotov. Ak

je dokovacia stanica obklopena budovami alebo stromami, X X
uistite sa, Ze otvoreny uhol pred stanicou je va¢si ako 110°. \
UIStIt? sa, ze pre:d zak!adnou doskou dokovacej stanice je MLL & =
aspofl 2 m rovného priestoru.

Nainstalujte stanicu RTK na teleskopicku tyc.
Ked najdete spravne miesto pre nabijaciu stanicu a referenénu stanicu, dokoncite indtalaciu dokovacej stanice
a referenénej stanice podla nizSie uvedeného postupu.

Cablu pentru statia

Statia de referinta de andocare si Coliere. de Tij4 telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Odstrarite upeviiovacie skrutky referenénej stanice.

~
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Nainstalujte teleskopicku ty¢ spolu s referenénou stanicou.

Spojte vrchnu Cast teleskopickej tyce so spodnou ¢astou
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Pripojte konektor (s dlh§im kablom) k referencnej stanici, pripojte konektor (s kratSim kablom) k dokovacej
stanici a potom pomocou plastovej kablovej pasky upevnite kabel k ty¢i.

Spustenie dokovacej stanice.
1. Pripojte predlZzovaci kabel k zdroju napajania.

2. Pripojte predlzovaci kabel k dokovacej stanici a pripevnite dokovaciu stanicu k zemi.

Q@

Ked je dokovacia stanica zapnuta, modra LED diéda dole bude nepretrzZite svietit. Ak sa Ziadna LED diéda
nerozsvieti, skontrolujte napdjanie a konektory alebo kontaktujte autorizované stredisko Ruris .

Zapnite robotickl kosacku a umiestnite ju do dokovacej stanice.

Zapnite hlavny vypinac, aby ste zapli roboticku kosacku, a zadajte kod.
Predvoleny PIN kéd: 0000.

Po zapnuti a nabiti robotickej kosacky v dokovacej stanici pockajte chvilu a potom skontrolujte pripojenie k
satelitom na paneli referen¢nej stanice alebo na obrazovke robota.
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Indikator RMS: Indikuje komunikaciu s robotickou kosa¢kou (pomocou radiofrekvencie).

LED svieti nepretrzite — aktivne pripojenie.

Blikajuca LED diéda — pripojenie preruSené.

Indikator RCS : Rezervované pre komunikaciu s dialkovym ovladanim, momentalne nepouzivané (LED diéda
neindikuje Ziadny stav).

Indikator DSG: Stav satelitného signalu referen¢nej stanice.

LED diéda svieti nepretrzite — referenéna stanica funguje spravne.

Blikajuca LED didda — referenéna stanica ma problém.

Indikator RMG: Stav satelitného signalu robotickej kosacky.

LED diéda svieti nepretrzite — robot ma dobry signal.

Blikajuca LED diéda — robot ma slaby signal.

WiFi : Normalne LED didéda blika pomaly. Pogas rezimu parovania (referencna stanica a robot) LED diéda
svieti nepretrzite.

Tlaéidlo na vratenie: Tlacidlo na vratenie robotickej kosacky do dokovacej stanice.

‘\I\ ‘I,r Ci =)

ﬂ\ 7<::_

Tlacidlo parovania referencnej stanice — robot: Pouziva sa, ked je nainStalovana nova referencna stanica a
je potrebné ju sparovat s robotom. Funkciu aktivujete stlacenim a podrzanim tlacidla 5 sekund.

()

Stav systému je mozné skontrolovat aj na obrazovke robota. Ked sa text APNT na obrazovke zobrazi s inou
farbou, znamena to, Ze systém je spravne nakonfigurovany a je pripraveny na vytvorenie mapy.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii

% sistemului. Cand apare cu culorile

q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.
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5.1 PRIDANIE ROBOTA DO APLIKACIE REVOLA A KONFIGURACIA SYSTEMU
Aplikacia REVOLA
Aplikacia REVOLA je su€astou systému . Roboticka kosacka spolupracuje s touto aplikaciou na vytvoreni
virtudlneho hrani¢ného systému, ktory robot neskoér rozpozna a VY ho budete pouzivat na spravnu pracu na
zemi.
Pre stiahnutie aplikacie naskenujte QR kod . MbzZete tiez vyhladavat manualne v obchode s aplikaciami
pomocou klu¢ového slova ,,REVOLA APP“.

®  App Store — pre pouzivatelov iPhonu
®  Google Play — pre pouzivatelov systému Android

Otvorte aplikaciu REVOLA a zaregistrujte si novy Ucet.

Register
Welcome s

Ak chcete pridat kosacku na travu, kliknite na symbol ,+“ v pravom dolnom rohu hlavnej stranky. Skontrolujte
sériové Cislo kosacky na typovom $titku a potom ho zadajte alebo naskenujte QR kéd na typovom Stitku, aby
ste mohli pokracovat a postupovat podla pokynov na obrazovke.

« Add Device

« Add Device

®

select your Device

Beyda, VR16
gl
W &
S o & * e o v
! 4
- '
a a
Revola VR16
5
% o
L
SEET
e e

11



SK RURIS

« Add Device « Wian Configuration « Add Device
Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
Pesse snct

Planovanie a konfiguracia pracovnej oblasti

Prejdite na stranku so $pecifikaciami zariadenia, vyberte rezim mapy a vytvorte novi mapu.

Pred vstupom do procesu ,Rezim mapy “ v aplikacii aplikacia skontroluje stav systému, aby sa zabezpecilo, ze
mapu je mozné uspesne vytvorit. Ak narazite na problémy, kontaktujte autorizované stredisko Ruris, kde vam
poskytnu dalSiu pomoc.

Remate control made

Map Mode

Aplikacia REVOLA podporuje tri typy umiestnenia dokovacej stanice: v travnatom povrchu, na travnatom
povrchu alebo mimo travnika. Vyberte si ten spravny pre vasu mapu.

12



SK RURIS

Dokovacia stanica mimo virtualnej hranice travnatej plochy
Uistite sa, ze dokovacia stanica nie je prili$ blizko budov, plotov alebo stromov.
the vk ma by Uistite sa, Ze pred zakladnou doskou je priama Ciara aspofi 2 m.

Dokovacia stanica na okraji OBMEDZUJE virtualny povrch travnika

. Prosim, sadnite si na kona. UISTITE SA, Ze dokovacia stanica nie je prili§
blizko budov, plotov alebo stromov.

Prosim, upevnite sa, UISTITE sa, Ze na dievéenskej zakladnej doske je priama
giara s dizkou aspofi 2 m .

vo virtudlnom travniku INSIDE LIMIT

Prosim, osedlajte sa UISTITE, Ze na dievéenskej zakladnej doske je priama
Ciara aspofi2m .

Prosim, neumiestriujte dokovaciu stanicu prili§ blizko k virtualnemu limitu
(musi byt vacsia ako 2 m).

Délezité informacie pred nakreslenim mapy

Pri kresleni pracovnejplochy pracujte blizko kosacky, aby ste predisli preruSeniu
signalu; proces vyzZaduje pripojenie Bluetooth medzi strojom a aplikaciou (uistite sa, Ze vzdialenost
medzi telefénom a strojom je mensia ako 10 m).

Vzdialenost medzi hrani€¢nymi bodmi pracovnej oblasti musi byt vac¢sia ako 50 cm a hraniéné body
je mozné kreslit az vtedy, ked sa UseCka zmeni na zelenu.

Upozorfiujeme, Ze mapa travnatej plochy je obmedzena na 96 bodov.
Dizka a $irka mapy musia byt mensie ako 100 metrov.

Zelena bodkovana ciara: V aktualnej polohe je mozné nakreslit bod.

PIna zelena &iara: Vytvorena hranica pracoviska.

Nepretrzitd modra Ciara: Draha robotickej kosacky k dokovacej stanici.

PIna ¢ervena Ciara: hranice vytvorenej prekazky.

Odstrani posledny nakresleny bod.

A ZIta bodkovana &iara: V aktualnej polohe nie je moZné nakreslit bod.

UloZte si mapu prekazok.

0 Ulozte a vygenerujte mapu.
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A e Pridajte prekazku.

Kreslenie mapy s dokovacou stanicou mimo pracovnej oblasti robota.
Nakonfigurujte trasu navadzacej cesty a pracovnu oblast.

Pozor

Pocas vytvarania mapy sa uistite, Ze symboly satelitu ':La Bluetooth su oranzové; vidite ich v pravom hornom
rohu obrazovky mobilného telefénu.

Krok 1
£ 3 = -
’ 9
) Jg'\. ! @
©®0
o/ (-]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Oznaéte prvy bod pre dokovaciu stanicu.
Kliknite pre zobrazenie dalSich informéacii.

Krok 2

Pred ozna¢enim prvého bodu navadzacej trasy majte na pamati, ze ROBOT vygeneruje v dokovacej stanici pre
diev¢ata priamku dlhtu 2 m .
Krok 3

Guidance route drawn

Ked su oznacené vSetky body navadzacej trasy, stlacte tlaéidlo0 uloZte navadzaciu trasu a pokracujte v
procese nastavenia virtualnej mapy.
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Krok 4

Pouzivatel musi mat na paméti, Ze minimalna vzdialenost medzi jednotlivymi bodmi je priblizne 50 cm a systém
vyzaduje minimalne 4 body (maximalne 96 bodov).

Pouzivatel musi pocas vytvarania mapy venovat pozornost stavu trate a riadit sa spravami zobrazenymi
aplikaciou.

Krok 5

Po oznaceni vSetkych bodov pracovnej oblasti musi pouzivatel stlacit tlacidlo 0 , zadat' nazov a ulozit mapu.

Kreslenie mapy s dokovacou stanicou v blizkosti pracovnej oblasti.
Nastavenie pracovného priestoru.

Pocas vytvarania mapy sa uistite, Ze symboly satelitu ;:La Bluetooth s oranzové; vidite ich v pravom hornom
rohu obrazovky mobilného telefénu.

Krok 1
PR -
; o
° ®
(X X
fv) e
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznaéte prvy bod pre dokovaciu stanicu.

Krok 2

15
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Vytvorenie virtualnej hranice travnatej plochy pomocou naviga¢nych tlacidiel a bodov kreslenia na mape.

17m

Pre efektivnejSie kosenie okolo nabijacej stanice systém vytvori Specialnu

Kosenie travnika okolo nabijacej stanice. ’
oblast okolo stanice a pokosi ju ako prvu. S— s

Krok 3

Po oznaceni vSetkych bodov pracovnej oblasti musi pouzivatel stlacit tlaéidlco , zadat' nazov a ulozit.

Kreslenie mapy s dokovacou stanicou vo vnutri pracovnej oblasti
. Nastavenie pracovnej oblasti.

Pozor!

Pocas vytvarania mapy sa uistite, Ze symboly satelitu ":La Bluetooth su oranzové; vidite ich v pravom hornom
rohu obrazovky mobilného telefénu.

Krok 1
£ 3% = -
’ [
) /’2\_ . ®©
3L X
No/ (o]
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznacte prvy bod pre dokovaciu stanicu.

Krok 2

16
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Navigujte robota k dalSiemu bodu a oznacte druhy virtualny hrani¢ny bod.

Krok 3

Dbajte na minimalnu vzdialenost medzi bodmi priblizne 50 cm a systémovu poziadavku minimalne 4 body
(maximalne 96 bodov).

Krok 4

Pocas vytvarania mapy venujte pozornost stavu trate a spravam zobrazovanym aplikaciou.

Krok 5

Po oznaceni pracovnej oblasti pre vSetkych stlacte tlacidlo , zadajte0 nazov a ulozte pracovnu oblast.

pridanie zakazanej oblasti/prekazky na mapu.
Konfiguracna zéna zakazana.

17
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Pozor!

Pocas vytvarania mapy sa uistite, Ze symboly satelitu 0':5)3 Bluetooth su oranzové; vidite ich v pravom hornom
rohu obrazovky mobilného telefénu.

Krok 1
£ % = -
A (©)
o
O\ @
(X X>)
O o
Apasati sa

Consola de navigare

marcati punctul

Navigujte robota k prvému bodu zakazanej oblasti/prekazky.
Krok 2

A

Oznacte bod 2. Po oznaceni druhého bodusaciara vygeneruje ¢ervenou farbou, ktora oznacuje okraj zakazanej
z0ny.

Krok 3
o Fa .
A
[ - ) wan

Dbajte na minimalnu vzdialenost medzi bodmi priblizne 50 cm a systémovu poZiadavku minimalne 4 body
(maximalne 96 bodov).
Pocas vytvarania mapy venujte pozornost’ stavu Ciary a spravam zobrazovanym aplikaciou.

Krok 4

18
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bodov Oznagit vSetkym stlacte tla(:idloo , zadajte nazov a ulozZte pracovny priestor.
Krok 5

A C)

Nastavena zakazana oblast bude na mape oznacena inou farbou.

Generovanie a synchronizacia mapy s robotom.
Po pomenovani a uloZzeni mapy aplikacia REVOLA komunikuje s robotom a synchronizuje s nim informacie z
mapy.

generating map

Dokonc¢enie procesu vytvarania mapy.

Pouzivatel musi byt blizko robota a pred dokon&enim procesu vytvarania mapy sa uistit, Ze je pripojené
Bluetooth. Ak sa proces synchronizacie mapy prerusi, pouzivatel sa musi vratit na stranku mapy a
skontrolovat, ¢i bola mapa Uspesne ulozena.

Rozhranie rezimu mapy.
Po UuspeSnom vytvoreni mapy sa zobrazi na hlavnej stranke rezimu mapy. Pouzivatel tu najde pristup k funkcii
spravy prekazok.
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Tlacidlo na Gpravu prekazky.
Aplikacia podporuje funkciu Upravy prekazky. Stlacenim tohto tlagidla sa pouzivatel dostane na stranku upravy
*»

prekazky. Musi sa uistit, Ze robot je pripojeny k mobilnému telefonu cez Bluetooth.:=

Tlacidlo Odstranit’ mapu.

Stlacenim tohto tlaCidla pouzivatel odstrani aktualne pouziti mapu.

0]
\J

epnut’ na satelitniU mapu.

lacenim tohto tlacidla si pouzivatel mdze zobrazit mapu v satelitnom rezime.

..,
T

w3
O«

w
g
g
S

acidlo Navrat do dokovacej stanice.
lacenim tohto tlacidla pouzivatel da robotovi prikaz na navrat do dokovacej stanice.

@d

2

[
[2]]
=

o.
lacenim tohto tlacidla pouzivatel dd@ ROBOTOVI povel na spustenie strihania vlasov.

wn=

Tlaéidlo Pauza.
Stlacenim tohto tlacidla pouzivatel pozastavi robota.

Funkcie a nastavenia aplikacie REVOLA
20



SK RURIS

Nastavenie pracovného harmonogramu

Pouzivatel' si méze nastavit pracovny harmonogram v aplikacii REVOLA. Existuju dva rezimy planovania:
tyzdenny harmonogram a pracovny interval. V tyzdennom rezime si mdze pouzivatel nastavit sedem dni,
pricom kazdy defi ma dva €asové intervaly. V rezime pracovného intervalu si mdéze pouzivatel nastavit den
reStartovania po dokonceni kosenia robota.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

x]
x]

AN
Change Your Device Setting % X

En v 3 2 5 E E3

Apésarea butonului,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apésarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

My iowser

Map Mode
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Pracovny interval.

V tomto pracovnom reZime sa robot po uplynuti nastaveného intervalu reStartuje a znova pokosi celu travnatu
plochu.

Rezim dialkového ovladania.

Roboticka kosacka podporuje ,rezim dialkového ovladania“. PouZivatel m6zZe robota navigovat do konkrétnej
oblasti a spustit motor kosacky. Pouzivatel musi byt blizko robota a pocas dialkového ovladania davat pozor
na riziko nehody .

255 PME@ LT

< Back

Remote control mode

Pozor!
Rezim ,Dialkové ovladanie” vyZzaduje neustale pripojenie Bluetooth ; pouzivatel musi byt po¢as pouzivania
tejto funkcie blizko robota.

-

Pocas pouzivania rezimu ,Dialkové ovladanie* sa musite uistit, Ze toto tlacidlo je aktivne.

Butoanele de navigatie.
e o Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

modul ,Control de la distanta”.
Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

6 ghideze robotul manual.

C

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Zmena nastaveni
Na domovskej stranke zariadenia klepnite na ,, Zmenit nastavenia zariadenia“, ¢im ziskate pristup k

nastaveniam robotickej kosacky, zobrazite ich a zmenite ich.
S WiFi setting v
© Eiectrical cutting height adjustment v

v

Working Interval

XYY ITXXX

—
‘

(@ Fautt recora v

Remote control mode

) [ Restore parameter setting >
Mag Mode d L

(@ (>
Nastavenie systémového casu

Roboticka kosacka sa da nakonfigurovat tak, aby automaticky nastavovala systémovy ¢as podla ¢asu v
mobilnom teleféne alebo aby sa prevadzkovy ¢as nastavoval manualne.

W System Time v & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Nastavenie radarového senzora
Roboticka kosacka umoziiuje nastavit’ detekénu vzdialenost radarového senzora v rozmedzi od 30 cm do 60
cm.

@ Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting @

Distance:30 cm

o

Nastavenie dazd'ového senzora

Robotickad kosacka umoznuje aktivovat alebo deaktivovat dazdovy senzor. Po aktivacii senzora mdzete
nastavit' aj Cas oneskorenia: ¢as, poc€as ktorého robot zostane v nabijacej stanici po vyschnuti dazdového
senzora.

® Rain Sensor [ @)
4 Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save
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Nastavenie LED svetla
Roboticka kosacka umozriuje nakonfigurovat LED svetlo. Po aktivacii su k dispozicii dva prevadzkové rezimy:
» VZzdy zapnuté* a ,Rezim uvedenia do prevadzky“. Podrobnosti o testovacom rezime najdete v popise nizSie.

N

§¢ LED light (o) ‘ 3¢ LED light @

[ g |

Rezim uvedenia do prevadzky Ked je aktivovana funkcia
kontroly prevadzky , LED diéda funguje podla vyssie uvedenych principov :

® Svieti zeleno : v pohotovostnom rezime alebo v prevadzke, signal zo satelitov. Je to normalne.

® Silna zelena : v pohotovostnom reZzime alebo v prevadzke je signal satelitov slaby, ale fungovanie je
mozné.

® Nepretrzitd modra : pocas nabijania je signal zo satelitov normaliny.

® Modré blikanie : pocas nabijania je signal zo satelitov slaby, ale zariadenie je mozné prevadzkovat.

® Svietiaca €ervena : nudzové zastavenie / Citanie / chybajuce spojenie medzi referenénou stanicou a
robotom.

Blikajuca €ervena: chybovy stav.

Blikajuca zlta : slaby signal zo satelitu.

Nepretrzita fialova : v rezime ,dialkového ovladania“, signal satelitov Je to normalne.

Silna fialova : v rezime ,dialkového ovladania “ je signal satelitov slaby, ale fungovanie je mozné.
Nepretrzita biela : casom OTA (firmvér) aktualizacia) proces.

Obnovenie PIN kédu
Roboticka kosacka umoznuje obnovit PIN kéd. Po zadani p6vodného PIN kédu je mozné pre zariadenie
nastavit novy PIN kéd.

A PN code reset w 8 rin code reset -

Input your curent PN code
Input here

Input your new P code

[ input here

Rpaat your raw PIH code

input here

Nastavenia elektrického

plota Roboticka kosacka umoziiuje povolit alebo zakazat elektricky plot. Po povoleni prepina¢a ,Spina¢ plota“
stlaéte tlagidlo ®@a nastavte vychodiskovy bod elektrického plota. Nasledne mozete KONFIGUROVAT hodnotu
,Dosah plota“. Ak systém zisti , ze robot prekrogil tito hodnotu, automaticky odo$le upozomenie na mobil
pouzivatela PHONE.
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< Back Eleetronic ferce

T Lo prws 0 cagE T s ST Dol *

@) Eteetronic tence b

9
|

(@)

O

-

Fence Switch (on) |I
Fence Range | &0 m
Upozornenia / Odosielanie sprav

Roboticka kosacka umozriuje povolit alebo zakazat funkciu odosielania upozorneni/sprav. Po povoleni tejto
funkcie systém automaticky odosle spravy na mobilny telefén pouzivatela vzdy, ked sa pocas prevadzky
robota vyskytnu relevantné udalosti.

o Notification/ Message Push @ ‘

Nastavenie radiofrekvenéného (RF) signalu
Pri pouziti viacerych zariadeni v tesnej blizkosti (napr. dve jednotky na rovnakom poli) je mozné v pripade
vyskytu radiofrekvenéného ruSenia skontrolovat nastavenie a v pripade potreby zmenit RF kanal.

> RF settin: v
9 ={ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |
The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Nastavenie

WiFi Roboticka kosacka vam umoznuje konfigurovat pristup k WiFi . Napriklad, ak sa zmeni domaci
smerovac¢, mdzete zadat novy nazov WiFi a heslo a robot pouzije tieto Udaje na pripojenie k internetu.
Odporuca sa pamatat na to, Ze robot podporuje iba frekvenciu 2,4 GHz.

= £
" WIFi setting v @ WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
Inputyour password: e
[ Input here ave ]
Save

Nastavenie vysky kosenia
Roboticka kosacka umoznuje nastavit’ vySku kosenia pomocou tejto funkcie.
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@© Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Save

Nastavenie jazyka displeja.
Roboticka kosacka vam umozniuje vybrat si jazyk displeja.

& Mower Language v

Metéda kosenia
Roboticka kosacka vam umozriuje vybrat si metédu kosenia. K dispozicii su dve metédy: , Rezim dvojitého
pokrytia“ a ,Normalny rezim*.

a Mowing method a Mowing method

| ‘

Dvojity rezim pokrytia: Roboticka kosacka bude kosit najprv zo severu na juh a potom z vychodu na zapad.
Normalny rezim: Roboticka kosacka na travu mdze najskér kosit od severu na juh a v pripade nepokosenej
zény bude kosit od vychodu na zapad, aby ju Uplne pokryla .

Zaznam chyb

Roboticka kosacka vam umozniuje zobrazit poslednych pat zaznamov chyb pomocou tejto funkcie.

( 3

o Fault record v | o Fault record A

n KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

KEXKAEKAER KX EEKERR K LK REE KR KR LKRE
YYYY-MM-DD X XX-XX

A 3000 D0 0 03 3 03000 3 300 00 3000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

Informacie o zariadeni
Roboticka kosacka vam umozriuje zobrazit informacie o zariadeni. MOZete tiez skontrolovat verziu softvéru a
¢i je k dispozicii nova verzia.
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@ About Device ~ £ About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: 30000

i o

E

3LE MAC address: FHX A HAXN, |
WIFIMAC address: W2 HAAN,
Sirmware version; V00000 |

- _J

Aktualizacia softvéru offline

Systém tiez podporuje funkciu aktualizacie softvéru v rezime offline. Offline softvér bude k dispozicii na nasej
webovej stranke a pouzivatel si musi stiahnut subor na zariadenie USB a vykonat aktualizaciu podla nizsie
uvedenych pokynov.

® i o [T
o) = 2@
@ I |
00, | clo
S \ﬁ
§gg°- Il |l 208
o |18 [ ]
e o s ae,

C} = Port USB

Obnovenie parametrov
Roboticka kosacka umoziiuje resetovat parametre z konfiguraénej ponuky.

I \
‘ﬂw:ﬂnmmw"g )J o

Parameter settings will be reset, is it reset?

Obnovenie vyrobnych nastaveni

Roboticka kosacka umozriuje Uplny reset vSetkych udajov vratane vytvorenych map.
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@ Restore factory settings >

J 0
This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- EEm

4. UVEDENIE DO PREVADZKY

Displej a obsluha

Uvodna stranka po spusteni
Po zapnuti robotickej kosacky musi pouZivatel zadat' PIN kéd (PIN kéd nastavte, ak sa robot pouziva

prvykrat).

Ak pouzivatel nenakonfiguruje ROBOTA do 3 minut , robot sa znova zablokuje a POUZIVATEL bude musiet

znova zadat’ PIN kod .
Please Enter PIN Code

* * *

| %

/ Status baterie

| Pohotov | — Procentajiarba tunsa
ostny —

/
rezim
/ Map:0.00 sgm gﬂo osene:

Dimensiunea gazonului -

L Mpe EEEA @ Wi 46

" |lamm '

Status robot

_ 1 202X-XX-XXStreda 14:00 85 ) -1
Data si ora

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XX-XX streda.  14:00 851%

inseamna ca ziua este .
ina ca zi \ Periodické Indicator mod de lucru
\ modeldr

Ne PoUt Streda Prehliadka Brat Deding
L] L] ® [ ] [ ] e o

€1:09:00-19:00
€2:09:00-19:00

\

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Symbol MAPA

Indikator mapy: ak sa zobrazuje inou farbou, znamena to, Ze v systéme je uloZena funkéna mapa.

2. Symbol APNT

Indikator stavu systému: ak sa zobrazuje inou farbou, znamena to, Ze robot ma dobré spojenie so satelitnym
systémom a kamera je pripravena.
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3. Symbol BLE

Indikator Bluetooth: Ked je pripojené Bluetooth, symbol sa zobrazuje inou farbou.

4. Symbol Wi-Fi

WiFi : ked je WiFi pripojena, symbol sa zobrazuje inou farbou.

5. Symbol 4G

Indikator 4G: ked su pripojené mobilné data, symbol sa zobrazuje inou farbou.

6. Symbol"™

Pomocou tlagidla ,|“ na naviga€nej klavesnici prejdite na dalSiu stranku.

7. Symbold

Pomocou tlagidla ,1* na naviga¢nej klavesnici sa mozete posuvat po obrazovke na predchadzajicu stranku.

Hlavné menu nastaveni robota

Ked sa na obrazovke zobrazi hlavné rozhranie robota SCREEN SHOW , stlaéte tlacidlo ,Spat” pre pristup na
stranku s nastaveniami funkcii robota.

Nastavenie ,,datumu“ a hodiny

Pomocou oto&ného tladidla vyberte moznost ,Datum® a ,hodina “ a potom stlacte tlacidlo A pre pristup k
nastaveniu.

Settings n Date & Time e Modification saving? 0
1 Date & Time

2.Working Date & Mode 2.NO

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Nastavenie ,,Datum a rezim*
Pomocou oto¢ného ovladaca vyberte moznost ,Datum a rezim“ a potom stlaéte ovladac pre vstup do
nastavenia.
Toto nastavenie zahffia tri moznosti:
1. Pracovny datum a Cas.
2. Spbsob prace.
3. orezavanie v priebehu dna.
nastavenia pracovnych dni
Postupujte podla obrazkov od maja a pomocou oto€ného tlacidla nastavte pracovné dni robota .

Settings [ 1] Working Date & Mode: (2] Working Date & Time: 9
1.0ate & Time [ Working . — ] 1 Set working day
Working Date & Mode] 2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4.5ensors & Mawing Height
5.RF Selting

6 Mowing Mode
7.0thers

Working Date & Time: [:]

Use knob to select working days

EDEE [ o on E En

nastavenia pracovnej doby
Postupujte podla obrazkov od maja a pomocou oto¢ného tlacidla nastavte pracovny €as robota .
aktivovany pracovny den si pouzivatel méze nastavit dva €asy intervaly.
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day

Waorkin Mode 2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Set working time 2] Set working time (5]

Workin : Fri
Bl [ = @ E E orking Date

o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

nastavenia PIN kod
Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte moznost ,Heslo“ a potom stlacte tlacidlo pre nastavenie pristupu A.
pouzivatel zmenit PIN kod, musi :

1. zadajte existujuci PIN kod.

2. zadajte novy PIN kod.

3. potvrdené opatovnym zadanim nového PIN kédu.

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
T R * * * * * * *
4.Sensors & Mowing Height — — — — — — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

K3

Please Re-Enter New PIN code 0

¥ ook ok

K

Nastavenie ,,Senzory“ a vysky kosenia
Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte moznost ,Senzory” a potom stlacte tladidlo A pre pristup k nastaveniu.
V tychto nastaveniach méZe pouzivatel KONFIGUROVAT nasleduijtce funkcie:

senzory dazda

Ultrazvukovy senzor

VysSka kosenia robotom
Hlasové upozomenie robota

Settings (1] Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

senzory dazd’a

Pomocouotoéného tlagidlavyberte moznost ,Snima¢ dazda“ a potom stlaétetlacidlo A pre pristup k nastaveniu.
Nasledne médZe pouzivatel nastavit das oneskorenia v dokovacej stanici a potom spustit funkciu ,Ked SNIMAC
zisti suchost”. Po dokonceni nastavenia sa toto nastavenie pouzije.
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SK
Settings [ 1] Sensors & Mowing Height 2} Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3 3. Mower Cutting Height
IS 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time [2)

Ultrazvukovy senzor

Pomocou otoéného tlacidla

vyberte moznost ,Ultrazvukovy senzor® a potom stlacte tlacidlo pre pristup k

nastaveniu.
Nasledne méZe pouZivatel nastavit vzdialenost medz ultrazvukovou snimacou hlavou a detekovanymi
objektmi.

Settings o Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor o

1.Date & Time 1. Rain sensor 1. ON

2.Working Date & Mode r 2. OFF

3.PIN Code 3. Mower Cutling Height

s Mowing 4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Distance detection o

PP i

30cm (30 - 60)

Vyska kosenia robotom

Pomocou oto¢ného tlagidla vyberte moznost ,Vyska kosenia robota“ a potom stlacte tlacidlo pre pristup k

nastaveniu.

Nasledne mdze pouzivatel pouzit oto¢né tlacidlo na :
o Nastavte pozadovanu vysku kosenia
® Vyska kosenia Effect SIZING

Settings (1]
1.Date & Time
2.Warking Date & Mode

3.PIN Code

)
8.Mowing Mode
7.0thers

Sensors & Mowing Height

a Mower Cutting Height

Mower Cutting Height L

M( |+ =somm

Settings [1]
1.Date & Time
2.Working Date & Mode

5.RF Setting
6.Mowing Made
7.0thers

Sensors & Mowing Height

1. Rain sensor
2 Ultrasonic Sensors

4. Mower Prompt Voice

[} Mower Cutting Height

1 Haight sefting
2. Height calibration

Mower Cutting Helght n

&

Calibrating......
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Hlasové upozornenie robota
Pomocou oto¢ného tlagidla vyberte moznost ,Hlasové upozornenie robota“ a potom stlacte tlacidlo pre

nastavenie pristupu A.
Pouzivatel mozno:

o  Aktivujte alebo deaktivujte hlasové upozornenie robota .
L] Nastavte hlasitost hlasu.

Settings Sensors & Mowing Height ) Mower Prompt Voice (5]
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ulirasonic Sensors 2 OFF

3.PIN Code 3. Mower Culting Height

. Mower Prompt Voice

Sensors Mow
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

Nastavenie radiovej frekvencie
Pomocouotoé&ného tladidlavyberte moznost ,Nastavenie RF* a potom stlacte tlaCidlo A pre pristup k nastaveniu.
V tomto nastaveni su dve moznosti:
1. Slink Scan — umozriuje skenovat dostupné RF frekvencie na detekciu pripojeni.
2. Slink Info — zobrazuje informacie o aktualnom RF pripojeni, ako napriklad spravu o napdjani alebo
podrobnosti o RF module.

Seitings RF setting 2]
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
8.Mowing Mode

7.Others

Skenovanie Slink

Ked potom musi POUZIVATEL ZMENIT referenéni stanicu alebo existuje ruSenie na existujicom
komunikacnom kandli, je potrebné pouzit funkciu Slink Scan na vyhladanie a zodpovedajuce sparovanie
KANALOV.

( Avms res & pss mve Punerea statiei de referintd in modul de imperechere
\ o - g / Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-| apasat timp de 5
\ secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.
Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Skenovanie Slink

Pomocou otoéného tlacidla vyberte a A otvorte nastavenie ,Slink Scan® .
ROBOT sa pokusi najst dostupné referencné stanice po¢as 300 sekund.
Po ukongeni skenovania sa vSetky najdené kandly zobrazia v zozname.

®  Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte prislusnu polozku.

e  Uistite sa, e vybrané ID ZODPOVEDA sériovému &islu referenénej stanice.
ROBOT sa potom pokusi pripojit k referen¢nej stanici .
®  Po vytvoreni pripojeni sa na obrazovke zobrazi sprava ,Pripojenie UspesSne dokoncené “ .
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Settings (1] RF setting ) slink Scan o
1.Date & Time Slink Scanning ___300
2.Working Date & Mode 2. Slink Info
3.PIN Code
4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode
7 Others
Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected
1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX
RSTA, CI
ULL, CHL:NULL

Informacie o Slinku

Pomocou oto¢ného tlagidla vyberte ,RF* Nastavenie “, potom stlacte tlaCidlo A pre pristup k nastaveniu ,Slink
Info*.

Na tejto stranke sa zobrazia nasledujice informacie:

®  Sérioveé Cislo referenCnej stanice
®  Radiovy kanal
®  Stav pripojenia

Settings @ | |RFssting 2} Slink Info P
1.Date & Time 1. Slink Scan SNz XCOXXXXX

2.Working Date & Mode 2. Slink Info Channel: XX

3.PIN Code Slink Status: Online

4 .Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7.0thers

Nastavenie ,,Rezimu orezavania“
Pouzivatel si méze vybrat' tri rezimy orezavania:
1. Normalny rezim strihania vlasov.
2. Rafinovany strih vlasov.
3. Rezim orezavania pomocou dialkového ovladania.

Settings (1] Mowing Mode )
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

Normalny rezim strihania vlasov
Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte moznost ,Normalny rezim orezavania®“.
Tymto spésobom bude robot kosit travnik v smere sever — juh podla geomagnetického pola.

Settings (1] Mowing Mode 2] Normal Mowing Mode (5]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 _Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

Rafinovany Styl strihu viasov

Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte , ReZim jemného orezania “ .

Tymto sp6sobom robot najskor pokosi travnik v smere sever — juh podla geomagnetického pola a potom v
smere vychod — zapad .
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Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode
1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g
4 Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Rezim orezavania pomocou dialkového ovladania

Pomocou oto¢ného tla¢idla vyberte na dialkovom ovladaci , Rezim orezavania “.

V tomto reZime sa robot pripoji k mobilnému telefénu cez Bluetooth a POUZIVATEL pouzije APLIKACIU na
navigaciu ROBOTA a kosenie travnika .

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Nastavenie ,,Iné“
Pomocou otoéného tlacidla vyberte moznost ,Iné".
Tato funkcia obsahuje 10 réznych nastaveni.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

nastavenia LED svetiel
Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte a spristupnite funkciu ,LED svetla“ .
Pouzivatel moze aktivovat alebo deaktivovat LED pasik.

Settings (1] Other Settings o LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

funkéné LED svetla ]
Ked svietia LED diédy , FUNGUJU podla nasledujuceho principu:

® Svieti zeleno: v pohotovostnom rezime alebo v prevadzke, signal zo satelitu. Je to normaine.

® Zelené pulzovanie: v pohotovostnom reZime alebo v prevadzke je signal zo satelitu slaby, kamerovy
systém je funguje .

® modra: pocas nabijania je signal zo satelitu normainy.

® Modré pulzovanie: pocas nabijania je signal zo satelitu slaby, ale funguje.

Svietiaca €ervend: nudzové zastavenie / Citanie / Ziadne spojenie medzi referenénou stanicou a
robotom.

Blikajuca Cervena: chybovy stav.
Blikajuca Zlta: slaby signal zo satelitu.
Svieti fialovo: v module dialkového ovladania, signal zo satelitu. Je to normalne.

Pulzujuca fialova: v module dialkového ovladania je signal zo satelitu slaby, ale funguje.

Informacie o verzii

Pomocou otoéného tlacidla vyberte a otvorte funkciu ,Informacie” o verzii.

Pouzivatel simbéze skontrolovat informécie o zariadeni, ako je verzia firmvéru, sériové Cislo a dalSie technické
podrobnosti.
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Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4 .Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
XOOOOOOMKX (4]
KXXXX
KXKXX
XXXX
KXXX
XXXX
A

CHYBY PRI REGISTRACII
Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte a A otvorte moznost ,Zaznam chyb funkcie®.

Tu sa zobrazi NAJNOVSICH pat CHYB zaznamenanych robotom.

Settings 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light .
2.Working Date & Mode 2 Version Info Fault 1: Lifted
s 20XX-06-18 08:00
3.PIN Code .
‘ ] Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX—06—18 08:00
5.RF Sening 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance
1 - v A
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted

20XX-06-18 08:00

Informacie o batérii
Pomocou otoéného tlacidla vyberte a otvorte funkciu ,Informacie” o batérii.
Tu sa zobrazia informacie o batérii robota.

Settings [ 1] Other Settings 2 Battery Info o

1.Date & Time 1.LED Light ing times:

2.Working Date & Mode 2 Version Info 1-Charging times: XX

3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V

4:Sansor & Moving Hl 3 Current: X X A

5.RF Setting .Language X

6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V

7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Jazyk

Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte a A spristupnite funkciu ,Jazyk*“ .
Tu si mOzete vybrat jazyk, v ktorom sa bude robot zobrazovat.

Settings o Other Settings e Language o

1.Date§ Time 1.LED Light 1.English 8.ltaliano

2.Working Date & Mode 2.Version Info 2 Svenska 9 Nederlands

3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski

5.RF Setting 5.Espanol 12.Cesky

6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalainen

7.Mowing Performance v 7 Francais .
O zariadeni

Pomocou oto¢ného tlac¢idla vyberte a otvorte funkciu ,O zariadeni” .
Tu si pouzivatel moze skontrolovat informacie o zariadeni.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date & Time 1.LED Light 1.Total working time: ~ XXXX
2.Working Date & Mode 2 Version Info 2 Device SN:  XXXX
3.PIN Code 3_Fault Record ' N
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3.WiFi Mac: XX
5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX
6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX
7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX v

Znizenie vykonu

Pomocou otoc¢neého tlacidla vyberte a pomocou tlacidla A spristupnite funkciu ,Vykon* a ,strih®
Existuju tri REZIMY pre motor zastrihavaca .

Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1 Date & Timo 1LED Lih

2.Working Date & Mode 2 Version Info ——

3.PIN Code 3_Fault Record 2. Balanced Mode

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode

5.RF Setting 9.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

v v

Rezimy vykonu motora zastrihavaca
1. vykonu : rychlost ota¢ania motora zastrihavaca je 3500 ot./min. s maximalnym vykonom vystup .
2. Vyvazeny rezim: rychlost otaania motora zastrihavaca je 2850 ot./min., vhodny pre pre bezny travnik.
3. u¢innosti : rychlost otacania motora zastrihdvaca je 2500 ot./min, ¢o poskytuje najlepsi pomer medzi
vykonom a spotrebou energie .

Uroveii bezpeénosti
Pomocou oto¢ného tladidla vyberte a spristupnite funkciu ,Uroven bezpeénosti“ .
Roboticka kosacka ma tri urovne zabezpecenia, z ktorych si pouzivatel méZe vybrat.

Settings n Other Settings o Safety Level e
e T —

2.Working Date & Mode 9.Map

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4 .Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

R .

1. Vysoka uroven: podla kazdého datumu Ked ROBOT prejde do pohotovostného rezimu alebo je stlacené
tlaCidlo stop , Robot vyZaduje pred aktivaciou ZADANIE PIN kodu .

2. Normalna urovern: po spusteni alebo po vyskyte chyby, alebo ak bol robot v pohotovostnom rezime dihsie
ako 5 minut, musi pouzivatel pred aktivaciou robota zadat’ PIN kod.

3. Nizka uroven: az po spusteni alebo po vyskyte chyby musi pouzZivatel zadat’ PIN kéd.

Funkcia ,,Mapa“
Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte a pomocou tladidla A prejdite na funkciu ,Mapa“ . Prostrednictvom tejto
moznosti méZe pouzivatel nastavit pracovny tok mapového robota .

Settings o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode

3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height

5.RF Setting

6.Mowing Mode

Other Settings o
8.Satety Level

10.Debug Data

Funkcia ,, Informacie o mape “

Pomocou oto€ného tlagidla vyberte a spristupnite funkciu ,Informacie o mape®. V tejto asti si pouzivatel méze
zobrazit informécie o aktualne pouZitej mape.
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Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

o Map Info

Map Size: XXX sgqm
Mowed Size:XXX sqm
Obstacle Size: XXX sqm

mapa vymazania

RURIS

Pomocou otoéného tlacidla vyberte a spristupnite funkciu ,Odstranit mapu“. Pouzivatel méze v tejto ponuke

odstranit’ aktudlne pouzitd mapu .

Map o
1. Map Info

2. Delete Map

3. Restart Mowing

Delete Map o Delete Map

Map is already existing. Delete old map Deleting Map...

information? Please press OK to
comfirm!

o

Delete Map o

Delete map done

Obnovenie mapy

Pomocou otoéného tlacidla vyberte a aktivujte funkciu ,Restartovat kosenie” .
funkcie ,ReStartovat kosenie” sa priebeh kosenia vynuluje.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

0 Restart Mowing

1. Yes
2. No

RieSenie problémov s udajmi

Pomocou oto¢ného tlacidla vyberte a spristupnite funkciu ,Ladenie udajov*” .
Tato funkciu pouziva vyhradne autorizovany servis.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

0 Other Settings
8.Satety Level
9.Map Function

5. UDRZBA, SKLADOVANIE A ODSTRANOVANIE PROBLEMOV

Cistenie a tGdrzba

Je délezité udrziavat roboticku kosacku v Cistote.
Robot bude lahSie stupat po svahoch, ak budu kolesa Cisté, a Eepele budu tiez lepSie rezat, ak budu Cisté a
ostré. Na Cistenie nikdy nepouzivajte vysokotlakovy cisti€.

Cistenie tela

Pouzite makku kefku a/alebo vihkd handricku s domacim Cistiacim prostriedkom.

Cistenie spodnej strany
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Uistite sa, Ze je hlavny vypinaé v polohe VYPNUTE a noste ochranné rukavice. Otoéte robota na bok, aby ste
odkryli spodnu stranu, vy¢istite noZzovy kotu¢ a ram mékkou kefkou alebo vihkou handri¢kou. Otacajte kotuc¢om,
aby ste sa uistili, ze sa volne pohybuje.
Brusenie/vymena Cepeli;
Ak su Cepele opotrebované na jednej strane, daju sa otocit.
Ak su Cepele poskodené alebo vykazuju znamky nevyvazenosti, musia sa vymenit.
1. Otocte zariadenie.
2. Odstrante skrutky ¢epeli zo spodnej Casti zariadenia a potom ¢epele otocte.
3. Zaistite Cepele pomocou skrutiek.
Vymena Cepeli
3. Odstrante staré ¢epele a vymente ich podla vysSie uvedenych krokov.
Zimné skladovanie
Pocas zimy skladujte roboticku kosacku, dokovaciu stanicu a napdjaci zdroj na suchom mieste. Odporu¢ame
skladovanie v pristreSku, garazi alebo najlepSie v krytom priestore.
Pripravte zariadenie na zimné uskladnenie nasledovne :
1. nabit batériu az na 80 %.
2. Prepnite hlavny vypinaé do polohy ,VYPNUTE*.
3. Vycistite roboticki kosacku na travu.
4. Odpojte napdjaci zdroj od elektrickej zasuvky .
5.  Odpoijte napajaci zdroj od dokovacej stanice.
Ak je to mozné, zabalte vyrobok do originalneho obalu.

recyklacia
Nevyhadzujte elektrické, priemyselné elektronické zariadenia a ich suciastky do domového
odpadu! Informacie o elektroodpade. V sulade s ustanoveniami nariadenia OUG 195/2005 - o
ochrane zivotného prostredia a nariadenia OUG 5/2015. Spotrebitelia by mali pri odovzdavani
elektroodpadu dodrziavat’ nasledujuce pokyny :
- Spotrebitelia maju povinnost neodstrafiovat vybavenie odpad ELEKTRICKY a elektronicky
B . iiadenia (OEEZ) ako netriedeny komunalny odpad a zhromazdovat oddelené tieto OEEZ.
- Zber TOHTO odpadu nazyvany (OEEZ) bude byt vykonavané verejnou zbernou sluzbou v okruhu KAZDEHO
okresu a prostrednictvom zbemych stredisk organizovanych prevadzkovatelmi , ktori st AUTORIZOVANI na
zber elektroodpadu. Informacie poskytuje sprava Zivotného prostredia Fond www.afm.ro alebo CASOPIS
Eurépske odbory .
- Spotrebitelia mézu bezplatne vratit elektroodpad na ur¢ené zberné miesta predtym .

Nasledujuca tabulka zaznamenava informacie o chybach zobrazené na LCD paneli a slizi na informovanie
pouzivatela o obsahu poruch, na rieSenie problémov a ich odstranenie. Ked sa spusti chyba a zostane
nevyrieSena, zaznamena sa a ulozi do zariadenia.
RieSenie problémov s robotom

Problém Mozné priciny Napravné rieSenia
Chyba sa zvy¢&ajne automaticky vyriesi.
Vytah Spustil sa senzor zdvihu. Ak problém pretrvava, skontrolujte kryt

robota.

Chyba sa zvy¢&ajne automaticky vyriesi.
Havaria Spustil sa senzor kolizie. Ak problém pretrvava, skontrolujte kryt
robota.

Chyba sa zvy¢&ajne automaticky vyriesi.

Naklonenie Spustil sa senzor naklonu. Ak pretrvava, umiestnite robota na
vodorovny povrch a znova skontroluijte.
Tato chyba sa zobrazi, ked sa robot

Obrat Senzor prevratenia sa aktivoval. prevrati.
- P . Ked robot zisti, ze prekro il virtualny
Vonku Robot je mimo virtualnej hranice. limit, Zobrazi sa tato chybova sprava.
. .o . Ked senzor zaznamena dazd, tato
Raina Dazdovy senzor sa spustil. informacia sa zobrazi na obrazovke.

Ked motor nepretrzite bezi pod
CNtcPro Motor vyzinaca je prehriaty. vysokym zatazenim, jeho teplota sa
moze zvySit a zobrazi sa tato chyba. Po
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ur¢itom ¢ase odpocinku by sa mal robot
automaticky obnovit.

Jama

Robot je zablokovany.

Ked robot uviazne v oblasti a neméze

sa znej sam oslobodit, zobrazi sa tato

chyba. Skontrolujte oblast’ a presurite
robota na volné miesto.

BatLow

Batéria robota je takmer vybita.

Ked je uroven nabitia batérie nizka,
zobrazi sa tato sprava. Nechajte robota
nabit v dokovacej stanici.

CStErmr

Motor zastrihdvaca sa nedainicializovat.

Vypnite a znova zapnite robota. Ak
problém pretrvava, kontaktujte
autorizované servisné stredisko Ruris .

Tilt1Er / Tilt2Er

Senzor zrychlenia nie je mozné
inicializovat.

Vypnite a znova zapnite robota. Ak
problém pretrvava, kontaktujte
autorizované servisné stredisko Ruris .

Chyba cesty

Robot nedokazal naplanovat trasu
kosenia.

Vypnite a znova zapnite robota. Ak
problém pretrvava, kontaktujte
autorizované servisné stredisko Ruris .

Ziadna mapa

Robot nema ulozené Ziadne mapy.

Vytvorte a pouzite mapu; chyba
automaticky zmizne.

Ziadna pozicia

Robot nedokaze ziskat' udaje o polohe.

Presurite robota na volné miesto a
pockajte chvilu. Ak hlasenie pretrvava,
kontaktujte autorizované servisné
stredisko Ruris .

Zlyhanie cesty

Robot nedokazal vygenerovat drahu
kosenia.

Vypnite a znova zapnite robota. Ak
problém pretrvava, kontaktujte
autorizované servisné stredisko Ruris .

Presurite robota na otvorené
priestranstvo a skontrolujte, ¢i sa da

robota.

SigLost Robot stratil navigacné udaje. znova umiestnit. Ak problém pretrvava,
kontaktujte autorizované servisné
stredisko Ruris .
. . o oe Vypnite a znova zapnite robota. Ak
485 ERR Problém s vnutomnou komunikaciou problém pretrvava, kontaktujte
robota. . . N ) .
autorizované servisné stredisko Ruris .
Postupuijte rovnakym spdsobom:
Chvba DSV Problém s vnitornou komunikaciou vypnite a restartujte; ak problém
Y robota. pretrvava, kontaktujte autorizované
servisné stredisko Ruris .
. . oo Vypnite a znova zapnite robota; ak
CHYBA DBG Problem s V””rtgg;‘i: komunikéciou problém pretrvava, kontaktujte
) autorizované servisné stredisko Ruris .
. . e Vypnite a znova zapnite robota; ak
Chyba RTK Problém s Vnutgt;rgi; komunikaciou problém pretrvava, kontaktujte
r ) autorizované servisné stredisko Ruris .
. . . Vypnite a znova zapnite robota; ak
RF chyba Problém s vnutot;nc:u komunikaciou problém pretrvava, kontaktujte
robota. autorizované servisné stredisko Ruris .
. . . Vypnite a znova zapnite robota; ak
CHYBA BIT6 Problém s vnutomou komunikéciou problém pretrvava, kontaktujte
robota. . h L ) .
autorizované servisné stredisko Ruris .
. . - Vypnite a znova zapnite robota; ak
Chyba IMU Problém s vndtomnou komunikéaciou problém pretrvava, kontaktujte

autorizované servisné stredisko Ruris .

CASTE problémy a ich rieenie
Ak roboticka kosacka nefunguje, postupujte podla vysSie uvedenych pokynov .

Problém PRICINA Napravné riesenia
Robo} sa zastaw_a po 5v— 10, Inercialny navigacny §ystem sa Robot sa automaticky obnovi.
sekundach automaticky restartuje. prave kalibruje.
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Robot sa zastavi a automaticky
reStartuje po 10 — 20 minutach.

Robot stratil kontakt so satelitnym
systémom a ¢aka na opétovné
pripojenie.

Robot sa automaticky obnovi.

Robot sa po chvili zastavi a prejde
do pohotovostného rezimu.

Robot stratil signal a nedokaze sa
znova pripojit v prednastavenom
Case.

VloZte robota do dokovacej stanice
a zapnite ho. Skontrolujte, ¢i sa
satelitny signal vrati. Ak problém
pretrvava, kontaktujte autorizované
servisné stredisko Ruris .

Zadné kolesa sa otacaju, ale robot
sa nepohybuje dopredu ani sa
neotaca; potom sa zastavi a prejde
do rezimu spanku. Na obrazovke
sa zobrazi ,Jama*“.

Robot je zablokovany.

Skontrolujte, ¢i trava nie je vacsia
ako 8 cm; ak ano, je potrebné kosit
v niz8ej vySke. Skontrolujte, ¢i sa
trava Smyka; pred kosenim je
potrebné pockat, kym travnik
vyschne.

Robot je zaseknuty v malej oblasti
za neobmedzenou prekazkou a na
obrazovke sa zobrazi ,kolizia“.

Senzor kolizie sa spusta ¢asto v
kratkom intervale a po 20
spustaniach sa robot prepne do
pohotovostného rezimu.

Oznacte tuto oblast na mape ako

Loblast s prekazkou® a uistite sa, ze

virtualna Ciara je dostato¢ne d'aleko
od prekazky.

Robot nema v dokovacej stanici
spravne nabijacie rozhranie a
nenabija sa.

Chyba RTK —mapa bola vytvoreng,
ale udaje o polohe sa posunuli.

Umiestnite robota do dokovacej
stanice, opravte signal APNT a
znovu vytvorte mapu.

Robot sa €asto vracia do nabijacej
stanice a obrazovka ukazuje
vysoku teplotu motora
zastrihdvaca.

Motor zastrihdvaca sa prepne do

tepelnej ochrany; robot sa vrati do

stanice, aby vychladol, a potom
pokracuje v praci.

Skontrolujte, &i trava nie je vacsia
ako 8 cm alebo ¢i nie je prilis
hruba.

Robot sa v dokovacej stanici
nenabija a zobrazuje sa sprava
Jeplota batérie je prili§ vysoka®“.

Teplota batérie je vysoka kvoli
teplote okolia .

Ked teplota klesne, nabijanie sa
automaticky obnovi.

Pouzivatel nemdze pripojit
aplikaciu k robotovi cez Bluetooth.

Problém s pripojenim Bluetooth.

Vypnite a zapnite robota.
Zatvorte aplikaciu REVOLA.
Zapnite/vypnite Bluetooth na

telefone.
Znova otvorte aplikaciu a skuste sa
prihlasit.
Ak problém pretrvava, kontaktujte
autorizované servisné stredisko
Ruris .

PouZivatel nemdze pripojit
aplikaciu REVOLA k robotovi cez
Wi-Fi.

Problém s pripojenim k Wi-Fi.

Vypnite a zapnite robota.
Uistite sa, Ze dokovacia stanica sa
nachadza v dosahu signalu routera

Skontrolujte opatovné pripojenie.
Ak problém pretrvava, kontaktujte
autorizované servisné stredisko
Ruris .

Robot sa nespusti a na obrazovke
sa zobrazuje ,Ziadna mapa“.

Mapa nebola spravne vytvorena
alebo uloZena.

Vytvorte mapu a aktivujte ju.

Na travniku zostavaju nepokosené
plochy.

Motor zastrihavaca sa aktivoval s
ochranou proti pretazeniu a zastavil
sa na 15 sekund.
Ultrazvukovy senzor sa dokaze
vyhnuat ur€itym oblastiam a
ponechat niektoré €asti neorezané.

Robot si zapamata nepokosené
plochy a po Uplnom pokryti v
jednom smere sa vrati k ich
koseniu.

Motor zastrihavaca sa otaca, ale

Cepele uz nie st dostatoéne ostré.

Nahradza pouzité ¢epele

bezi dozadu alebo nahle meni smer
na travniku.

povrch aktivuju ultrazvukovy
senzor.

vykon kosenia je nizky. nahradnymi .
Signal APNT je dobry, ale robot Prili§ vysoka trava alebo nerovny Uistite sa, Ze trg\ée:nnleje vasiaso

Pri konfiguracii mapy sa vyhybaijte
nerovnym oblastiam.
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Stav LED didd referenénej stanice.

Blikajuce LED diody signalizuju
abnormalny stav referen¢nej
stanice a zaroven aj robotickej
kosacky. Referen¢na stanica ma
pat indikatorov.

LED diéda: Ak LED didda blika
nepretrzite, znamena to, ze
roboticka kosatka ma problémy s
komunikaciou s referenc¢nou
stanicou. Skontrolujte, €i sa LED
dioda vrati do stabilného stavu
(svieti nepretrzite ) . Ak problém
pretrvava, kontaktujte autorizovany
servis Ruris .

LED diéda DSG: Ak LED diéda
blika nepretrzite, znamena to, Ze
referenéna stanica nedokaze ziskat
stabilny signal. Presurite stanicu na
otvorené priestranstvo a znova
skontrolujte. Ak problém pretrvava,
kontaktujte autorizované servisné
stredisko Ruris .

LED diéda RMG: Ak LED dioéda
blika nepretrzite, znamena to, ze

,

roboticka kosacka nedokaze ziskat
stabilny signal. Presurite roboticku
kosacku na otvorené priestranstvo
a znova skontrolujte. Ak problém
pretrvava, kontaktujte autorizované
servisné stredisko Ruris .

WiFi : Ak LED diéda nepretrzite
blika, znamena to, Ze robot
nedokaze nadviazat stabilné
pripojenie WiFi . Presunite robota
blizSie k domacemu routeru a
znova skontrolujte. Ak problém
pretrvava, kontaktujte autorizované
servisné stredisko Ruris .

8. VYHLASENIA O ZHODE
VYHLASENIE O ZHODE ES

Vyrobca: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, nie. 111, Administrativha budova, Craiova, Dolj, Rumunsko
Goal. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Opravneny zastupca: Ing. Stroe Marius Catalm - generalny r|ad|te|

Popis stroja: Bezdrétova Robotlcka kosacka na travu je urend na kosenie travy.

Sériové Cislo produktu: AATC00100001RURSTN1500 (kde AA predstavuje posledné dve €islice roku vyroby, znaky 5

a 7 predstavuju €islo Sarze a znaky 7 — 12 predstavuju €islo produktu)

Vyrobok: Roboticka kosacka na travu

Model : RURIS Typ: Sentinel 1500

Typ motora : Bezkartacovy elektromotor Sirka rezu: 180 mm

Typ pripojenia: Bluetooth, Wi-Fi , Aplikacia, 4G GPS Maximalna plocha : 1500 m?

My, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, vyrobca, v stlade s GD 1029/2008 - o podmienkach uvéadzania strojovych

zariadeni na trh, smernicou 2006/42/ES - bezpecnostné poZiadavky, normou ENISO 12100:2010 - Stroje. Bezpe¢nost
, smernica 2014/35/EU , HG 409/2016 o zariadeniach nizkeho napétia, smernica 2014/30/EU o elektromagnetlckej

kompat!blllte (HG 487/2016 o elektromagnet/ckej kompatibilite, aktualizovana 2019), smernica 2014/53/EU (

implementovana v Rumunsku ROZHODNUTIM &. 740 z 5. oktébra 2016 o spristupriovaniradiovych zariadeni na trhu),

smernica 2011/65/EU z 8. juna 2011 o obmedzeniach pouzivania urcitych nebezpecnych latok v elektrickych a

elektronickych zariadeniach, zmenena a doplnena smernicou 2015/863/EU, priloha 2, vyhlasujeme, Ze boli vykonané

vSetky zakladné série radiovych testov na preukazanie zhody vyrobku so stanovenymi normami a vyhlasujeme, Ze

splfia hlavné poziadavky na bezpeénost a ochranu, neohrozuje Zivot, zdravie, bezpeénost pri praci a nema Ziadny

negativny vplyv na Zivotné prostredie.

NizSie podpisany Stroe Catalin, zastupca vyrobcu, vyhlasuje na vlastni zodpovednost, Ze vyrobok je v sulade s

nasledujucimi eurépskymi normami a smernicami:
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Smernica 2006/42/ES — poziadavky na bezpeénost a ochranu, smernica 2014/35/EU, o zariadeniach nizkeho

napétia:
EN 13857:2008 — Bezpecnost strojov — Bezpetné vzdialenosti na zabranenie vniknutia hornych a dolnych koncatin do
nebezpe€nych zén
EN 60335-2-29:2004 - Elektrické spotrebie pre domacnost a podobné tiéely - Bezpe&nost - Cast’ 2-29: Osobitné
poZiadavky na nabijaCky batérii
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Elektrické spotrebiCe pre domacnost a podobné spotrebice -
Bezpecnost - Cast 1: VSeobecné poziadavky
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Bezpe&nost domécich a podobnych elektrickych spotrebidov. Cast 2-107:
Osobitné poziadavky na elektrické robotické kosacky na travu napéjané z batérie
EN 61558-1:2019 - Bezpegnost transformatorov, timiviek, napajacich zdrojov a ich kombinacii. Cast 1: V&eobecné
poZiadavky a skusky
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013 — Dodatok 1 — Bezpecnost transformatorov, timiviek, napajacich zdrojov a
podobnych vyrobkov pre napéjacie napétie do 1 100 V vratane — Cast' 2-16: Osobitné poZiadavky a skugky na spinané
napajacie zdroje a transformatory pre spinané napajacie zdroje
EN 62841-1:2015 - Ruéné naradie s elekirickym motorom, prenosné naradie a zahradné stroje - Bezpe&nost - Cast 1:
VSeobecné poziadavky
EN 62233:2008+AC:2008 — Metody merania elektromagnetickych poli z elektrickych spotrebicov pre doméacnost a
podobné uc€ely s ohladom na vystavenie ludi
EN IEC 60730-1:2025 — Automatické elektrické ovladacie prvky. Cast 1: V&eobecné poZiadavky
EN 61508-3:2011 - Funkéna bezpecnost bezpecnostnych elektrickych/elektronickych/programovatelnych
elektronickych systémov. Cast 3: PoZiadavky na softvér
EN 61508-7:2011 — Funkc&na bezpecnost bezpecénostne relevantnych elektrickych/elektronickych/programovatelnych
elektronickych systémov. Cast 7: Prehlad technik a merani
EN 62479:2010 — Posudzovanie zhody nizkoprikonovych elektrickych a elektronickych zariadeni so zakladnymi
obmedzeniami vystavenia ludi elektromagnetickym poliam (10 MHz — 300 GHz)
IEC 62133-2:2017 — Alkalické a iné nekyselinové akumulatory — Bezpecnostné poZiadavky na prenosné uzavreté
akumulatory a bateérie z nich vyrobeng, uréené na pouZzitie v prenosnych aplikaciach. Cast 2: Litiové systémy
EN 60127-1:2006 - Miniaturne poistky. Cast 1: Definicie miniatirnych poistiek a vSeobecné poziadavky na miniatime
nahradné prvky
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Pevné kondenzatory na pouZitie v elektronickych zariadeniach - Cast 14: Ramcova
Specifikacia - Pevné odruSovacie kondenzatory na pripojenie k zdroju napajania
EN IEC 61051-1:2019 — Varistory na pouzitie v elektronickych zariadeniach. Cast 1: V&eobecna $pecifikacia
Smernica 2014/30/EU o elektromagnetickej kompatibilite, smerica 2014/53/EU (implementovana v Rumunsku
ROZHODNUTIM ¢&. 740 z 5. oktébra 2016):
EN50665:2017 — VVyrobkova norma na posudzovanie elektronickych a elektrickych zariadenivo vztahu k obmedzeniam
vystavenia ludi elektromagnetickym poliam (0 Hz — 300 GHz)
EN 50663:2017 — Vyrobkova norma na posudzovanie zhody nizkoprikonovych elektrickych a elektronickych zariadeni
so zakladnymi obmedzeniami tykajucimi sa vystavenia fudi elektromagnetickym poliam (10 MHz — 300 GHz)
EN 62311:2008 — Posudzovanie elektrickych a elektronickych zariadeni z hladiska obmedzeni vystavenia ludi
elektromagnetickym poliam (0 Hz — 300 GHz)
EN IEC 62311:2020 — Posudzovanie elektrickych a elektronickych zariadeni z hladiska obmedzeni vystavenia ludi
elektromagnetickym poliam (0 Hz — 300 GHz)
EN IEC 55014-1:2021 — Elektromagneticka kompatibilta. PoZiadavky na doméace spotrebice, elektrické naradie a
podobné zariadenia. Cast 1: Emisie
EN IEC 55014-2:2021 - Elektromagneticka kompatibilita. PoZiadavky na domace spotrebice, elektrické naradie a
podobné zariadenia. Cast 2: Odolnost. Norma pre skupinu vyrobkov
EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Elektromagneticka kompatibilita (EMC) - Cast 3-2: Limity - Limity pre emisie
harmonického prudu (vstupny prad zariadenia < 16 A na fazu)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Elektromagnetick& kompatibilita (EMC) - Cast 3-3: Medze - Obmedzenie zmien napétia,
kolisania napéatia a blikania vo verejnych nizkonapatovych napajacich systémoch pre zariadenia s menovitym fazovym
prudom < 16 A, ktoré nepodliehaju obmedzeniam pripojenia.
EN 301 489-1 V2.2.3 — Norma elektromagnetickej kompatibility (EMC) pre radiové zariadenia a sluzby. Cast' 1:
Spolo¢né technické poziadavky. Harmonizovana norma pre elektromagneticki kompatibilitu
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Norma elektromagnetickej kompatibility (EMC) pre radiové zariadenia a sluzby. Cast 3:
Specifické podmienky pre zariadenia s kratkym dosahom (SRD) pracujtice vo frekvenénom rozsahu 9 kHz aZ 246 GHz.
Harmonizovana norma pre elektromagnetickii kompatibilitu
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EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Norma elektromagnetickej kompatibility (EMC) pre radiové zariadenia a sluzby. Cast 17:
Specifické podmienky pre $irokopasmové zariadenia na prenos dat. Harmonizovana norma pre elektromagnetick(i
kompatibilitu
EN 301 489-19 V2.2.1:2022 — Norma elektromagnetickej kompatibility (EMC) pre radiové zariadenia a sluzby. Cast 19:
Specifické podmienky pre mobilné pozemské stanice uréené len na prijem (ROMES) pracuijlce v pasme 1,5 GHz
poskytujuce datovd komunikaciu a prijimace GNSS pracujuce v pasme RNSS poskytujice Udaje o polohe, navigacii a
¢ase. Harmonizovana norma pre elektromagneticki kompatibilitu B
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Norma elektromagnetickej kompatibility (EMC) pre radiové zariadenia a sluzby; Cast 52:
Specifické podmienky pre radiové zariadenia a pomocné zariadenia pre mobilné komunikaéné zariadenia (EU);
Harmonizovana norma pre elektromagneticki kompatibilitu
EN 300 328 V2.2.2:2020- Sirokopasmové prenosové systémy. Zariadenia na prenos dat pracujice v pasme 2,4 GHz
Harmonizovana norma pre pristup k radiovému spektru
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Zariadenia kratkeho dosahu (SRD) pracujuce vo frekvenénom pasme 25 MHz az 1 000
MHz. Cast 2: Harmonizovana norma pre pristup k radiovému spektru pre ne$pecifikované radiové zariadenia
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Satelitné systémy a pozemné stanice (SES). Prijimace globalneho navigacného
satelitného systému (GNSS). Radiové zariadenia pracujuce vo frekvenénych pasmach 1164 MHz az 1300 MHz a 1559
MHz az 1610 MHz. Harmonizovana norma pre pristup k radiovému spektru
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- Bunkové siete IMT. Harmonizovana norma pre pristup k radiovému spektru. Cast 1: Uvod
a spolo¢né poziadavky. Verzia 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - BunkoVé siete IMT. Harmonizovana norma pre pristup k radiovému spekitru. Cast 13:
Pouzivatel'ské zariadenia (UE) pre vyvinuty univerzalny pozemsky radiovy pristup (E-UTRA)
Smernica 2006/42/ES — o strojovych zariadeniach — uvadzanie strojovych zariadeni na trh
Smer 2014/30/EU - o elektromagnetickej kompatibilite (GD 487/2016 o elektromagnetickej kompatibilite, aktualizované
2019);
Smernica 2014/35/EU, GD 409/2016 — o zariadeniach nizkeho napétia
Smernica 2014/53/EU — o harmonizécii pravnych predpisov &lenskych tatov tykajlicich sa spristupfiovania radiovych
zariadeni na trhu ( ROZHODNUTIE ¢. 740 z 5. oktobra 2016 o spristupriovani radiovych zariadeni na trhu)
Smernica 2011/65/EU z 8. juna 2011, zmenena a doplnena smernicou 2015/863/EU, priloha 2 — o obmedzeni
pouzivania urcitych nebezpeénych latok v elektrickych a elektronickych zariadeniach
Zhodu tohto vyrobku so zakladnymi poZiadavkami smernice o radiovych zariadeniach 2014/53/EU overil nasledujlci
notifikovany organ s C. 0123 :
Servis produktov TUV SUD na zéklade certifikatu ¢islo TPS-RED500909 i01, vydaného 22.04.2025.
Iné pouzité normy alebo Specifikacie:
¢ SRENISO 9001 - Systém manazérstva kvality
e SR ENISO 14001 - Systém environmentalneho manazérstva
e SRISO 45001:2018 - Systém manazérstva bezpecnosti a ochrany zdravia pri praci.
Znacka a nazov vyrobcu: SH&T Co. Ltd
Poznamka: Technicka dokumentacia je majetkom vyrobcu.
Poznamka: Toto vyhlasenie je v sulade s origindlom.
Doba platnosti: 10 rokov od datumu schvalenia.
Miesto a datum vydania: Craiova, 02.12.2025
Rok pouZitia oznacenia CE: 2025
Registracné ¢&islo: 1503/02.12.2025

Opravnena osoba a podpis: Ing. Stroe Marius Catalin
F] Generalny riaditel SC RURIS IMPEX SRL
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VYHLASENIE O ZHODE ES

Vyrobca: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, nie. 111, Administrativha budova, Craiova, Dolj, Rumunsko
Goal. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Opravneny zastupca: Ing. Stroe Marius Catalln - generalny rladltel

Opravnena osoba pre techni aciu: Ing. Ra )

Popis stroja: Roboticka kosacka je uréena na kosenie travy.

Sériové &islo produktu: AATC00100001RURSTN1500 (kde AA predstavuje posledné dve €islice roku vyroby, znaky 5
a 7 predstavuju €islo Sarze a znaky 7 — 12 predstavuju €islo produktu)

Vyrobok: Roboticka kosacka na travu

Model : RURIS Typ: Sentinel 1500
Typ motora : BezkartaCovy elektromotor Sirka rezu: 180 mm
Typ pripojenia: Bluetooth, Wi-Fi , Aplikacia, 4G GPS Maximalna plocha : 1500 m?

Namerana hladina akustického tlaku : 55 dB Maximalna hladina akustického vykonu: 63 dB
Hladina akustického vykonu je certifikovana spolo¢nostou TUV Rheinland spravou €. CN25A58Q 001 z 08.08.2024 v
sulade s ustanoveniami normy EN ISO 3744:2010.
My, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, vyrobca, v stlade s GD 1029/2008 - o podmienkach uvadzania strojovych
zariadeni na trh, smernicou 2006/42/ES - bezpecnostné poZiadavky, normou ENISO 12100:2010 - Stroje. Bezpe¢nost
, smernica 2014/35/EU , HG 409/2016 o zariadeniach nizkeho napétia, smernica 2014/30/EU o elektromagnetlckq
kompatibilite (HG 487/2016 o elektromagnetickej kompatibilite, aktualizovana 2019), smernica 2014/53/EU (
lmplementovana v Rumunsku ROZHODNUTIM &. 740z 5. oktobra 2016osprlstupnovamrad/ovychzanadem natrhu),
smernica 2011/65/EU z 8. juna 2011 o obmedzeniach pouZivania urcitych nebezpecnych latok v elektrickych a
elektronickych zariadeniach, zmenena a doplnena smernicou 2015/863/EU, priloha 2, vyhlasujeme, Ze boli vykonané
v8etky zakladné série radiovych testov na preukazanie zhody vyrobku so stanovenymi normami a vyhlas:.ueme Ze
splfia hlavné poziadavky na bezpeénost a ochranu, neohrozuje Zivot, zdravie, bezpeénost pri préci a nema Ziadny
negativny vplyv na Zivotné prostredie.
NizSie podpisany Stroe Catalin, zastupca vyrobcu, vyhlasuje na vlastni zodpovednost, Ze vyrobok je v sulade s
nasledujucimi eurépskymi normami a smernicami:
EN 3744:2010: Akustika - Stanovenie hladin akustického vykonu a hladin akustickej energie zdrojov hluku pomocou
akustickeho tlaku - InZinierske metody za podmienok blizkych podmienkam volného pola nad odrazovou rovinou
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Bezpecnost domacich a podobnych elektrickych spotrebicov. Cast 2-107:
Osobitné poziadavky na robotické kosacky na travu napéjané z batérie
Iné pouzité normy alebo Specifikacie:
. SR EN ISO 9001 - Systém manazérstva kvality
. SR EN ISO 14001 - Systém environmentalneho manazérstva
. 1ISO 45001:2018 - Systém manazérstva bezpecnosti a ochrany zdravia pri praci.
Poznamka: Technicka dokumentacia je majetkom vyrobcu.
Poznamka: Toto vyhlasenie je v sulade s origindlom.
Doba platnosti: 10 rokov od datumu schvalenia.
Miesto a datum vydania: Craiova, 02.12.2025
Rok pouZitia oznacenia CE: 2025
Registraéné Cislo: 1504/02.12.2025
Opravnena osoba a podpis: InZinier Stroe Marius Catalin
d Generalny riaditel SC RURIS IMPEX SRL
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i RURIS

1. INTRODUZIONE
Gentile Cliente!

Grazie per aver deciso di acquistare un prodotto RURIS e per la fiducia che avete riposto nella nostra azienda!
RURIS ¢é presente sul mercato dal 1993 e in questo periodo € diventato un marchio solido, che ha costruito la
sua reputazione mantenendo le promesse, ma anche investendo costantemente per offrire ai clienti soluzioni
affidabili, efficienti e di qualita.

Siamo convinti che apprezzerete il nostro prodotto e ne godrete a lungo le prestazioni. RURIS non offre ai suoi
clienti solo macchine, ma soluzioni complete. Un elemento fondamentale del rapporto con il cliente € la
consulenza pre e post vendita: i clienti RURIS hanno a disposizione un'intera rete di negozi partner e punti di
assistenza.

Per godere appieno del prodotto acquistato, ti preghiamo di leggere attentamente il manuale d'uso. Seguendo
le istruzioni, ti garantiamo un utilizzo prolungato .

La societa RURIS lavora costantemente allo sviluppo dei propri prodotti e pertanto si riserva il diritto di
modificarne, tra l'altro, la forma, I'aspetto e le prestazioni, senza I'obbligo di comunicarlo in anticipo.

Grazie ancora una volta per aver scelto i prodotti RURIS!

Informazioni e supporto clienti:
Telefono: 0351.820.105

e-mail: info@ruris.ro

2. ISTRUZIONI DI SICUREZZA
2.1. AVVERTENZE SULLA MACCHINA

Mantenere una distanza di
sicurezza dal robot durante
il funzionamento.

Attenzione! Pericolo!

Spegnere il robot prima di Tenere mani e piedi lontani

sollevarlo durante le
operazioni di
manutenzione.

dalle lame rotanti. Non
mettere mai mani o piedi
vicino o sotto il robot.

Assicurarsi che
l'interruttore di
alimentazione principale
sia in posizione "OFF"
prima di eseguire qualsiasi
ispezione e/o
manutenzione.

Leggi il manuale.

Attenzione! Non versare
acqua sul robot .

Non salire sul robot.

Attenzione! Non lavare la
parte inferiore del robot
con un getto d'acqua.
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2.2. AVVERTENZE
Leggere il manuale di istruzioni prima dell'uso. Conservarlo per riferimento futuro.
istruzione
a. Leggere attentamente le istruzioni. Familiarizzare con i comandi del robot.
b. Non consentire a persone che non hanno familiarita con queste istruzioni o ai bambini di utilizzare il robot.
c. L'operatore o l'utente & responsabile degli incidenti o dei pericoli causati ad altre persone o alle loro
proprieta.
Formazione
a. Controllare periodicamente I'area in cui viene utilizzato I'apparecchio e rimuovere pietre, bastoncini, fili e
altri corpi estranei.
b. Controllare periodicamente le lame, le viti delle lame e il gruppo di taglio per verificare la presenza di usura
o danni. Sostituire le lame e le viti usurate o danneggiate in set per mantenere I'equilibrio.
Utilizzo
a. Non posizionare mani o piedi vicino o sotto le parti rotanti del robot.
b. Non sollevare o trasportare il robot mentre il motore & in funzione.
c. Spegnere il robot tramite il pulsante di accensione:
- Prima di rimuovere un'ostruzione;
- Prima di controllare, pulire o lavorare sul robot.
Non lasciare il robot in funzione incustodito se sai che nelle vicinanze ci sono animali domestici, bambini o
persone.
Inoltre, quando si utilizza il robot:
a) Evitare di utilizzare il robot sull'erba bagnata.
b) Non utilizzare il robot a piedi nudi o indossando sandali aperti. Indossare sempre calzature protettive e
pantaloni lunghi.
c) Prestare la massima attenzione quando si gira la macchina verso di sé.
d) Avviare sempre il robot seguendo le istruzioni, tenendo i piedi lontani dalla/e lamale.
Manutenzione e stoccaggio
a. Mantenere tutti i dadi, i bulloni e le viti ben serrati per garantire il corretto e sicuro funzionamento della
macchina.
b. Per motivi di sicurezza, sostituire le parti usurate o danneggiate.
c. Assicurarsi di utilizzare parti originali quando si sostituiscono quelle danneggiate.
d. Assicurarsi che la batteria sia caricata utilizzando il caricabatterie corretto raccomandato dal produttore.
L'uso improprio del caricabatterie pud causare scosse elettriche, surriscaldamento o fuoriuscita di liquido
corrosivo dalla batteria.
e. In caso di perdita di elettrolita, sciacquare con acqua/agente neutralizzante, consultare un medico in caso di
contatto con gli occhi, ecc.
f. Il robot verra sottoposto a manutenzione secondo le istruzioni del produttore.
g. Non aprire o danneggiare la batteria.
h. Assicurarsi che la batteria sia caricata utilizzando il caricabatterie corretto raccomandato dal produttore. Un
uso improprio pud causare scosse elettriche, surriscaldamento o fuoriuscita di liquido corrosivo dalla batteria.
Manutenzione e istruzioni speciali
1. Spegnere sempre l'interruttore principale del robot prima di rimuovere eventuali intasamenti, controllare e
pulire la macchina o prima di sostituire la lama di taglio. Non tentare mai di riparare o regolare il robot mentre
€ in funzione.
2. In caso di vibrazioni anomale, arrestare il robot e verificare che le lame non siano danneggiate. Sostituire le
lame usurate o danneggiate per mantenere I'equilibrio. Se le vibrazioni persistono, contattare un centro di
assistenza RURIS autorizzato.
3. Utilizzare guanti protettivi durante I'ispezione o la manutenzione della lama.
4. Non eseguire la manutenzione a piedi nudi o indossando sandali aperti. Indossare sempre scarpe da lavoro
adeguate e pantaloni lunghi;
5. Per la tua sicurezza, sostituisci le parti usurate o danneggiate.
6. Utilizzare solo apparecchiature e accessori originali. Non & consentita alcuna modifica al design originale
del robot. Tutte le modifiche sono effettuate a proprio rischio e pericolo e invalidano la garanzia.
7. Mantenere tutti i dadi e i bulloni ben serrati per garantire che il robot funzioni in sicurezza.
Istruzioni di sicurezza del caricabatterie
1. La presa deve essere installata in prossimita dell'apparecchiatura e deve essere facilmente accessibile.
2. Il cavo esterno di questa unita non pud essere sostituito; se il cavo € danneggiato, I'unita deve essere
sostituita completamente.

3
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4. Non aprire la custodia del caricabatterie. Per motivi di sicurezza, solo il personale di assistenza qualificato &
autorizzato ad aprire qualsiasi apparecchiatura.
5. Proteggere I'apparecchiatura dall'umidita.
6. Scollegare I'apparecchiatura dalla fonte di alimentazione prima di pulirla. Utilizzare un panno umido.
7. L'attrezzatura deve essere posizionata su una superficie stabile.
8. Se il caricabatterie non viene utilizzato per un lungo periodo di tempo, scollegarlo dalla fonte di
alimentazione.
9. Se si verifica una delle seguenti condizioni, I'apparecchiatura deve essere controllata da personale di
assistenza qualificato:
- La spina & danneggiata.
- E penetrato del liquido nell'apparecchiatura.
- Il caricabatterie & stato esposto all'umidita.
- Il caricabatterie & caduto e/o € danneggiato.
- Il caricabatterie mostra evidenti segni di rottura.
- I caricabatterie non funziona bene o non & possibile farlo funzionare secondo le istruzioni contenute in
questo manuale.
10. Non collegare un cavo di alimentazione danneggiato alla fonte di alimentazione. Non toccare un cavo di
alimentazione danneggiato mentre & collegato alla fonte di alimentazione.
Istruzioni di sicurezza speciali per dispositivi alimentati a batteria:
1. Assicurarsi che il robot sia spento prima di inserire la batteria ricaricabile. L'inserimento della batteria in un
utensile elettrico acceso pud causare incidenti.
2. Scollegare il caricabatterie dalla presa prima di pulirlo.
3. Non esporre la batteria alla luce solare diretta per lunghi periodi di tempo né posizionarla su un termosifone.
Il calore danneggia la batteria e sussiste il rischio di esplosione. Se la batteria & calda, lasciarla raffreddare
prima di caricarla. Non aprire la batteria per evitare danni meccanici.

3. DATI TECNICI

Tipo di motore Motore elettrico senza spazzole
:I'en.su.)n.e. della batteria agli 20V
ioni di litio
Capacita della batteria agli
ioni di litio 6 AN
Tipo di connessione Bluetooth, Wi-Fi, App, GPS 4G
Tempo di ricarica 120 minuti
Orario di lavoro 90 minuti
Larghezza di taglio 180 millimetri
Altezza di taglio 20 mm-100 mm
Angolo di salita massimo 70°
Area massima 1500 mq
Peso netto con accessori 22,5 kg
- Schermo LCD
scelta - Interfaccia _vocale
- Sensore pioggia
- Sensore di sollevamento
Bluetooth BLE
® Frequenza: 2400-2483,5 MHz
. . ® Potenza massima emessa: 5,44 dBm Wi-Fi 2,4

Specifiche radio GHz (IEEE 802.11 bl/g/n/ax)

® Frequenza: 2400-2483,5 MHz

® massima emessa : 18,33 dBm (scheda madre )
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® Potenza massima emessa : 17,5 dBm ( modalita
di elaborazione algoritmica Wi -Fi)

® Potenza massima emessa: 17,5 dBm
LoRa (863—-870 MHz)

® Frequenze: 863-865 MHz / 865 868 MHz

® Potenza massima emessa: 5,42 dBm
GNSS

® Sistema ricevuto:
GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Frequenza: 1559-1610 MHz

LTE 4G -

trasmissioni mobili Bande supportate + potenza
Massima emessa:

e Banda 1: 24,37 dBm
Banda 3: 23,96 dBm
Banda 7: 23,60 dBm
Banda 8: 24,17 dBm
Banda 20: 22,88 dBm
Banda 28: 23,24 dBm
Banda 38: 23,99 dBm

® Banda 40: 23,79 dBm

Le apparecchiature possono essere utilizzate senza
limitazioni in tutti gli Stati membri dell'Unione
Europea.

Garanzia 36 mesi

Il robot € adatto per erba alta fino a 100 mm. In caso di erba piu alta, il robot potrebbe fermarsi. Tagliare il prato
a meno di 100 mm utilizzando un tosaerba.

La batteria del robot beneficia della funzione "a UP - Innovation RURIS". Questa funzione supporta la
batteria quando raggiunge la soglia di scarica critica. Ruris ha ideato un'innovazione nel sistema di celle
all'interno della batteria, grazie alla quale é possibile ricaricarla dopo un lungo periodo di scarica. In
questo modo, gli utenti RURIS possono godere dell'affidabilita e dell'innovazione di RURIS. Dopo lo
stoccaggio, si consiglia di ricaricare a intervalli di 6 mesi-1 anno.

4. PANORAMICA DELLA MACCHINA

RGB Grass Recognition
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Il robot tagliaerba Ruris Sentinel 1500 & una macchina estremamente avanzata che utilizza la tecnologia
Advanced Positioning and Navigation (APNT), che combina:

® tecnologia di navigazione satellitare e RGB.

®  MAPPATURA visiva.

® tecnologia diagnostica oggetti visivi A.
Questa tecnologia consente al robot di mappare I'ambiente circostante e di determinare la posizione della sella
in un ambiente a livello centimetrico , consentendogli cosi di navigare in sella e di manovrare ATTORNO agli

ostacoli con grande precisione.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Compartiment baterie Disc taiere

Le immagini sono solo a scopo informativo , il fornitore si riserva il diritto di apportare modifiche
strutturali e funzionali alle apparecchiature presentate nel presente manuale.

5. INSTALLAZIONE
Rimuovere rami, pietre, giocattoli e altri ostacoli che potrebbero danneggiare il robot e le sue lame.

« X2

> 80 mm
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Montaggio e posizionamento della stazione di ricarica
Per prima cosa, individua la posizione migliore per la tua
stazione di ricarica, considerando la presa esterna piu vicina,
poiché la stazione deve essere collegata a essa. Assicurati
che il terreno su cui posizioni la stazione di ricarica sia
pianeggiante, asciutto, privo di campi magnetici e senza
ostacoli nella parte anteriore. Mantieni la stazione di ricarica
ad almeno 3 m di distanza da case, alberi e recinzioni. Se la
stazione di ricarica & circondata da edifici o alberi, assicurati
che I'angolo di apertura anteriore della stazione sia maggiore
di 110°. Assicurarsi che ci siano almeno 2 m di spazio piano
davanti alla piastra di base della docking station.

Installare la stazione RTK sull'asta telescopica.

Una volta individuata la posizione corretta per la stazione di ricarica e la stazione di riferimento, seguire la
procedura descritta di seguito per completare l'installazione della docking station e della stazione di
riferimento.

Cablu pentru statia

Statia de referinta de andocare si Coliere de Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Rimuovere le viti di fissaggio della stazione di riferimento.

~
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Installare I'asta telescopica insieme alla stazione di riferimento.
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Collegare il connettore (con il cavo piu lungo) alla stazione di riferimento, collegare il connettore (con il cavo
piu corto) alla docking station, quindi utilizzare una fascetta di plastica per fissare il cavo all'asta.

Avvio della docking station.
1. Collegare la prolunga alla fonte di alimentazione.

2. Collegare il cavo di prolunga alla docking station e fissare la docking station a terra.

o

3. Collegare I'alimentazione a una presa di corrente, quindi accendere la docking station e la stazione di
riferimento.

Quando la docking station & accesa, il LED blu sottostante si accendera in modo fisso. Se nessun LED si
accende, controllare I'alimentatore e i connettori o contattare un centro autorizzato Ruris .

Accendere l'interruttore principale per accendere il rasaerba robotizzato e inserire il codice
PIN predefinito: 0000.

Dopo aver acceso e caricato il robot rasaerba nella docking station, attendere qualche istante, quindi verificare
la connessione ai satelliti sul pannello della stazione di riferimento o sullo schermo del robot.

9
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Indicatore RMS: indica la comunicazione con il rasaerba robotizzato (tramite radiofrequenza).

LED acceso fisso: connessione attiva.

LED lampeggiante: connessione interrotta.

Indicatore RCS : Riservato alla comunicazione con il telecomando, attualmente inutilizzato (il LED non indica
alcuno stato).

Indicatore DSG: stato del segnale satellitare della stazione di riferimento.

LED acceso fisso: la stazione di riferimento funziona correttamente.

LED lampeggiante: la stazione di riferimento ha un problema.

Indicatore RMG: stato del segnale satellitare del rasaerba robotizzato.

LED acceso fisso: il robot ha un buon segnale.

LED lampeggiante: il segnale del robot € debole.

WiFi : normalmente, il LED lampeggia lentamente. Durante la modalita di associazione (stazione di riferimento
e robot), il LED rimane acceso costantemente.

Pulsante di richiamo: pulsante per riportare il rasaerba robotizzato alla stazione di ricarica.

ﬂ\ 765

Pulsante di associazione della stazione di riferimento - Robot: utilizzato quando viene installata una
nuova stazione di riferimento che deve essere associata al robot. Per attivare la funzione, tenere premuto il
pulsante per 5 secondi.

()

Nel frattempo, lo stato del sistema pud essere controllato anche sullo schermo del robot. Quando il testo
APNT appare sullo schermo con un colore diverso, significa che il sistema & configurato correttamente ed e
pronto per la creazione della mappa.

202XXXXX  Wed. 14:00 85% MM

StandB

Map:0.00 sqm Mowed: 0%

Simbol APNT — Indicator al starii

% sistemului. Cand apare cu culorile

q = —~Y | diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

Buton pornire
Y pomi Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.

10
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5.1 AGGIUNTA DEL ROBOT ALL'APP REVOLA E CONFIGURAZIONE DEL SISTEMA
Applicazione REVOLA APP
Applicazione REVOLA APP & un componente essenziale del sistema. Il rasaerba robotizzato LAVORA insieme
a questa applicazione per creare un sistema di confine virtuale, che il robot riconoscera in seguito e che TU
utilizzerai per lavorare correttamente a terra.
Per scaricare I'applicazione, scansiona il codice QR in basso. Puoi anche cercare manualmente nell'App Store
usando la parola chiave "APP REVOLA".

®  App Store — per gli utenti iPhone
®  Google Play — per gli utenti Android

Apri I'app REVOLA e registra un nuovo account.

Register
Welcome s

Per aggiungere il tuo tosaerba, clicca sul simbolo "+" in basso a destra nella pagina principale. Controlla il
numero di serie del tosaerba sulla targhetta, quindi inserisci il numero di serie o scansiona il codice QR sulla
targhetta per continuare e segui le istruzioni sullo schermo.

« Add Device

« Add Device

®

select your Device

Beyda, VR16
gl
®aan &
S o & * e o v
, .
- ;
a a
Revola VR16
%o
L
GE
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“ Add Device « Wian Configuration « Add Device

Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
= BT

Pianificazione e configurazione dell'area di lavoro:

accedere alla pagina delle specifiche del dispositivo, selezionare la modalita Mappa e creare una nuova
mappa.

Prima di accedere al processo "Modalita Mappa " nell'applicazione, I'applicazione verifichera lo stato del
sistema per garantire che la mappa possa essere creata correttamente. In caso di difficolta, contattare un
centro Ruris autorizzato per ulteriore assistenza.

wer. [} <

Map History

Remate control mode

Map Mode

L'app REVOLA supporta tre tipi di posizionamento della docking station: sulla superficie del prato, sulla
superficie del prato o all'esterno della superficie del prato. Seleziona I'opzione appropriata per la tua mappa.

12
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RURIS

Stazione di ricarica al di fuori del confine virtuale dell'area del prato
Assicurarsi che la stazione di ricarica non sia troppo vicina a edifici, recinzioni
o alberi. Assicurarsi che ci sia una linea retta di almeno 2 m davanti alla piastra
di base.

Stazione di aggancio sul bordo LIMITA la superficie virtuale del prato .
Assicurati che la stazione di aggancio non sia troppo vicina a edifici, recinzioni
o alberi.

Per favore, assicurati che ci sia una linea retta di almeno 2 m nella scheda
madre della ragazza .

superficie del prato virtuale INSIDE LIMIT

te stesso Per favore, sellati ASSICURATI che ci sia una linea retta di almeno 2
m nella scheda madre della ragazza.

Si prega di non posizionare la docking station troppo vicino al limite virtuale
(deve essere maggiore di 2 m).

Informazioni importanti prima di disegnare la mappa

Si prega di operare in prossimita del tosaerba quando si traccia I'area di lavoro per evitare
interruzioni del segnale; il processo richiede una connessione Bluetooth tra la macchina e I'app
(assicurarsi che la distanza tra il telefono e la macchina sia inferiore a 10 m).

L'intervallo trai punti di confine dell'area di lavoro deve essere maggiore di 50 cm e i punti di confine
possono essere disegnati solo quando il segmento di linea diventa verde.

Si prega di notare che la mappa dell'area erbosa & limitata a 96 punti.

La lunghezza e la larghezza della mappa devono essere inferiori a 100 metri.

Linea tratteggiata verde: & possibile disegnare un punto nella posizione corrente.

Linea tratteggiata gialla: impossibile disegnare un punto nella posizione corrente.

Linea verde continua: confine di lavoro creato.

Linea blu continua: percorso del rasaerba robotizzato verso la stazione di ricarica.

Linea rossa continua: i confini dell'ostacolo creato.

Elimina I'ultimo punto disegnato.

Salva e genera la mappa.
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Salva la mappa degli ostacoli.

A e Aggiungi un ostacolo.

Disegno della mappa con la docking station all'esterno dell'area di lavoro del robot.
Configurare il percorso di guida e I'area di lavoro.

Attento

Durante la creazione della mappa, assicurati che i simboli del satellite ":Le del Bluetooth siano di colore
arancione; puoi vederli nell'angolo in alto a destra dello schermo del tuo cellulare.

Fase 1
£ 3 = -
’ o
) Jg'\. . ®
©®0
o/ (5]
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Segna il primo punto per la docking station.
Clicca per visualizzare maggiori informazioni.

Fase 2

Prima di contrassegnare il primo punto del percorso di guida, tieni presente che ROBOT generera una linea
retta di 2 m nella stazione di attracco .
Fase 3

Guidance route drawn

14
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Una volta contrassegnati tutti i punti del percorso di guida, premere il pulsanteo per salvare il percorso di
guida e continuare il processo di configurazione della mappa virtuale.

Fase 4

A

L'utente deve tenere presente che la distanza minima tra ogni punto € di circa 50 cm e che il sistema richiede
un minimo di 4 punti (massimo 96 punti).

L'utente deve prestare attenzione allo stato della linea durante la creazione della mappa e seguire i messaggi
visualizzati dall'applicazione.

Fase 5

A

| et ou assrnes s o Anyins stunsmappesspa i

Dopo aver contrassegnato tuttii punti dell'area dilavoro, I'utente deve premere il pulsante ° immettere un
nome e salvare la mappa.

Disegno della mappa con la docking station vicino all'area di lavoro.
Predisposizione dell'area di lavoro.

Durante la creazione della mappa, assicurati che i simboli del satellite ":Le del Bluetooth siano colorati di
arancione; puoi vederli nell'angolo in alto a destra dello schermo del tuo cellulare.

Fase 1
£ 3 -
; |
¢ ®
(L X
o @
Consola de navigare Apasati sa
marcati punctul

Segna il primo punto per la docking station.

15
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Creazione di un confine virtuale dell'area del prato utilizzando pulsanti di navigazione e punti di disegno sulla
mappa.

Potatura attorno alla stazione di ricarica. !

Per un taglio piu efficiente dell'erba attorno alla stazione di ricarica, il ’ ;

sistema crea un'area speciale attorno alla stazione e la taglia per prima. . 7—- o
5

Fase 3

Dopo aver contrassegnato tutti i punti dell'area dilavoro, l'utente deve premere il pulsante 0 immettere un
nome e salvare.

Disegno della mappa con la docking station all'interno dell'area di lavoro
Impostazione dell'area di lavoro.

Attento!

Durante la creazione della mappa, assicurati che i simboli del satellite ’éfe del Bluetooth siano di colore
arancione; puoi vederli nell'angolo in alto a destra dello schermo del tuo cellulare.

Fase 1
£ 3% = -
’ 9
_J : N ©
©® 0o
No/ o
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Segna il primo punto per la docking station.

16
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Spostare il robot verso il punto successivo e contrassegnare il secondo punto di confine virtuale.

Fase 3

Prestare attenzione alla distanza minima di circa 50 cm tra i punti e al requisito di sistema di un minimo di 4
punti (massimo 96 punti).

Fase 4

Prestare attenzione allo stato della linea durante la creazione della mappa e ai messaggi visualizzati
dall'applicazione.

Fase 5

dilavoro con "Mark to everyone point" , premere il pulsante 0 immettere un nome e salvare l|'area dilavoro.

17
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aggiungere un'area vietata/un ostacolo sulla mappa.
Zona di configurazione vietata.

Attento!

Durante la creazione della mappa, assicurati che i simboli del satellite ":Le del Bluetooth siano di colore
arancione; puoi vederli nell'angolo in alto a destra dello schermo del tuo cellulare.

Fase 1
L T -
JO\ @
> ©®0 ®
\O/
Apasati sa

Consola de navigare :
marcati punctul

Guida il robot fino al primo punto dell'area proibita/ostacolo.

Fase 2

Segna il punto 2. Dopo aver segnato il secondo punto, la linea verra generata in rosso, indicando la zona di
confine proibita.

Fase 3

>

Prestare attenzione alla distanza minima di circa 50 cm tra i punti e al requisito di sistema di un minimo di 4
punti (massimo 96 punti).

Prestare attenzione allo stato della linea durante la creazione della mappa e ai messaggi visualizzati
dall'applicazione.

18
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Dopo aver contrassegnato tutti i punti, premere il pulsante 0 immettere un nome e salvare I' area dilavoro.

Fase 5

£ 3% -

A ®

L'area vietata verra contrassegnata sulla mappa con un colore diverso.
Generazione e sincronizzazione della mappa con il robot.

Dopo aver assegnato un nome alla mappa e averla salvata, I'applicazione REVOLA comunica con il robot e
sincronizza le informazioni della mappa con esso.

generating map

generate map s complete creation

Completamento del processo di creazione della mappa.

L'utente deve essere vicino al robot e assicurarsi che il Bluetooth sia connesso prima di completare il
processo di creazione della mappa. Se il processo di sincronizzazione della mappa viene interrotto, I'utente
deve tornare alla pagina della mappa e verificare che la mappa sia stata salvata correttamente.

Interfaccia della modalita mappa.

Una volta creata correttamente, la mappa verra elencata nella pagina principale della modalita mappa. Qui
I'utente pud accedere alla funzione di gestione degli ostacoli.

19
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\
Satelite

Create a New Map

@ Map History

Pulsante di modifica degli ostacoli.
L'applicazione supporta la funzione di modifica degli ostacoli. Premendo questo pulsante, I'utente accede alla
pagina di modifica deili ostacoli. E necessario assicurarsi che il robot sia connesso al telefono cellulare

*»

tramite Bluetooth. =
Pulsante Elimina mappa.
Premendo questo pulsante, I'utente elimina la mappa attualmente applicata.

il

Passa alla mappa satellitare.
Premendo questo pulsante, I'utente pud visualizzare la mappa in modalita satellitare.

Satellite

Pulsante di ritorno alla docking station.
Premendo questo pulsante, I'utente ordina al robot di tornare alla docking station.

2

pulsante .
Premendo questo pulsante, I'utente comanda al ROBOT saddle di avviare il taglio dei capelli.

Pulsante di pausa.
Premendo questo pulsante, I'utente mette in pausa il robot.
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Funzioni e impostazioni dell'app REVOLA

Impostazione del programma di lavoro

L'utente pud impostare il programma di lavoro dall'app REVOLA. Sono disponibili due modalita di
programmazione: settimanale e a intervalli di lavoro. Nella modalita settimanale, I'utente pu6 impostare sette
giorni, ognuno con due intervalli di tempo. Nella modalita a intervalli di lavoro, I'utente pud impostare il giorno
di riavvio dopo che il robot ha completato il taglio.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

[ Sun JUCN Tue Jwed fnuc] i ] Sat

Apasarea butonului .+ pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apasarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

MyMower

Map Mede
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Intervallo di lavoro.

In questa modalita di lavoro, il robot si riavvia e taglia nuovamente l'intera area del prato dopo l'intervallo di
tempo impostato.

Modalita di controllo remoto.

Il rasaerba robotizzato supporta la "Modalita di controllo remoto". L'utente pud guidare il robot verso un'area
specifica e avviare il motore del rasaerba. E necessario mantenersi nelle vicinanze del robot e prestare
attenzione al rischio di incidenti durante il controllo remoto.

255 PME@ LT

< Back C

‘;ﬁ >

Charging

When manually mowing. you need to set the
machine to manual mode, please confirm
whether you want to enter manual mode

al mode.

Remote control mode

Attenzione!
La modalita "Controllo remoto" richiede che la connessione Bluetooth sia sempre attiva ; I'utente deve essere
vicino al robot durante I'utilizzo di questa funzione.

-

Quando si utilizza la modalita "Telecomando”, € necessario assicurarsi che questo pulsante sia abilitato.

Butoanele de navigatie.
Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din

modul ,Control de la distanta”.
6 Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa

ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.
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Modifica delle impostazioni
Nella home page del dispositivo, tocca " Modifica le impostazioni del dispositivo" per accedere, visualizzare e

modificare le impostazioni del rasaerba robotizzato.
e

(@ Fautt recora v

e I C———
CXCICICRGREXE - ;
4 Rain Sensor @ 2 "
st

i r——
sne
¥ LED ight @
Remote control mode v {—J @ About Device: v

s |
@ Eectronic fence > ‘.Wmm >

Map Mode

(m (p 5% R setting v

Impostazione dell'ora di sistema
Il rasaerba robotizzato pud essere configurato per impostare automaticamente I'ora di sistema, in base all'ora
del telefono cellulare, oppure per impostare manualmente il tempo di funzionamento.

W System Time v & System Time ~
Set System Time Automatically @
Date Time
20231008 | | os3s ®
Save

Impostazione del sensore radar
Il robot rasaerba consente di regolare la distanza di rilevamento del sensore radar tra 30 cm e 60 cm.

§ Radar sensor setting [ @) s Radar sensor setting D

) Distance:30 cm

©

Impostazione del sensore pioggia

Il robot rasaerba consente di attivare o disattivare il sensore pioggia. Dopo aver attivato il sensore, € anche
possibile impostare il tempo di ritardo: per quanto tempo il robot rimarra nella stazione di ricarica dopo che il
sensore pioggia si sara asciugato.

® Rain Sensor ('3
-  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

Impostazione della luce LED
Il robot rasaerba consente di configurare la luce LED. Dopo I'attivazione, sono disponibili due modalita
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operative: " Sempre acceso" e "Modalita di messa in servizio". Per i dettagli sulla modalita di test, vedere la
descrizione di seguito.

3§* LED light (@D ‘ % LED light

Modalita di messa in servizio Quando
viene attivata la modalita di controllo del funzionamento , la luce LED funziona secondo i principi sopra indicati

e Verde fisso : in modalita standby o in funzione, segnale satellitare. E normale.

e Verde forte : in modalita standby o in funzione, il segnale dei satelliti & debole, ma il funzionamento ¢
possibile.

e Blu fisso : durante la ricarica, il segnale dei satelliti € normale.
® Blu lampeggiante : durante la ricarica, il segnale dei satelliti € debole, ma il funzionamento € possibile.

® Rosso fisso : arresto di emergenza / lettura / mancanza di connessione tra la stazione di riferimento e il
robot.

lampeggiante : condizione di errore .
Giallo lampeggiante : segnale satellitare debole .
Viola fisso : in modalita "telecomando” , i satelliti del segnale E normale.

Viola intenso : in modalita "telecomando ", il segnale dei satelliti &€ debole, ma il funzionamento &
possibile.

® Bianco costante : nel tempo I'OTA (firmware aggiornamento ) processo .

Reimpostazione del codice PIN
Il robot rasaerba consente di reimpostare il codice PIN. Dopo aver immesso il codice PIN iniziale, & possibile
impostare un nuovo codice PIN per il dispositivo.

A PN code reset v 8 pin code reset ~

Input your cument PN code
Input here

Input your new PR code

[ input hers:

Fapaat your e PIN code

input here

Impostazioni

recinzione elettrica Il robot tosaerba consente di abilitare o disabilitare la recinzione elettrica. Dopo aver
abilitato I'interruttore "Interruttore recinzione" , premere il pulsante @per impostare il punto di origine della
recinzione elettrica. Successivamente, € possibile CONFIGURARE il valore "Intervallo recinzione" . Se il
sistema rileva che il robot ha superato questo valore, inviera automaticamente un messaggio di avviso tramite
il cellulare dell'utente PHONE .
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< Back Eleetronic ferce

T Lo prws 0 cagE T s ST Dol

J

9
|

(@)

O

|
Fence Switch (on) |I

Fence Range | &0 m
Notifiche / Invio messaggi

Il robot tagliaerba consente di abilitare o disabilitare la funzione di invio di notifiche/messaggi. Dopo aver
abilitato questa funzione, il sistema inviera automaticamente messaggi al telefono cellulare dell'utente ogni
volta che si verificano eventi rilevanti durante il funzionamento del robot.

o Notification/ Message Push @

Impostazione della frequenza radio (RF)
Quando si utilizzano piu dispositivi in stretta prossimita (ad esempio due unita sullo stesso campo), se si

verificano interferenze di frequenza radio, € possibile controllare I'impostazione e, se necessario, modificare il
canale RF.

RF setti v

P setting >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |

‘The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Impostazioni

WiFi Il robot rasaerba consente di configurare I'accesso WiFi . Ad esempio, se si cambia il router di casa, &
possibile immettere il nuovo nome e la nuova password WiFi e il robot utilizzera questi dati per connettersi a

Internet. Si raccomanda di ricordare che il robot supporta solo la frequenza di 2,4 GHz.

= s
< WiFi setting v % WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
hbut‘#o\lr password: e
[ Input here ave ]
Save
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Regolazione dell'altezza di taglio
Il rasaerba robotizzato consente di regolare I'altezza di taglio tramite questa funzione.

‘ . Electrical cutting height adjustment v © Electrical cutting height adjustment A

Select your cutting height:50 mm

©

Impostazione della lingua del display.
Il robot rasaerba consente di selezionare la lingua del display.

& Mower Language v

Metodo di taglio
Il robot rasaerba consente di selezionare il metodo di taglio. Sono disponibili due metodi: " Modalita doppia
copertura" e "Modalita normale".

a Mowing method a Mowing method

| ‘

a doppia modalita : il robot tosaerba tagliera inizialmente da nord a sud, poi da est a ovest.

Modalita normale: il robot tosaerba pud prima tagliare da nord a sud e, per la zona non tagliata, tagliera da
est a ovest per coprirla completamente.

Registro errori

Il rasaerba robotizzato consente di visualizzare gli ultimi cinque record di errori utilizzando questa funzione.

s aY

o Fault record v o Fault record A

A 0000000000000
YYYY-MM-DD XX XX:XX

OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

A KEXKKEXKER KX LKA AR K LKL R KAK LKL
YYYY-MM-DD XXX

A 0000000000000
YYYY-MM-DD  X-X-XX

Informazioni sul dispositivo
Il robot rasaerba consente di visualizzare informazioni sul dispositivo. E inoltre possibile verificare la versione
del software e se & disponibile una nuova versione.
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@ About Device v & About Device ~

<obatic mower: XXX
Total warking days: XI0006X.
Charge and discharge circles: X000

S AHOCOOOCKN |

3LE MAC address: R KX NAXN, |
WIFIMAC address: XA IOCKEXAK, |
Sirmware version; V00000 |

- _J

Aggiornamento software offline
Il sistema supporta anche la funzione di aggiornamento software in modalita offline. Il software offline sara
disponibile sul nostro sito web e I'utente dovra scaricare il file su un dispositivo USB ed eseguire
I'aggiornamento seguendo le istruzioni riportate di seguito.

L] @ r

15 C}f = Port USB

Ripristino dei parametri
Il rasaerba robotizzato consente di reimpostare i parametri dal menu di configurazione.

I \
‘ﬂw:ﬂnmmwng )J o

Parameter settings will be reset, is it reset?
p. g

Ripristino delle impostazioni di fabbrica
Il rasaerba robotizzato consente un ripristino completo di tutti i dati, comprese le mappe create.
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— \

@ Restore factory settings >

This operation will restore the factory data of the
device, all daia will be deleted, please

- EEm

4. MESSA IN SERVIZIO

Visualizzazione e funzionamento

Pagina iniziale dopo I'avvio

Dopo aver acceso il robot rasaerba, I'utente deve inserire il codice PIN (impostare il codice PIN se il robot

viene utilizzato per la prima volta).

Se I'utente non configura il ROBOT entro 3 minuti , il robot si blocchera di nuovo e I'UTENTE dovra inserire

nuovamente il codice PIN .
Please Enter PIN Code

* * * *

/ Status baterie
1— 202X-XX-XX Mercoledi 14:00 85} -]
Stand by | — Procentajiarba tunsa

/ Map:0.00 sqm| Falciato: O%I/
M;P Eiih [E Wl 4G
g 0 9

Datdsiods — |

Status robot

Dimensiunea gazonului

Status robot

" 202X-XX-XX mer. 14:00 85%
Zilele de lucru, cercul negru

inseamna ca ziua este \ iodi Indicat d de |
selectata Periodico ndicator mod de lucru
\ modellatore

DomLun Mar  Mercoledi Tour Fratelld|

Villaggio

[ ] [ ] [ ] [ ] [ ] e o
T1:09:00-19:00
T2:09:00-19:00

*.

/

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Simbolo MAPPA

Indicatore mappa: se visualizzato in un colore diverso, significa che nel sistema & memorizzata una mappa
funzionante.

2. Simbolo APNT

Indicatore di stato del sistema: quando visualizzato in un colore diverso, significa che il robot ha una buona

connessione con il sistema satellitare e la telecamera & pronta.

3. Simbolo BLE

28



i RURIS

Indicatore Bluetooth: quando il Bluetooth & connesso, il simbolo viene visualizzato in un colore diverso.

4. Simbolo Wi-Fi

WiFi : quando il WiFi & connesso, il simbolo viene visualizzato in un colore diverso.

5. Simbolo 4G

Indicatore 4G: quando i dati mobili sono connessi, il simbolo viene visualizzato in un colore diverso.

6. Simbolo™

Utilizzare il pulsante "|" sulla tastiera di navigazione per scorrere la schermata fino alla pagina successiva.
7. Simbolos

Utilizzare il pulsante "1" sulla tastiera di navigazione per scorrere lo schermo fino alla pagina precedente.

Menu delle impostazioni principali del robot

Quando sullo schermo del robot viene visualizzata I'interfaccia principale, premere il pulsante "Indietro" per
accedere alla pagina delle impostazioni delle funzioni del robot.

Impostazione della "Data" e dell'ora”

Utilizzare la manopola per selezionare I'opzione "Data" e "Ora ™, quindi premere il pulsante per accedere
all'impostazione .

Settings B Date & Time (2 Modification saving? o
2 Working Date & Mode T

3 PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Impostazione "Data e modalita”
Utilizzare la manopola rotante per selezionare I'opzione "Data e modalita”, quindi premere la manopola per
accedere all'impostazione.
Questa impostazione include tre opzioni:
1. Data e ora di lavoro.
2. Il modo di lavorare.
3. rifinitura in base all'ora del giorno.
impostazioni giorni lavorativi
Segui le immagini da maggio in poi e usa il pulsante rotante per impostare i giorni lavorativi del robot .

Settings ©| | working Date & Mode: @ | | Working Date & Time: 9
Loaie & Time i
[ ate & Mode] 2.Working Mode 2Sel working fime
3.PIN Gode 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height
5.RE Sefting

6.Mowing Mode
7.0thers

Working Date & Time: ]

Use knob to select working days

EDEE M o= 00 G E

impostazioni orari di lavoro
Segui le immagini da maggio in poi e usa il pulsante rotante per impostare le ore di lavoro del robot .
Per ogni giorno lavorativo attivato, I'utente pud impostare due orari intervalli .
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Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day

Waorkin Mode 2.Working Mode 2.Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

Set working time 2] Set working time (5]

Workin : Fri
Bl [ = @ E E orking Date

o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

impostazioni codice PIN
Utilizzare la manopola per selezionare I' opzione "Password", quindi premere il pulsante per I'impostazione di
accesso A.
Per modificare il codice PIN, I'utente deve :
1. inserire il codice PIN esistente.
2. introdurre un nuovo codice PIN.
3. confermato reimmettendo il nuovo codice PIN.

Settings n Enter Old PIN code e Enter New PIN code o
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
| C(ode | * *
4.Sensors & Mowing Height —_ —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| *
| %

* * *

| *

Please Re-Enter New PIN code o

* * * *

Impostazione "Sensori" e altezza di taglio "

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare I'opzione "Sensori" e " Altezza di taglio" , quindi premere il
pulsante per accedere all'impostazione.

Nelle impostazioni, I'utente pud CONFIGURARE le seguenti funzioni:

®  sensori pioggia

®  Sensore a ultrasuoni

®  Altezza di taglio del robot
®  Voce di notifica del robot

Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

sensori pioggia

Utilizzare la manopola per selezionare I'opzione "Sensore pioggia", quindi premere il pulsante per accedere
all'impostazione.

Successivamente, I'utente pud impostare il tempo di ritardo nella docking station, quindi quando il sensore rileva
secchezza. Una volta completata I'impostazione, questa verra applicata.
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IT
Settings n Sensors & Mowing Height o Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3 Code 3. Mower Cutting Height
rs 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Rain Delay Time o

Sensore a ultrasuoni

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare I' opzione "Sensore a ultrasuoni”

accedere all'impostazione .
Successivamente, 'utente pud impostare la distanza tra la testa del sensore a ultrasuoni e gli oggetti rilevati.

, quindi premere il pulsante per

[5=a]

30cm (30 - 60)

)] {:&

Altezza di taglio del robot
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare I' opzione "Altezza di taglio del robot", quindi premere il pulsante
per accedere all'impostazione .
Successivamente, I'utente pud utilizzare la manopola per :

® Impostare l'altezza di taglio desiderata
o Effetto DIMENSIONAMENTO altezza di taglio

Settings [1] Sensors & Mowing Height 2] Mower Cutting Height (5]
1.Date & Time ing

2.Working Date & Mode 2. Heignt calibration

lower Prompl Voice

6.Mowing Mode

7.0thers
Mower Cutting Height o

M( | =60mm

Settings ] Sensors & Mowing Helght 2} Mower Cutting Height o
1.Dale & Time 1. Rain snsor 1. Height setiing

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2. Height calibration

3.PIN Code

ors Mo
5.RF Setting
6.Mawing Mode
7.Others

4. Mawer Prompt Voica

Mower Cutting Helght n

)

Calibrating......
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Settings (1] Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor (5]
1.Date & Time
2.Working Date & Mode r 2. OFF
3.PIN Code 3. Mower Cuiling Height
s Mowing 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
& Mowing Mode
7.Others
Distance detection o
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Voce di notifica del robot
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare I'opzione "Notifica vocale del robot" , quindi premere il pulsante per
accedere all'impostazione A.
L'utente potrebbe:
e  Attiva o disattiva la voce di notifica del robot .

® |mposta il volume della voce.

Settings Sensors & Mowing Height o Mower Prompt Voice o
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 ON
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors 2 OFF

3_Mower Cutting Height

6.Mowing Mode
7.0thers

Mower Prompt Voice volume o

LB — ]

Impostazione RF
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare I'opzione "Impostazione RF" , quindi premere il pulsante per
accedere all'impostazione .
Nelle impostazioni di questa pagina ci sono due opzioni:
1. Slink Scan: consente di scansionare le frequenze RF disponibili per rilevare le connessioni.
2. Slink Info: visualizza informazioni sulla connessione RF corrente, come il rapporto di potenza o i dettagli
sul modulo RF.

Seitings RF setting 2]
1.Date & Time 1. Slink Scan

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
8.Mowing Mode

7.Others

Scansione Slink

Quindi, quando I'UTENTE deve CAMBIARE la stazione diriferimento o si verificano interferenze sul canale di
comunicazione esistente, &€ necessario utilizzare Slink Scan per cercare e accoppiare il CANALE di
conseguenza.

Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-| apasat timp de 5
secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi
gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Scansione Slink
Utilizzare la manopola per selezionare e accedere all'impostazione "Slink Scan" .
ROBOT provera a trovare le stazioni di riferimento disponibili per 300 secondi.
Dopo la scansione END, tutti i canali rilevati verranno visualizzati in un elenco.
e  Utilizzare la manopola per selezionare I'elemento desiderato.
®  Assicurarsi che I'ID selezionato corrisponda al numero di serie della stazione di riferimento.
ROBOT tentera quindi di connettersi alla stazione di riferimento .

® Una volta effettuate le connessioni , sullo schermo verra visualizzato il messaggio "Connessione
completata con successo " .
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Settings (1] RF setting ) slink Scan o
1Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300

2.Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7 Others

Slink Scan o Slink Scan [5) Slink Scan ls)
Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOXXX, MD:RSTA, CHLX

RSTA, CI
3ID:NULL, MD:NULL, CHL:NULL

Informazioni Slink

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare "RF Impostazione" , quindi premere il pulsante per accedere
all'impostazione "Slink Info".

In questa pagina verranno visualizzate le seguenti informazioni:

L] Numero di serie della stazione di riferimento
L] Canale RF
L] Stato di connessione

Settings (1] RF sefting 2} Slink Info P
1.Date & Time 1. Slink Scan SN: XXXXXKXXXX

2.Working Date & Mode 2. Slink Info Channel: XX

3.PIN Code Slink Status: Online
4 .Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

Impostazione della "Modalita di rifinitura”
L'utente pud scegliere tre modalita di rifinitura:

1. Modalita di taglio normale.

2. raffinato .

3. Modalita di rifinitura tramite telecomando .

Settings (1] Mowing Mode )
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.0thers

Modalita di taglio di capelli normale
Utilizzare la manopola per selezionare la "Modalita di rifinitura normale".
In questo modo il robot tagliera il prato in direzione Nord-Sud, seguendo il campo geomagnetico.

Settings (1] Mowing Mode 2] Normal Mowing Mode (5]
1.Date & Time

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 _Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.Others

Stile di taglio di capelli raffinato

Utilizzare la manopola per selezionare la “Modalita di rifinitura fine ” .

In questo modo, ilrobottagliera prima il prato in direzione Nord-Sud in base al campo geomagnetico, poi tagliera
in direzione Est-Ovest.
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Settings Mowing Mode Refinement Mowing Mode

1.Date & Time o 1. Normal Mowing Mode e o
2.Working Date & Mode

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode g

4 Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Modalita di rifinitura tramite telecomando

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare la " Modalita di rifinitura" del telecomando.

In questa modalita, il robot si connettera al telefono cellulare tramite Bluetooth e I'UTENTE utilizzera
I'APPLICAZIONE per navigare nel ROBOT e tagliare il prato.

Settings [ 1) Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode o
1.Date & Time 1. Normal Mowing Mode

2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing

3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Model g

4.Sensors & Mowing Height

5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers

Impostazione "Altro"
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare I'opzione "Altro" .
Questa funzione include 10 impostazioni diverse.

Settings o Other Seltings 2] Other Settings (5]
1.Date & Time 1.LED Light 8.Satety Level

2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function

3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data

4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info

5.RF Setting 5.Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

impostazioni luci LED
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Luci LED" .
L'utente puo attivare o disattivare la striscia LED.

Settings (1] Other Settings o LED light (3]
1.Dale & Time

2.Working Date & Mode 2 Version Info

3.PIN Code 3 _Fault Record 2. OFF

4.Sensors & Mowing Height 4. Battery Info

5.RF Setting 5 Language

6.Mowing Mode 6.About Device

7.Mowing Performance v .

luci LED funzionanti
Quando le luci LED sono accese, queste FUNZIONANO secondo il seguente principio:

® Verde fisso: in modalita standby o in funzione, segnale satellitare. E normale.

® Verde lampeggiante: in modalita standby o in funzione, il segnale satellitare & debole, il sistema della
telecamera funziona.

blu: in fase di ricarica, il segnale satellitare &€ normale.

Blu pulsante: durante la ricarica, il segnale satellitare &€ debole, ma funziona.

fisso : arresto di emergenza / lettura / nessuna connessione tra la stazione di riferimento e il robot.
lampeggiante : condizione di errore .

lampeggiante : segnale satellitare debole .

Viola fisso: nel modulo di controllo remoto, segnale satellitare. E normale.

pulsante : nel modulo di controllo remoto , il segnale satellitare € debole, ma funziona.

Informazioni sulla versione

Utilizzare la manopola per selezionare e accedere alla funzione "Informazioni" sulla versione ".

L'utente puod controllare le informazioni sul dispositivo, come la versione del firmware, il numero di serie e altri
dettagli tecnici.
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Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4 .Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
JOOOOONHK (4]
KXXXX
XXXXX
XXXX
XXXX
XXXX
a

BUG di registrazione

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Registra errori".

Qui verranno visualizzati gli ULTIMI cin

que BUG registrati dal robot.

Settings 0 Other Setiings o Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light .
2.Working Date & Mode 2_Version Inft Fault 1: Lifted
ersion Info 20XX-06-18 08:00
3.PIN Code .
‘ ] Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX—06—18 08:00
5.RF Setting 5.Language Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance
_Others v v
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted

20XX-06-18 08:00

Informazioni sulla batteria

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Informazioni” sulla batteria.

Qui verranno visualizzate le informazioni sulla batteria del robot.

Settings [ 1] Other Settings 2 Battery Info o
1.Date & Time 1.LED Light ing times:
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1-Charging times: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4 Sensors & Mowing Height 3.Current: XX A
5.RF Setting 5.Language )
6.Mowing Mode 6.About Device 4.Adaptor: X.X'V
7.Mowing Performance v 5.Temperature:XX.X"C,Normal v
Lingua
i : : : " "
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Lingua" .
Qui puoi scegliere la lingua in cui visualizzare il robot.
Settings o Other Settings e Language o
1.Date§ Time 1.LED Light 1.English 8.ltaliano
2.Working Date & Mode 2.Version Info 2 Svenska g:[
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
5.RE Setting 5 Espancl “12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device e_s._.'gmamingn 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7.Francais 14. ikt v

Informazioni sul dispositivo

Utilizzare la manopola per selezionare e accedere alla funzione "Informazioni sul dispositivo" .

Qui I'utente pud controllare le informazioni sul dispositivo.
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Settings [1] Other Settings [2] About Device 3]
;.?’Gileké} T\Eet & Mod 1.LED Pighl 1.Total working time: ~ XXXX
-Tvorking Late & Mode 2.Version Info 2Device SN XXXX
3.PIN Code 3.Fault Record . .
4.Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3.WiFi Mac: 200X
5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX
6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX
7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX v
Taglio delle prestazioni
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Prestazioni" "Taglio di capelli".
Esistono tre MODALITA per il motore del trimmer.
Settings [ 1] Other Seltings (2] Mowing Performance Q
1.Date & Time 1.LED Light
2.Working Date & Mode 2 Version Info 2rofnace moce
3.PIN Code 3.Fault Record 2. Balanced Mode
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3. Efficiency mode
5.RF Setting 9.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
v v

Modalita di prestazione del motore del trimmer
1. Modalita Performance : la velocita di rotazione del motore del trimmer & di 3500 giri/min, con potenza

massima uscita .

2. Modalita bilanciata : la velocita di rotazione del motore del trimmer & di 2850 giri/min, adatta per per

prato normale .

3. Efficienza : la velocita di rotazione del motore del trimmer & di 2500 giri/min, garantendo il miglior
rapporto tra potenza e consumo energetico .

Livello di sicurezza

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Livello di sicurezza" .
Il rasaerba robotizzato ha tre livelli di sicurezza tra cui I'utente puo scegliere.

Settings

1.Date & Time

2 Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

6.Mowing Mode

Other Settings
Satety Level

9.Map

10.Debug Data

2]

A

Safety Level

_High Level

2.Normal Level
3.Low Level

v

1. alto : per ogni data Quando il ROBOT entra in modalita standby o viene premuto il pulsante di arresto , robot
richiede I'INSERIMENTO del codice PIN prima di essere attivato.
2. Livello normale: dopo I'avvio o dopo che si € verificato un errore , o se il robot & rimasto in modalita standby
per piu di 5 minuti, I'utente deve inserire il codice PIN prima di attivare il robot.
3. Livello basso: solo dopo I'avvio o dopo che si & verificato un errore , I'utente deve inserire il codice PIN.

Funzione "Mappa"

Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Mappa" . Attraverso questa opzione,
I'utente pud impostare la corrente di lavoro del robot sulla mappa .

Settings
1.Date & Time

3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

2.Working Date & Mode

4.Sensors & Mowing Height

Other Settings
8.Satety Level

10.Debug Data

Funzione " Informazioni sulla mappa "
Utilizzare la manopola per selezionare e accedere alla funzione "Info mappa". In questa sezione, I'utente puo
visualizzare informazioni sulla mappa attualmente applicata.
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Map o Map Info e
1. Map Info Map Size: XXX sqm
2. Delete Map Mowed Size;: XXX sqm

3. Restart Mowing Obstacle Size: XXX sqm

mappa di cancellazione
Utilizzare la manopola per selezionare e accedere alla funzione "Elimina mappa

mappa applicata al momento da questo menu.

. L'utente pud eliminare la

Map o Delete Map o Delete Map 0
1. Map Info Map is already existing. Delete cld map Deleting Map...
2. Delete Map information? Please press OK to

3. Restart Mowing comfirm!

Delete Map o

Delete map done

Reimpostazione della mappa
Utilizzare la manopola per selezionare e accedere alla funzione "Riavvia taglio" .
Dopo aver attivato la funzione "Riavvia taglio" , I'avanzamento del taglio verra azzerato.

Map 0 Restart Mowing 9
1. Map Info 1 Yes
2. Delete Map 2. No

3. Restart Mowing

Risoluzione dei problemi dei dati
Utilizzare il pulsante rotante per selezionare e accedere alla funzione "Dati di debug" .

Questa funzione é riservata esclusivamente al servizio autorizzato.

Settings (1) Other Settings @

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

8.Satety Level
9.Map Function

4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode

N

5. MANUTENZIONE, STOCCAGGIO E RISOLUZIONE DEI PROBLEMI

Pulizia e manutenzione

E importante mantenere pulito il rasaerba robotizzato.

Il robot salira piu facilmente sui pendii se le ruote sono pulite; anche le lame taglieranno meglio se sono pulite
e affilate. Non utilizzare mai un'idropulitrice per la pulizia.

Pulizia del corpo

Utilizzare una spazzola morbida e/o un panno umido con un detergente domestico.

Pulizia della parte inferiore
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Assicurarsi che l'interruttore di alimentazione sia in posizione OFF e indossare guanti protettivi. Ruotare il robot
su un lato per esporre la parte inferiore, pulire il disco lame e il telaio con una spazzola morbida o un panno
umido. Ruotare il disco per assicurarsi che si muova liberamente.
Affilatura/sostituzione delle lame;
Se le lame sono usurate da un lato, & possibile girarle.
Se le lame sono danneggiate o mostrano segni di squilibrio, devono essere sostituite.
1. Capovolgere il dispositivo.
2. Rimuovere le viti delle lame dalla parte inferiore del dispositivo, quindi capovolgere le lame.
3. Fissare le lame con le relative viti.
Sostituzione delle lame
3. Rimuovere le vecchie lame e sostituirle seguendo i passaggi sopra indicati.
Rimessaggio invernale
Durante l'inverno, riporre il robot rasaerba, la stazione di ricarica e I'alimentatore in un luogo asciutto. Si
consiglia un capanno, un garage o, preferibilmente, un deposito al coperto.
Preparare il dispositivo per lo stoccaggio invernale come segue :
1. ricaricare la batteria fino all'80%.
2. Portare l'interruttore di alimentazione principale in posizione "OFF".
3. robot tosaerba .
4. Scollegare I'alimentatore dalla presa di corrente .
5.  Scollegare I'alimentazione dalla docking station.
Se possibile , imballare il prodotto nella confezione originale.

riciclaggio
Non gettare apparecchiature elettriche, elettroniche industriali e componenti nei rifiuti
domestici! Informazioni sui RAEE. Considerando le disposizioni del Regolamento UE
195/2005 in materia di tutela ambientale e del Regolamento UE 5/2015, i consumatori sono
tenuti a tenere in considerazione le seguenti indicazioni per la consegna dei rifiuti elettrici ed
elettronici , di seguito specificate:

B | consumatori hanno I'obbligo di non eliminare attrezzatura rifiuti ELETTRICI ed elettronici
apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE) come rifiuti urbani indifferenziati e per la raccolta separati
questi RAEE.

- Raccolta QUESTI rifiuti chiamato (RAEE) sara Essere effettuato dal Servizio Pubblico di Raccolta sul raggio
di CIASCUNA contea e tramite centri di raccolta organizzati da operatori commerciali AUTORIZZATI alla
raccolta dei RAEE. Informazioni fornite dall'amministrazione ambientale Fondo www.afm.ro o RIVISTA Unioni
Europee .

- | consumatori possono restituire gratuitamente i RAEE ai punti di raccolta specificati in precedenza .

La seguente tabella registra le informazioni di errore visualizzate sul pannello LCD e viene utilizzata per
informare I'utente sul contenuto dei guasti, per la risoluzione e I'eliminazione dei problemi. Quando un guasto
si verifica e non viene risolto, viene registrato e salvato nella macchina.

Risoluzione dei problemi del robot

Problema Possibili cause Soluzioni correttive
Solitamente I'errore si risolve
Ascensore Il sensore di so!levamento e stato au.tomaticamente. Selil problema
attivato. persiste, controllare I'alloggiamento del
robot.

Solitamente I'errore si risolve
automaticamente. Se il problema
persiste, controllare I'alloggiamento del
robot.

Normalmente, I'errore si risolve
automaticamente. Se persiste,
posizionare il robot su una superficie
orizzontale e verificare nuovamente.
Questo errore viene visualizzato
quando il robot viene ribaltato.

Incidente Il sensore di collisione & stato attivato.

Inclinare Il sensore diinclinazione & stato attivato.

fatturato Il sensore diribaltamento & stato attivato.
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Al di fuori

Il robot si trova al di fuori del confine
virtuale.

Quando il robotrileva di aver superato il
limite virtuale, verra visualizzato questo
messaggio di errore.

Raina

Il sensore pioggia é stato attivato.

Quando il sensore rileva la pioggia,
questa informazione apparira sullo
schermo.

CNtcPro

Il motore del timmer & surriscaldato.

Quando il motore € in funzione
ininterrottamente sotto carico elevato,
la sua temperatura potrebbe aumentare

e questo errore verra visualizzato.
Dopo un periodo di riposo, il robot
dovrebbe riprendersi automaticamente.

Fossa

Il robot & bloccato.

Quando il robot rimane bloccato in
un'area e non riesce a liberarsi, verra
visualizzato questo errore. Controllare
I'area e spostare il robot in uno spazio

aperto.

BatLow

La batteria del robot & scarica.

Quando il livello della batteria & basso,

verra visualizzato questo messaggio.

Lasciare caricare il robot nella docking
station.

CStErmr

Il motore del trimmer non pud essere
inizializzato.

Spegnere e riaccendere il robot. Se il
problema persiste, contattare un centro
di assistenza Ruris autorizzato .

Tilt1Er / Tilt2Er

Impossibile inizializzare il sensore di
accelerazione.

Spegnere e riaccendere il robot. Se il
problema persiste, contattare un centro
di assistenza Ruris autorizzato .

PathErr

Il robot non € riuscito a pianificare il
percorso di taglio.

Spegnere e riaccendere il robot. Se il
problema persiste, contattare un centro
di assistenza Ruris autorizzato .

Nessuna mappa

Il robot non ha mappe salvate.

Crea e applica una mappa; I'errore
scomparira automaticamente.

Nessun Pos

Il robot non riesce a ottenere dati di
posizionamento.

Spostare il robot in un'area aperta e
attendere qualche istante. Se il
messaggio persiste, contattare un
centro di assistenza Ruris autorizzato .

Errore nel percorso

Il robot non é riuscito a generare il
percorso di taglio.

Spegnere e riaccendere il robot. Se il
problema persiste, contattare un centro
di assistenza Ruris autorizzato .

Spostare il robot in un'area aperta e
verificare se riesce a ricollegarsi al

SigLost Il robot ha perso i dati di navigazione. posizionamento. Se il problema
persiste, contattare un centro di
assistenza Ruris autorizzato.
) - . Spegnere e riaccendere il robot. Se il
485 ERR Problema di cor‘rrl(l)Jtr)n(():{':izmne intema del problema persiste, contattare un centro
: di assistenza Ruris autorizzato .
Procedere nello stesso modo: spegnere
Problema di comunicazione interna del e riavviare; se il problema persiste,
DSV ERR ;
robot. contattare un centro assistenza
autorizzato Ruris .
. S . Spegnere e riaccendere il robot; se il
DBG ERR Problema di con:ggffzmne interna del problema persiste, contattare un centro
: di assistenza Ruris autorizzato .
Problema di comunicazione interna del Spegnere e ngccendere il robot; se il
Errore RTK problema persiste, contattare un centro
robot. f . : f
di assistenza Ruris autorizzato .
. - . Spegnere e riaccendere il robot; se il
RF ERR Problema di comunicazione intema del problema persiste, contattare un centro

robot.

di assistenza Ruris autorizzato .
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Problema di comunicazione interna del Spegnere e riaccendere il robot; se il
BIT6 ERR robot problema persiste, contattare un centro
) di assistenza Ruris autorizzato .
Problema di comunicazione interna del Spegnere e riaccendere il robot; se il
ERR IMU robot problema persiste, contattare un centro
) di assistenza Ruris autorizzato .

Problemi FREQUENTI e risoluzione dei problemi
Se il rasaerba robotizzato non funziona, seguire le istruzioni riportate sopra.

Problema

CAUSA

Soluzioni correttive

Il robot si ferma e si riavvia
automaticamente dopo 5-10
secondi.

Il sistema di navigazione inerziale &
in fase di autocalibrazione.

Il robot si ripristinera
automaticamente.

Il robot si ferma e si riavvia
automaticamente dopo 10-20
minuti.

Il robot ha perso il contatto con il
sistema satellitare ed € in attesa di
riconnessione.

Il robot si ripristinera
automaticamente.

Dopo un po' il robot si ferma e
passa in modalita standby.

Il robot ha perso il segnale e non
riesce a riconnettersientro il tempo
preimpostato.

Posizionare il robot nella docking
station e accenderlo. Verificare il
ritorno del segnale satellitare. Se il
problema persiste, contattare un
centro di assistenza Ruris
autorizzato.

Le ruote posteriori girano, ma il
robot non si muove in avanti né
gira; poisi ferma e va in modalita di
sospensione. Sullo schermo appare
la scritta "Pit".

Il robot & bloccato.

Controllare se l'erba ¢ alta piu di 8
cm; in tal caso, & necessario
tagliare a un'altezza inferiore.
Controllare se I'erba scivola;
necessario attendere che il prato si
asciughi prima di tagliare.

Il robot & bloccato in una piccola
area dietro un ostacolo non
cerchiato e sullo schermo appare la
scritta "collisione".

Il sensore di collisione si attiva
frequentemente a intervalli brevi e
dopo 20 attivazioni il robot entra in

standby.

Contrassegna quell'area come
"area con ostacoli" sulla mappa e
assicurati che la linea virtuale sia

sufficientemente lontana
dall'ostacolo.

Il robot non ha l'interfaccia di
ricarica corretta nella docking
station e non si ricarica.

Errore RTK: la mappa & stata
creata, ma i dati di posizionamento
sono stati spostati.

Posizionare il robot nella docking
station, correggere il segnale APNT
e ricreare la mappa.

Il robot torna frequentemente alla

stazione di ricarica e lo schermo

indica un'elevata temperatura nel
motore del trimmer.

Il motore del timmer entra in
protezione termica; il robot torna
alla stazione per raffreddarsi e poi

riprende a lavorare.

Controllare che I'erba non sia piu
alta di 8 cm o troppo folta.

Il robot non si carica nella docking
station e compare il messaggio
"temperatura della batteria troppo
alta".

La temperatura della batteria &
elevata a causa della temperatura
ambiente .

Quando la temperatura scende, la
ricarica riprendera
automaticamente.

L'utente non puo connettere I'app al
robot tramite Bluetooth.

Problema di connessione
Bluetooth.

Spegnere e riaccendere il robot.
Chiudere I'app REVOLA.
Disattiva/attiva il Bluetooth del tuo
telefono.

Riapri I'app e prova ad accedere.
Se il problema persiste, contattare
un centro di assistenza Ruris
autorizzato .

L'utente non pud connettere I'app
REVOLA al robot tramite Wi-Fi.

Problema di connessione Wi-Fi.

Spegnere e riaccendere il robot.
Assicurarsi che la docking station si
trovi all'interno dell'area di
copertura del router .
Controllare la riconnessione.
Se il problema persiste, contattare
un centro di assistenza Ruris
autorizzato .
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Il robot non si avvia e sullo schemmo
viene visualizzato il messaggio
"nessuna mappa".

La mappa non & stata creata o
salvata correttamente.

Crea una mappa e attivala.

Sul prato rimangono aree non
tagliate.

Il motore del decespugliatore
entrato in protezione da
sovraccarico e si ferma per 15
secondi.

Il sensore a ultrasuoni pud evitare
determinate aree, lasciando alcune
parti non tagliate.

Il robot memorizzera le aree non

tagliate e, dopo averle coperte

completamente in una direzione,
tornera a tagliarle.

Il motore del trimmer gira, ma le
prestazioni di taglio sono scarse.

Le lame non sono piu abbastanza
affilate.

Sostituisce le lame utilizzate con
quelle di ricambio .

Il segnale APNT & buono, mail
robot corre all'indietro o cambia
improvvisamente direzione sul
prato.

L'erba troppo alta o la presenza di
superfici irregolari attivano il
sensore a ultrasuoni.

Assicurateviche I'erba non sia piu
alta di 8 cm.
Evitare le aree irregolari durante la
configurazione della mappa.

Stato dei LED della stazione di
riferimento.

| LED lampeggianti indicano uno
stato anomalo della stazione di
riferimento e,
contemporaneamente, del rasaerba
robotizzato. La stazione di
riferimento € dotata di cinque
indicatori.

GUIDATO : Se il LED lampeggia
continuamente, significa che il robot
rasaerba ha problemi di
comunicazione con la stazione di
riferimento. Controllare la stazione
di riferimento delrobot e verificare
se il LED torna allo stato di
accensione stabile (acceso
continuamente ) . Se il problema
persiste, contattare un centro di
assistenza autorizzato Ruris .
LED DSG: se il LED lampeggia
continuamente, significa che la
stazione di riferimento non riesce a
ottenere un segnale stabile.
Spostare la stazione in un'area
aperta e controllare nuovamente.
Se il problema persiste, contattare
un centro di assistenza Ruris
autorizzato.

LED RMG: se il LED lampeggia
continuamente, significa che il robot
rasaerba non riesce a ricevere un
segnale stabile. Spostare il robot
rasaerba in un'area aperta e
controllare nuovamente. Se il
problema persiste, contattare un
centro di assistenza Ruris
autorizzato.

WiFi : se il LED lampeggia
continuamente, significa che il robot
non riesce a ottenere una
connessione WiFi stabile .
Avvicinare il robot al router di casa
e ricontrollare. Se il problema
persiste, contattare un centro di
assistenza Ruris autorizzato.

8. DICHIARAZIONI DI CONFORMITA

Produttore: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebalo, no. 111, Edificio amministrativo, Craiova, Dolj, Romania

DICHIARAZIONE DI CONFORMITA CE

Obiettivo. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro
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Rappresentante autorlzzato Ing Stroe Manus Catalm — Direttore Generale

Persona au ) azione della produzione
Descrizione della macchlna II robot tagllaerba perlmetrale senza fili & progettato per eseguire lavori di taglio
dell'erba.

Numero di serie del prodotto: AATC00100001RURSTN1500 (dove AA rappresenta le ultime due cifre dell'anno di
fabbricazione, i caratteri 5 e 7 sono il numero di lotto, i caratteri 7-12 sono il numero del prodotto)

Prodotto: Tosaerba robotizzato

Modello : RURIS Tipo: Sentinel 1500
Tipo di motore : motore elettrico senza spazzole Larghezza di taglio: 180 mm
Tipo di connessione: Bluetooth, Wi-Fi, App, GPS 4G Superficie massima : 1500 mq

Noi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, produttore, in conformita con GD 1029/2008 - sulle condizioni di immissione sul
mercato delle macchine, Direttiva 2006/42/CE - requisiti di sicurezza e protezione, Norma EN ISO 12100:2010 -
Macchine. Sicurezza , Direttiva 2014/35/UE , HG 409/2016 sulle apparecchiature a bassa tensione, Direttiva
2014/30/UE sulla compaitibilita elettromagnetica (HG 487/2016 sulla compatibilita elettromagnetica, aggiorata al
2019), Direttiva 2014/53/UE ( recepitain Romania dalla DECISIONE n. 740 del 5 ottobre 2016, relativa alla messa a
disposizione sul mercato di apparecchiature radio), Direttiva 2011/65/UE dell'8 giugno 2011, sulle restrizioni dell'uso
di determinate sostanze pericolose nelle apparecchiature elettriche ed elettroniche, modificata dalla Direttiva
2015/863/UE, Allegato 2, dichiariamo che sono state eseguite tutte le serie di test radio essenziali per certificare la
conformita del prodotto agli standard specificati e dichiariamo che & conforme ai principali requisiti di sicurezza e
protezione, non mette in pericolo la vita, la salute, la sicurezza sul lavoro e non ha alcun impatto negativo sull'ambiente.
Il sottoscritto Stroe Catalin, rappresentante del produttore, dichiara sotto la propria responsabilita che il prodotto &
conforme alle seguenti norme e direttive europee:

Direttiva 2006/42/CE — requisiti di sicurezza, Direttiva 2014/35/UE, sulle apparecchiature a bassa tensione:
EN 13857:2008 - Sicurezza del macchinario - Distanze di sicurezza per impedire la penetrazione degli arti superiori e
inferiori nelle zone pericolose
EN 60335-2-29:2004 - Apparecchi elettrici d'uso domestico e similare - Sicurezza - Parte 2-29: Norme particolari per
caricabatterie
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Apparecchi elettrici d'uso domestico e similare - Sicurezza -
Parte 1: Norme generali
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sicurezza degli apparecchi elettrici d'uso domestico e similare. Parte 2-107:
Norme particolari per i rasaerba robotizzati elettrici a batteria
EN 61558-1:2019 - Sicurezza dei trasformatori, dei reattori, delle unita di alimentazione e delle loro combinazioni. Parte
1: Prescrizioni generali e prove
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013 - Emendamento 1 - Sicurezza dei trasformatori, dei reattori, delle unita di
alimentazione e dei prodotti simili pertensioni di alimentazione finoa 1 100 V inclusi - Parte 2-16: Prescrizioni particolar
e prove per unita di alimentazione a commutazione e trasformatori per unita di alimentazione a commutazione
EN 62841-1:2015 - Utensili elettrici a motore portatili, utensili trasportabili e macchine per prato e giardino - Sicurezza
- Parte 1: Requisiti generali
EN 62233:2008+AC:2008 - Metodidi misura dei campi elettromagnetici da apparecchi elettrici per uso domestico e
similare in relazione all'esposizione umana
EN IEC 60730-1:2025 - Dispositivi di comando elettrici automatici. Parte 1: Prescrizioni generali
EN 61508-3:2011 - Sicurezza funzionale dei sistemi elettrici/elettronici/elettronici programmabili correlati alla sicurezza.
Parte 3: Requisiti software
EN 61508-7:2011 - Sicurezza funzionale dei sistemi elettrici/elettronici/elettronici programmabili correlati alla sicurezza.
Parte 7: Panoramica delle tecniche e delle misure
EN 62479:2010 - Valutazione della conformita delle apparecchiature elettriche ed elettroniche di bassa potenza alle
restrizioni di base sull'esposizione umana ai campi elettromagnetici (10 MHz-300 GHz)
IEC 62133-2:2017 - Accumulatori alcalini e altri accumulatori non acidi - Requisiti di sicurezza per accumulatori portatili
sigillati e batterie da essi ricavate, destinati all'uso in applicazioni portatili. Parte 2: Sistemi al litio
EN 60127-1:2006 - Fusibili miniatura. Parte 1: Definizioni per fusibili miniatura e requisiti generali per elementi di
ricambio miniatura
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Condensatori fissi perl'uso in apparecchiature elettroniche - Parte 14: Specifica sezionale
- Condensatori di soppressione fissi per il collegamento all'alimentazione
EN IEC 61051-1:2019 - Varistori per I'uso in apparecchiature elettroniche. Parte 1: Specifica generica
Direttiva 2014/30/UE sulla compatibilita elettromagnetica, Direttiva 2014/53/UE (recepitain Romania con DECISIONE
n. 740 del 5 ottobre 2016):
EN 50665:2017 - Norma di prodotto per la valutazione delle apparecchiature elettroniche ed elettriche in relazione alle
restrizioni di esposizione umana ai campi elettromagnetici (0 Hz - 300 GHz)
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EN 50663:2017 - Norma di prodotto per la valutazione della conformita delle apparecchiature elettriche ed elettroniche
di bassa potenza alle restrizioni di base relative all'esposizione umana ai campi elettromagnetici (10 MHz - 300 GHz)
EN 62311:2008 - Valutazione delle apparecchiature elettriche ed elettroniche in relazione alle restrizioni
sull'esposizione umana ai campi elettromagnetici (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 62311:2020 - Valutazione delle apparecchiature elettriche ed elettroniche in relazione alle restrizioni
sull'esposizione umana ai campi elettromagnetici (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 55014-1:2021 - Compatibilita elettromagnetica. Requisiti per elettrodomestici, utensili elettrici e apparecchi
simili. Parte 1: Emissioni
EN IEC 55014-2:2021 - Compatibilita elettromagnetica. Requisiti per elettrodomestici, utensili elettrici e apparecchi
simili. Parte 2: Immunita. Norma per famiglie di prodotti
EN 61000-3-2:2019/A1:2021 - Compatibilita elettromagnetica (EMC) - Parte 3-2: Limiti - Limiti per le emissioni di
corrente armonica (corrente di ingresso dell'apparecchiatura < 16 A per fase)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Compatibilita elettromagnetica (EMC) - Parte 3-3: Limiti - Limitazione delle variazioni di
tensione, delle fluttuazioni di tensione e del flicker nei sistemi di alimentazione pubblici a bassa tensione, per
apparecchiature con corrente nominale < 16 A per fase e non soggette a restrizioni di connessione
EN 301 489-1 V2.2.3 - Norma di compatibilita elettromagnetica (EMC) per apparecchiature e servizi radio. Parte 1:
Requisiti tecnici comuni. Norma armonizzata per la compatibilita elettromagnetica.
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Norma di compatibilita elettromagnetica (EMC) per apparecchiature e servizi radio. Parte
3: Condizioni specifiche per dispositivi a corto raggio (SRD) operanti nella gamma di frequenza da 9 kHz a 246 GHz.
Norma armonizzata per la compatibilita elettromagnetica.
EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Norma di compatibilita elettromagnetica (EMC) per apparecchiature e servizi radio. Parte
17: Condizioni specifiche per apparecchiature di trasmissione dati a banda larga. Norma armonizzata per la
compatibilita elettromagnetica.
EN 301 489-19 V2.2.1:2022 - Norma armonizzata sulla compatibilita elettromagnetica (EMC) per apparecchiature e
serviziradio. Parte 19: Condizioni specifiche per stazioniterrestri mobili di sola ricezione (ROMES) operantinellabanda
1,5 GHz che forniscono comunicazioni dati e ricevitori GNSS operanti nella banda RNSS che forniscono dati di
posizionamento, navigazione e temporizzazione.
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Norma di compatibilita elettromagnetica (EMC) per apparecchiature e servizi radio; Parte
52: Condizioni specifiche per apparecchiature radio e apparecchiature ausiliarie per apparecchiature di comunicazione
cellulare (UE); Norma armonizzata per la compatibilita elettromagnetica
EN 300 328 V2.2.2:2020 - Sistemi di trasmissione a banda larga. Apparecchiature di trasmissione dati operanti nella
banda dei 2,4 GHz. Norma armonizzata per |'accesso allo spettro radio.
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Dispositivi a corto raggio (SRD) operanti nella banda di frequenza da 25 MHz a 1000 MHz
Parte 2: Norma armonizzata per I'accesso allo spettro radio per apparecchiature radio non specifiche
EN 303 413 V1.2.1:2021 - Sistemi satellitari e stazioni terrestri (SES). Ricevitori del sistema globale di navigazione
satellitare (GNSS). Apparecchiature radio operanti nelle bande difrequenza da 1164 MHz a 1300 MHz e da 1559 MHz
a 1610 MHz. Norma armonizzata per |'accesso allo spettro radio .
EN 301 908-1 V15.2.1:2023 - Reti cellulari IMT. Norma armonizzata per I'accesso allo spettro radio. Parte 1:
Introduzione e requisiti comuni. Versione 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - Reti cellulari IMT. Norma armonizzata per I'accesso allo spettro radio. Parte 13:
Apparecchiature utente (UE) per I'accesso radio terrestre universale evoluto (E-UTRA)
Direttiva 2006/42/CE - relativa alle macchine - immissione sul mercato delle macchine
Direzione 2014/30/UE - sulla compatibilita elettromagnetica (GD 487/2016 sulla compatibilita elettromagnetica,
aggiornato 2019 );
Direttiva 2014/35/UE, GD 409/2016 - sulle apparecchiature a bassa tensione
Direttiva 2014/53/UE - concernente I' armonizzazione delle legislazioni degli Stati membri relative alla messa a
disposizione sul mercato di apparecchiature radio ( DECISIONE n. 740 del 5 ottobre 2016 relativa alla messa a
disposizione sul mercato di apparecchiature radio)
Direttiva 2011/65/UE dell'8 giugno 2011, modificata dalla direttiva 2015/863/UE, Allegato 2 - sulla restrizione
dell'uso di determinate sostanze pericolose nelle apparecchiature elettriche ed elettroniche
La conformitadi questo prodotto ai requisiti essenziali della Direttiva sulle ap parecchiature radio 2014/53/UE é stata
verificata dal seguente organismo notificato con N. 0123 :
TUV SUD Product Service basato sul certificato numero TPS-RED500909 i01, rilasciato il 22.04.2025.

Altri standard o specifiche utilizzati:

e SRENISO 9001 - Sistema di Gestione della Qualita

e SRENISO 14001 - Sistema di Gestione Ambientale

e SRISO 45001:2018 - Sistema di gestione della salute e sicurezza sul lavoro.
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Nome del marchio e del produttore: SH&T Co. Ltd
Nota: la documentazione tecnica & di proprieta del produttore.
Nota: questa dichiarazione € coerente con I'originale.
Periodo di validita: 10 anni dalla data di approvazione.
Luogo e data di rilascio: Craiova, 02.12.2025
Anno di applicazione della marcatura CE: 2025
di registrazione : 1503/02.12.2025

Persona autorizzata e firma: Ing. Stroe Marius Catalin
Direttore Generale della SC RURIS IMPEX SRL

DICHIARAZIONE DI CONFORMITA CE

Produttore: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebalo, no. 111, Edificio amministrativo, Craiova, Dolj, Romania
Obiettivo. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Rappresentante autorizzato: Ing Stroe Marlus Catalln — Direttore Generale
Persona autorizzata per i
Descrizione della macchina: II tosaerba robotlzzato & progettato per eseguire lavori di taglio dell'erba.
Numero di serie del prodotto: AATC00100001RURSTN1500 (dove AA rappresenta le ultime due cifre dell'anno di
fabbricazione, i caratteri 5 e 7 sono il numero di lotto, i caratteri 7-12 sono il numero del prodotto)

Prodotto: Tosaerba robotizzato

Modello : RURIS Tipo: Sentinel 1500
Tipo di motore : motore elettrico senza spazzole Larghezza di taglio: 180 mm
Tipo di connessione: Bluetooth, Wi-Fi , App, GPS 4G Superficie massima : 1500 mq

Livello di pressione sonora misurato : 55 dB Livello di potenza sonora massimo: 63 dB
Il livello di potenza sonora é certificato da TUV Rheinland con rapporto n. CN25A58Q 001 del 08.08.2024, in conformita
con quanto previsto dalla norma EN ISO 3744:2010
Noi, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, produttore, in conformita con GD 1029/2008 - sulle condizioni di immissione sul
mercato delle macchine, Direttiva 2006/42/CE - requisiti di sicurezza e protezione, Norma EN ISO 12100:2010 -
Macchine. Sicurezza , Direttiva 2014/35/UE , HG 409/2016 sulle apparecchiature a bassa tensione, Direttiva
2014/30/UE sulla compatibilita elettromagnetica (HG 487/2016 sulla compatibilita elettromagnetica, aggiomata al
2019), Direttiva 2014/53/UE ( recepitain Romania dalla DECISIONE n. 740 del 5 ottobre 2016, relativa alla messa a
disposizione sul mercato di apparecchiature radio), Direttiva 2011/65/UE dell'8 giugno 2011, sulle restrizioni dell'uso
di determinate sostanze pericolose nelle apparecchiature elettriche ed elettroniche, modificata dalla Direttiva
2015/863/UE, Allegato 2, dichiariamo che sono state eseguite tutte le serie di test radio essenziali per certificare la
conformita del prodotto agli standard specificati e dichiariamo che € conforme ai principali requisiti di sicurezza e
protezione, non mette in pericolo la vita, la salute, la sicurezza sul lavoro e non ha alcun impatto negativo sull'ambiente.
Il sottoscritto Stroe Catalin, rappresentante del produttore, dichiara sotto la propria responsabilita che il prodotto &
conforme alle seguenti norme e direttive europee:
EN 3744:2010: Acustica - Determinazione deilivelli di potenza sonora e dei livellidi energia sonora delle sorgenti di
rumore mediante pressione sonora - Metodi ingegneristici in condizioni prossime a quelle di un campo libero sopra
un piano riflettente
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Sicurezza degli apparecchi elettrici d'uso domestico e similare. Parte 2-107:
Norme particolari per i rasaerba robotizzati a batteria
Altri standard o specifiche utilizzati:
. SR EN ISO 9001 - Sistema di Gestione della Qualita
. SR EN ISO 14001 - Sistema di Gestione Ambientale
. 1SO 45001:2018 - Sistema di gestione della salute e sicurezza sul lavoro.
Nota: la documentazione tecnica & di proprieta del produttore.
Nota: questa dichiarazione & coerente con I'originale.
Periodo di validita: 10 anni dalla data di approvazione.
Luogo e data di rilascio: Craiova, 02.12.2025
Anno di applicazione della marcatura CE: 2025
di registrazione : 1504/02.12.2025
Persona autorizzata e firma: Ingegnere Stroe Marius Catalin
! Direttore Generale della SC RURIS IMPEX SRL
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1. ZAVEDENI

Vézeny zakazniku!

Dékujeme vam za vas$e rozhodnuti zakoupit produkt RURIS a za duvéru, kterou jste v nasi spole¢nost viloZili !
RURIS pUsobi na trhu od roku 1993 a za tuto dobu se stala silnou znackou, ktera si vybudovala reputaci
dodrzovanim svych slib(, ale také neustalymi investicemi zaméfenymi na pomoc zakaznikim se spolehlivymi,
efektivnimi a kvalitnimi feSenimi.

Jsme presvédceni, Ze si nd$ produkt ocenite a budete se z jeho vykonu tésit po dlouhou dobu. RURIS svym
zakaznikim nenabizi pouze stroje, ale kompletni feSeni. Dulezitym prvkem ve vztahu se zakaznikem je
poradenstvi pfed i po prodeji, zdkaznici RURIS maiji k dispozici celou sit partnerskych prodejen a servisnich
mist.

Abyste si zakoupeny produkt mohli uzivat, peclivé si prectéte uzivatelskou pfiruc¢ku. Dodrzovanim pokynu si
zarucite jeho dlouhodobé pouzivani.

Spole¢nost RURIS neustale pracuje na vyvoji svych produktd, a proto si vyhrazuje pravo na zmény, mimo jiné
jejich tvaru, vzhledu a vykonu, aniz by byla povinna tuto skute¢nost pfedem sdélit.

Jesté jednou dékujeme, Ze jste si vybrali produkty RURIS!

Informace a podpora zakaznik(:
Telefon: 0351.820.105

e-mail: info@ruris.ro

2. BEZPECNOSTNIi POKYNY
2.1. VAROVANIi NA STROJI

Béhem provozu dodrzujte
bezpeénou vzdalenost od
robota.

Varovani! Nebezpeci!

Nepfiblizujte ruce ani nohy
k rotujicim nozim. Nikdy
nedavejte ruce ani nohy do
blizkosti robota ani pod néj.

A A
Pfed provedenim jakékoli
kontroly a/nebo udrzby se
ujistéte, Ze je hlavni Prectéte si manual.
vypinaé v poloze
~VYPNUTO"

Pfred zvedanim robota pfi
provadéni udrzby jej
vypnéte.

robota nelijte vodu . Nelezte na robota.

Pozor! Neomyijte spodni
stranu robota proudem
vody.
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2.2. VAROVANI
Pfed pouzitim si pfectéte navod k pouziti. Uschovejte si jej pro budouci pouziti.
Skolstvi
a. Peclivé si prectéte pokyny. Seznamte se s ovladacimi prvky robota.
b. Nedovolte osobam, které nejsou s témito pokyny obeznameny, ani détem, aby robota pouzivaly.
c. Provozovatel nebo uZivatel je odpovédny za nehody nebo nebezpeci zplsobena jinym osobam nebo jejich
majetku.
Vycvik
a. Pravidelné kontrolujte prostor, kde se spotfebi¢ pouziva, a odstranujte vSechny kameny, klaciky, draty a
dalsi cizi pfedméty.
b. Pravidelné kontrolujte noze, Srouby noz( a fezaci jednotku, zda nejsou opotfebované nebo poskozené.
Opotfebované nebo poskozené noze a Srouby vyménujte v sadach, aby byla zachovana rovnovaha.
Pouziti
a. Nevkladejte ruce ani nohy do blizkosti rotujicich ¢asti robota ani pod né.
b. Nezvedejte ani nenoste robota, kdyz je motor v chodu.
c. Vypnéte robota tlaitkem napajeni:
- Pfed odstranénim ucpani;
- Pfred kontrolou, ¢i$ténim nebo praci na robotu.
Nenechavejte robota bézet bez dozoru, pokud vite, Ze se v jeho blizkosti nachazeji domaci zvifata, déti nebo
jiné osoby.
Navic pfi pouzivani robota:
a) Nepouzivejte robota na mokré trave.
b) Nepouzivejte robota, kdyZz jste naboso nebo v otevienych sandalech. Vzdy noste ochrannou obuv a dlouhé
kalhoty.
c) Pfi otaceni stroje smérem k sobé budte velmi opatrni.
d) Robota vzdy spustujte podle pokynl a s nohama v dostateéné vzdalenosti od noze (nozi).
Udrzba a skladovani
a. Udrzujte vSechny matice, Srouby a vruty pevné utazené, aby byl zajiStén spravny a bezpeény provoz stroje.
b. Z bezpeénostnich divodli vymérite opotfebované nebo poskozené dily.
c. Pfi vyméné poskozenych dili pouZivejte pouze originalni dily.
d. Ujistéte se, Ze je baterie nabijena spravnou nabijeckou doporu¢enou vyrobcem. Nespravné pouziti
nabije€ky muze vést k Urazu elektrickym proudem, pfehfati nebo uniku korozivni kapaliny z baterie.
e. V pfipadé uniku elektrolytu vyplachnéte vodou/neutralizaénim prostfedkem, v pfipadé zasazeni o€i atd.
vyhledejte Iékafskou pomoc.
f. Robot bude servisovan v souladu s pokyny vyrobce.
g. Neotevirejte ani neposkozujte baterii.
h. Ujistéte se, Ze je baterie nabijena spravnou nabijeckou doporu¢enou vyrobcem. Nespravné pouziti miaze
vést k urazu elektrickym proudem, pfehfati nebo uniku korozivni kapaliny z baterie.
Udrzba a specialni pokyny
1. Pfed odstrafiovanim ucpani, kontrolou a ¢isténim stroje nebo pfed vyménou fezného kotouce vzdy vypnéte
hlavni vypina¢ robota. Nikdy se nepokousejte robot opravovat ani sefizovat, kdyZ je v provozu.
2.V pfipadé abnormalnich vibraci zastavte robota a zkontrolujte, zda nejsou noze poskozené. Vymeénte
opotfebované nebo poskozené noze, aby byla zachovana rovnovaha. Pokud vibrace pretrvavaji, obratte se na
autorizované servisni stfedisko RURIS.
3. Pfi kontrole nebo udrzbé cepele pouzivejte ochranné rukavice.
4. Neprovadéjte udrzbu naboso nebo v otevienych sandalech. Vzdy noste vhodnou pracovni obuv a dlouhé
kalhoty;
5. Pro vasi bezpe¢nost vyménte opotifebované nebo posSkozené dily.
6. Pouzivejte pouze originalni vybaveni a pfislugenstvi. Upravy plvodniho designu robota nejsou povoleny.
Veskeré upravy provadite na vlastni nebezpeci a rusi platnost zaruky.
7. Udrzujte vSechny matice a Srouby pevné utazené, aby byl robot v bezpe€ném provoznim stavu.
Bezpecnostni pokyny pro nabijecku
1. Zasuvka musi byt instalovana v blizkosti zafizeni a musi byt snadno pfistupna.
2. Externi kabel této jednotky nelze vyménit; pokud je kabel poSkozen, je nutné jednotku kompletné vyménit.
4. Neotevirejte kryt nabijecky. Z bezpecnostnich divodl smi zafizeni otevirat pouze kvalifikovany servisni
personal.
5. Chrarite zafizeni pfed vihkosti.
6. Pfed ¢iSténim odpojte zafizeni od zdroje napéjeni. Pouzijte vihky hadfik.
7. Zafizeni musi byt umisténo na stabilnim povrchu.
8. Pokud nabijecku delSi dobu nepouzivate, odpojte ji od zdroje nap3ajeni.
3
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9. Pokud nastane néktera z nasledujicich situaci, mél by byt pfistroj zkontrolovan kvalifikovanym servisnim
personalem:
- Zastrcka je poSkozena.
- Do zafizeni vnikla kapalina.
- Nabijecka byla vystavena vihkosti.
- Nabijecka upadla a/nebo je poSkozena.
- Nabijecka vykazuje zjevné znamky poskozeni.
- Nabijec¢ka nefunguje spravné nebo ji nelze uvést do provozu podle tohoto navodu.
10. Nepfipojujte poSkozeny napajeci kabel ke zdroji napajeni. Nedotykejte se poSkozeného napajeciho
kabelu, pokud je pfipojen ke zdroji napajeni.
Zvlastni bezpecénostni pokyny pro zafizeni napajena bateriemi:
1. Pfed vlozZenim dobijeci baterie se ujistéte, Ze je robot vypnuty. VloZeni baterie do zapnutého elektrického
nafadi mize vést k nehodam.
2. Pred ¢iSténim odpojte nabijeCku ze zasuvky.
3. Nevystavujte baterii del§i dobu pfimému slune¢nimu zafeni ani ji nepokladejte na radiator. Teplo baterii
posSkozuje a hrozi nebezpeci vybuchu. Pokud je baterie horka, nechte ji pfed nabijenim vychladnout.
Neotevirejte baterii a zabrarite jejimu mechanickému poékgz'eni.
3. TECHNICKE UDAJE

Typ motoru Bezkartacovy elektromotor
Napéti lithium-iontové baterie 20V

bK:&??;ta lithium-iontové 6Ah

Typ pripojeni Bluetooth, Wi-Fi , aplikace, 4G GPS
Doba nabijeni 120 minut
Pracovni doba 90 minut

Sifka fezu 180mm

Vyska seceni 20 mm-100 mm
Maximalni uhel stoupani 70°

Maximalni plocha 1500 m?

Cista hmotnost s 22,5 kg

prislusenstvim

- LCD displej
- Hlasové rozhrani
- Destovy senzor
- Snima¢ zvedani

vybér

Bluetooth BLE
® Frekvence: 2400-2483,5 MHz

® Maximalni vyzafovany vykon: 5,44 dBm Wi-Fi
2,4 GHz (IEEE 802.11 b/g/n)

Frekvence: 2400-2483,5 MHz

Maximalni vyzafovany vykon: 18,33 dBm
(zakladni deska )

Maximalni vyzafovany vykon: 17,5 dBm ( rezim
algoritmického zpracovani Wi -Fi)

® Maximalni vyzafovany vykon: 17,5 dBm
LoRa (863-870 MHz)

® Frekvence: 863-865 MHz / 865 868 MHz

® Maximalni vyzafovany vykon: 5,42 dBm
GNSS

® Sistema obdrzela:

Specifikace radia
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GPS, BDS, Galileo, GLONASS

® Frekvence: 1559-1610 MHz

LTE 4G — mobilni

prenosy Podporovana pasma + vykon Vydano
Maximem:

® Pasmo 1: 24,37 dBm

® Pasmo 3: 23,96 dBm

® Pasmo 7: 23,60 dBm

® Pasmo 8: 24,17 dBm

® Pasmo 20: 22,88 dBm

® Pasmo 28: 23,24 dBm

® Pasmo 38: 23,99 dBm

[ ]

Pasmo 40: 23,79 dBm
Zafizeni l|ze pouZivat bez omezeni ve vSech
CLENSKYCH statech Evropské unie .

Zaruka 36 mésicu

Robot je vhodny pro travu do vysky 100 mm. Ve vy$si travé se robot mlze zastavit. Sekejte travnik na méné
nez 100 mm pomoci sekacky na travu.

Baterie robota vyuziva funkci ,,a UP- Innovation RURIS“. Tato funkce pomaha baterii, kdyz dosahne
kritické hranice vybiti. Ruris pfiSel s inovaci v systému élanka uvniti baterie, diky které lze baterii po
dlouhé dobé vybiti dobit. Uzivatelé RURIS si tak mohou uzivat spolehlivosti a inovaci RURIS. Po
skladovani se doporucuje nabijeni v intervalu 6 mésicti az 1 roku.

4. PREHLED STROJE

Roboticka sekacka na travuna travu Ruris Sentinel 1500 je extrémné pokrogily stroj, ktery vyuziva technologii
Advanced Positioning and Navigation (APNT), ktera kombinuje:

5
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® navigacni technologie pomoci satelitd a RGB.
e MAPOVANI .

e  diagnosticka technologie, vizudlni objekty A.
Tato technologie umozriuje robotickému sedlu mapovat okolia uréovat polohu sedla s pfesnosti na centimetr ,
coz mu umozriuje surfovat a manévrovat kolem pfekazek s velkou pfesnosti.

Senzor de ploaie

Buton stop Senzor cu ultrasunete

Panou de control Camera A.l. cu functie stereo RGB

Roti spate Roti fata

Maner transport

Pini incarcare

Disc taiere

Compartiment baterie

Obrazky slouzi pouze pro informacni ucely, dodavatel si vyhrazuje pravo provadét strukturalni a
funkéni zmény zarizeni prezentovaného v této prirucce.

5. INSTALACE
Odstraiite vétve stromu, kameny, hracky a dalSi prekazky, které by mohly poskodit robota a jeho noze.

. X A
P I o=

< 80mm,
7/

~
< 80 mm ==
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Sestaveni a umisténi nabijeci stanice

Nejprve najdéte nejlepSi umisténi pro vasi nabijeci stanici,
zvazte nejbliz8i venkovni zasuvku, protoZe stanice musi byt k
ni pfipojena. Ujistéte se, Zze povrch, kam nabijeci stanici
umistite, je rovny, suchy, bez magnetickych polia bez
pfekazek pfred nim. Udrzujte dokovaci stanici alespofi 3 m od
dom{, strom0 a plotd. Pokud je dokovaci stanice obklopena

budovami nebo stromy, ujistéte se, Ze Uhel otevfeni pfed X R X
stanici je vétSi nez 110°. Ujistéte se, ze pfed zakladni deskou \
dokovaci stanice je alesporn 2 m rovného prostoru. _LL %:'

Nainstalujte stanici RTK na teleskopickou tyc.
Jakmile najdete spravné misto pro nabijeci stanici a referenni stanici, dokoncete instalaci dokovaci stanice a
referenéni stanice podle nize uvedeného postupu.

Cablu pentru statia

Statia de referinta de andocare si Coliere de Tija telescopica pentru
statia de referinta plastic statia de referinta

Odstranite upevriovaci Srouby referenéni stanice.



RURIS

Nainstalujte teleskopickou ty¢ spolecné s referenéni stanici.

Pfipojte konektor (s delSim kabelem) k referencni stanici, pfipojte konektor (s kratsim kabelem) k dokovaci
stanici a poté pomoci plastové kabelové pasky upevnéte kabel k ty¢i.
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Spusténi dokovaci stanice.
1. Pfipojte prodluzovaci kabel ke zdroji napajeni.

2. Pfipojte prodluZovaci kabel k dokovaci stanici a pfipevnéte dokovaci stanici k zemi.

Kdyz je dokovaci stanice zapnutd, modra LED dioda nize bude trvale svitit. Pokud se zadna LED dioda
nerozsviti, zkontrolujte napajeni a konektory nebo se obratte na autorizované centrum Ruris .

Zapnéte robotickou sekacku a umistéte ji do dokovaci stanice.

Zapnéte hlavni vypina¢ pro zapnuti robotické sekacky a zadejte kod.
Vychozi PIN: 0000.

Po zapnuti a nabiti robotické sekacky v dokovaci stanici chvili pockejte a poté zkontrolujte pfipojeni k satelitdim
na panelu referen¢ni stanice nebo na obrazovce robota.



RURIS

Indikator RMS: Indikuje komunikaci s robotickou sekackou (pomoci radiové frekvence).

LED sviti nepfetrzité — aktivni pfipojeni.

Blikajici LED — spojeni pferuseno.

Indikator RCS : Rezervovano pro komunikaci s dalkovym ovladanim, momentalné nepouzivano (LED dioda
neindikuje zadny stav).

Indikator DSG: Stav satelitniho signalu referenéni stanice.

LED sviti nepfetrzité — referenéni stanice funguje spravné.

Blikajici LED — referen¢ni stanice ma problém.

Indikator RMG: Stav satelitniho signalu robotické sekacky.

LED sviti nepfetrzité — robot ma dobry signal.

Blikajici LED — robot ma slaby signal.

WiFi : Normalné LED blika pomalu. Béhem rezimu parovani (referenéni stanice a robot) LED sviti trvale.
Tlacitko pro vraceni: TlaCitko pro vraceni robotické sekacky do dokovaci stanice.

"\ _Cf

Tlacitko parovani referenéni stanice — robot: Pouziva se, kdyZ je nainstalovana nova referenéni stanice a
je tfeba ji sparovat s robotem. Funkci aktivujete stisknutim a podrzenim tlacitka po dobu 5 sekund.

()

Stav systému Ize mezitim kontrolovat i na obrazovce robota. Pokud se text APNT na obrazovce zobrazi s
jinou barvou, znamena to, ze systém je spravné nakonfigurovan a pfipraven k vytvofeni mapy.

202XXXXX  Wed.  14:00 85% MY

StandB
Map:0.00 M d: 0% . . [T
i o Simbol APNT — Indicator al sté&rii
% sistemului. Cand apare cu culorile
«q = ‘\'_‘\ diferite, inseamna ca robotul are o
conexiune buna cu satelitii, iar

sistemul de camere este de
asemenea pregatit.

But i
uton pornire Buton

verificare

Buton inapoi R
Buton reincarcare

Buton rotativ
Rotiti pentru navigarea in meniu.
Apasati pentru confirmare.

10
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5.1 PRIDANi ROBOTA DO APLIKACE REVOLA A KONFIGURACE SYSTEMU
Aplikace REVOLA
Aplikace REVOLA je nedilnou soucasti systému . Roboticka sekacka na travuspolupracuje s touto aplikaci na
vytvoreni virtudlniho hrani¢niho systému, ktery robotpozdéjirozpozna a VY jej budete pouzivat ke spravné praci
na zemi.
Pro stazeni aplikace naskenujte QR koéd . Muzete také ru¢né vyhledavat v obchodé s aplikacemi pomoci
klicového slova ,,REVOLA APP*.

®  App Store — pro uzivatele iPhonu
®  Google Play — pro uZivatele systému Android

Otevrete aplikaci REVOLA a zaregistrujte si novy ucet.

e
Register

Chcete-li pfidat sekacku, kliknéte na symbol ,+“ v pravém dolnim rohu hlavni stranky. Zkontrolujte sériové
Cislo sekacky na typovém S§titku a poté jej zadejte nebo naskenujte QR kéd na typovém Stitku, abyste mohli
pokracovat a postupovat podle pokynt na obrazovce.

« Add Device
.
Your Devices =
Reyda, VR16
s ol
i &
! :
: :
a a
BRavola, VR16
% o
-
g ...
S

11
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« Add Device « Wian Configuration « Add Device

Grant System Access Configure WiFi for Device
Successfully Connected!
i [ oot |

Planovani a konfigurace pracovni oblasti

Pfejdéte na stranku se specifikacemi zafizeni, vyberte Rezim mapy a vytvofte novou mapu.

Pfed vstupem do procesu ,Rezim mapy “ v aplikaci aplikace zkontroluje stav systému, aby se uijistila, Ze mapu
Ize uspésné vytvofit. Pokud narazite na potize, obratte se na autorizované centrum Ruris, kde vam poskytnou
dal$i pomoc.

Working interuat

‘21 I X X X |

Remate control mode o

Map History

Map Mode ‘

Aplikace REVOLA podporuje tfi typy umisténi dokovaci stanice: v travniku, na travniku nebo mimo travnik.
Vyberte si prosim vhodny zpusob pro vasi mapu.

12
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Dokovaci stanice mimo virtualni hranici travnaté plochy
Ujistéte se, Zze dokovaci stanice neni pfili§ blizko budov, plotl nebo stroma.
Ujistéte se, zZe pfed zakladni deskou je pfimka alespon 2 m.

Dokovaci stanice na okraji OMEZUJE virtualni povrch travniku .

Prosim, sesednéte si. UJISTETE se, Ze dokovaci stanice neni pfili§ blizko
budov, plott nebo stromu.

Prosim, usadte se a ZAJISTETE, Ze na zakladni desce pro divky je ptima ¢ara
dlouha alespori 2 m .

ve virtualnim travniku INSIDE LIMIT

Prosim, osedlejte se. UJISTETE se, Ze v div&i zakladni desce je pfima &ara
dlouhd alespori 2 m .

Neumistujte prosim dokovaci stanici pfili§ blizko k virtualnimu limitu (musi byt
vétSinez 2 m).

Dulezité informace pred kreslenim mapy
Pfi kresleni pracovni plochy pracujte v blizkosti sekacky, abyste predesli

pferuseni signalu; proces vyzaduje pfipojeni Bluetooth mezi strojem a aplikaci (ujistéte se, ze
vzdalenost mezi telefonem a strojem je mensi nez 10 m).

Vzdalenost mezi hrani€nimi body pracovni oblasti musi byt vétSi nez 50 cm a hrani¢ni body lze
kreslit pouze tehdy, kdyZz se usecka zbarvi do zelena.

Upozorfiujeme, Ze mapa travnaté plochy je omezena na 96 bodu.

Délka a Sitka mapy musi byt mensi nez 100 metrd.

Zelena teCkovana ¢ara: V aktualni poloze Ize nakreslit bod.

Zluta teGkovana ¢ara: V aktudlni pozici nelze nakreslit bod.

PIna zelena ¢éra: Vytvorena hranice prace.

Nepfetrzita modra ¢ara: Draha robotické sekacky k dokovaci stanici.

PIna ¢ervena ¢ara: hranice vytvorené prekazky.

Odstrani posledni nakresleny bod.

UloZte a vygenerujte mapu.

UloZte mapu prekazek.
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A e Pridejte prekazku.

Kresleni mapy s dokovaci stanici mimo pracovni oblast robota.
Nakonfigurujte trasu navigacni cesty a pracovni oblast.

Opatrné

Béhem vytvareni mapy se ujistéte, Zze symboly satelitd ’:L a Bluetooth jsou oranzové; muizete je vidét v pravém
hornim rohu obrazovky mobilniho telefonu.

Krok 1
PR = -
’ ]
, Jgk_ i ®
X X
"\_ofr (-]
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznacte prvni bod pro dokovaci stanici.
Kliknutim zobrazite vice informaci.

Krok 2

Pfed vyzna¢enim prvniho bodu navigacni trasy méjte prosim na paméti, ze ROBOT vygeneruje v dokovaci
stanici pro divky pfimku o délce 2 m .
Krok 3

Guidance route drawn

Jakmile jsou oznaceny v8echny body navigacni trasy, stisknéte tlaél'tkoo pro uloZeni navigacni trasy a
pokracovani v procesu nastaveni virtudlni mapy.

Krok 4
14
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UZivatel musi mit na paméti, Ze minimalni vzdalenost mezi jednotlivymi body je pfiblizné 50 cm a systém
vyzaduje minimalné 4 body (maximalné 96 bodu).
Uzivatel musi béhem vytvareni mapy vénovat pozormost stavu linek a fidit se zpravami zobrazovanymi aplikaci.

Krok 5

Po oznageni v8ech bodu pracovni oblasti musi uZivatel stisknout tlac“:l'tko° , zadat nazev a ulozit mapu.

Kresleni mapy s dokovaci stanici pobliz pracovni oblasti.
Nastaveni pracovniho prostoru.

Béhem vytvareni mapy se ujistéte, Ze symboly satelitt ‘.:L a Bluetooth jsou oranzové; mlzete je vidét v pravém
hornim rohu obrazovky mobilniho telefonu.

Krok 1
P -
; o
o ©
(X X*)
fv) &
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznaéte prvni bod pro dokovaci stanici.

Krok 2

15
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Vytvofeni virtudlni hranice travnaté plochy pomoci navigacnich tlacitek a bodud kresleni na mapé.

17m

Pro efektivnéjsi seCeni v okoli nabijeci stanice systém vytvofi specialni

Sekani travy kolem nabijeci stanice. {
oblast kolem stanice a tu posece jako prvni. D— e

Krok 3

Po oznaceni vSech bodu pracovni oblasti musi uZivatel stisknout tlaél’tko° , zadat nazev a ulozit.

Kresleni mapy s dokovaci stanici uvniti pracovni oblasti
. Nastaveni pracovni oblasti.

Pozor!

Béhem vytvareni mapy se ujistéte, ze symboly satelitd “g/ a Bluetooth jsou oranzové; muzete je vidét v pravém
hornim rohu obrazovky mobilniho telefonu.

Krok 1
LA = -
; o
/J:k\ @
Cx )
No/ (-]
Consola de navigare Apasati sa

marcati punctul

Oznaéte prvni bod pro dokovaci stanici.

Krok 2

16
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Navigujte robota k dal§imu bodu a oznacte druhy virtualni hrani¢ni bod.

Krok 3

Dbejte na minimalni vzdalenost mezi body pfiblizné 50 cm a systémovy pozadavek na minimalné 4 body
(maximalné 96 bodu).

Krok 4
R -
A ®
S ——— 3

Béhem vytvareni mapy vénujte pozornost stavu linek a zpravam zobrazovanym aplikaci.

Krok 5

Po oznaceni pracovni oblasti v§emi body stisknéte tlaél'tko° , zadejte nazev a ulozte pracovni oblast.

pridani zakazané oblasti/prekazky na mapu.
Konfiguraéni zéna zakazana.

17
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Pozor!

Béhem vytvareni mapy se ujistéte, Ze symboly satelitd "gb a Bluetooth jsou oranZové; muzete je vidét v pravém
hornim rohu obrazovky mobilniho telefonu.

Krok 1
A ® .
' J o AN @
CX X
\.\.o .r/ 9

Apasati sa

Consola de navigare :
marcati punctul

Navigujte robota k prvnimu bodu zakazané oblasti/pfekazky.

Krok 2

Oznacte bod 2. Po oznacéeni druhého bodu se €ara vygeneruje Eervené, coz znaci okraj zakazané zény.

Krok 3

. PR .
A
[~ T qe

Vénujte pozornost minimalni vzdalenosti mezi body pfiblizné 50 cm a systémovému pozadavku na minimalné
4 body (maximalné 96 bodu).
Béhem vytvafeni mapy vénujte pozornost stavu linie a zprdvédm zobrazovanym aplikaci.

18
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Krok 4

bodl Oznacit vSem stisknéte tlaéitkoo , zadejte nazev a ulozte pracovni prostor.

Krok 5

P -

A C)

Nastavena zakazana oblast bude na mapé oznacena jinou barvou.

Generovani a synchronizace mapy s robotem.
Po pojmenovani a uloZeni mapy aplikace REVOLA komunikuje s robotem a synchronizuje s nim informace z
mapy.

generating map

Dokongeni procesu vytvareni mapy.

UzZivatel musi byt blizko robota a pfed dokon€enim procesu vytvareni mapy se ujistit, Ze je pfipojeno
Bluetooth. Pokud je proces synchronizace mapy pferuSen, musi se uZivatel vratit na stranku mapy a
zkontrolovat, zda byla mapa Uspésné uloZena.

Rozhrani rezimu mapy.
Po UuspéSném vytvofeni mapy se zobrazi na hlavni strance rezimu mapy. Zde uzivatel najde pfistup k funkci
spravy prekazek.

19
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Satetite’

Create a New Map

@ Map History

Y

Tlacitko pro upravu prekazky.
Aplikace podporuje funkci Upravy pfekazky. Stisknutim tohoto tlacitka se uZivatel dostane na stranku pro
L)

Upravu piekazky. Je nutné zajistit, aby byl robot pfipojen k mobilnimu telefonu pfes Bluetooth=
Tlacitko Smazat mapu.
Stisknutim tohoto tla¢itka uzivatel smaze aktualné pouzitou mapu.

Ep

Pfepnout na satelitni mapu.
Stisknutim tohoto tla¢itka si uzivatel mize zobrazit mapu v satelitnim rezimu.

w
%
£
S

acitko Navrat do dokovaci stanice.
isknutim tohoto tlacitka uzivatel da robotovi pfikaz k navratu do dokovaci stanice.

nd

2

-

lacitko .
isknutim tohoto tla¢itka uZivatel zada ROBOTOVI povel k zahgjeni stfihani vlasu.

()]

Tlacitko Pauza.
Stisknutim tohoto tladitka uzivatel pozastavi robota.
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Funkce a nastaveni aplikace REVOLA

Nastaveni pracovniho harmonogramu

UZivatel si mize nastavit pracovni harmonogram v aplikaci REVOLA. Existuji dva rezimy planovani: tydenni
harmonogram a pracovni interval. V tydennim rezimu si uzivatel muze nastavit sedm dni, kazdy den ma dva
Casové intervaly. V rezimu pracovniho intervalu si uzivatel muze nastavit den restartu po dokonceni se€eni

robota.

< Schedule Setup < Schedule Overview

Remote control mode

Map Mode

x]
x]

AN
Change Your Device Setting % X

En v 3 2 5 E E3

Apésarea butonului,+” pentru addugarea Program saptamanal.
unui interval orar. Numarul total de ore de lucru pe saptamana.
Apésarea butonului ,x” pentru stergerea Numarul mediu de ore de lucru pe zi.

unui interval orar.

My iowser

Map Mode

21
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Pracovni interval.

V tomto pracovnim rezimu se robot po uplynuti nastaveného intervalu restartuje a znovu posece celou
travnatou plochu.

Rezim dalkového ovladani.

Roboticka sekacka na travupodporuje ,rezim dalkového ovladani“. Uzivatel mize robota navigovat do urcité
oblasti a spustit motor sekacky. Uzivatel musi byt blizko robota a béhem dalkového ovladani dbat na riziko
nehody .

255 PME@

< Back

S

Charging

owing, you need to set the
al mode, please confirm
t to enter manual mode

Remote control mode

Pozor!
Rezim ,Dalkové ovladani‘ vyzaduje neustalé pfipojeni Bluetooth ; béhem pouzivani této funkce musi byt
uzivatel v blizkosti robota.

-

Pfi pouzivani rezimu ,Dalkové ovladani‘ se musite ujistit, Ze je toto tlacitko aktivni.

modul ,Control de la distanta”.

Cele patru butoane de navigatie permit utilizatorului sa
ghideze robotul manual.

Butonul Start
Prin apasarea acestui buton, robotul de tuns gazonul
incepe sa functioneze.

lesirea din modul telecomanda.

Butoanele de navigatie.
° Q Prin apasarea acestui buton, utilizatorul poate iesi din
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Zména nastaveni
Na domovské strance zafizeni klepnéte na , Zménit nastaveni zafizeni“ pro pfistup k nastaveni robotické

sekacky, zobrazeni a zménu téchto nastaveni.
G WIFi setting -
@ Elactrical cutting height adjustment

|-w..~umng- -

Working Interval

EEEE 6

|

P © &= Mowing method
———

© Fautt record v

I

# Lo uont r-wm v]

B Pin code reset
(B Restore parameter setting >
@ Bactronic fonce 4 @ Restore factory settings >

o Noticationl Message Push @D

Remote control mode

I

Mag Mode

|

L RF setting v

Nastaveni systémového €asu
Roboticka sekacka na travumuze byt nakonfigurovana tak, aby automaticky nastavovala systémovy ¢as podle
¢asu v mobilnim telefonu, nebo aby provozni dobu nastavovala rué¢né.

W System Time v ‘ © System Time A
Set System Time Automatically @
Date Time
2025-10-08 o 0636 ®
Save

Nastaveni radarového senzoru
Roboticka sekacka na travuumozniuje nastavit detekéni vzdalenost radarového senzoru v rozmezi 30 cm az
60 cm.

§ Radar sensor setting [ @] s Radar sensor setting D

Distance:30 cm

©

Nastaveni dest'ového senzoru

Roboticka sekacka na travuumozriuje aktivovat nebo deaktivovat destovy senzor. Po aktivaci senzoru mlzete
také nastavit dobu zpozdéni: dobu, po kterou robot zlstane v nabijeci stanici po vyschnuti destového
senzoru.

® Rain Sensor ('3
-  Rain Sensor @

Postponed:0 minutes

©

‘ Save

Nastaveni LED svétla
Roboticka sekacka na travuumozniuje konfigurovat LED svétlo. Po aktivaci jsou k dispozici dva provozni

23
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rezimy: , Vzdy zapnuto“ a ,ReZim uvedeni do provozu“. Podrobnosti o testovacim rezimu naleznete v nize
uvedeném popisu.

3§* LED light c ‘ 3£ LED light @

[ s |

Rezim uvadéni do provozu Po aktivaci funkce
kontroly provozu LED kontrolka funguje podle vy$e uvedenych princip( :

® Sviti zelené : v pohotovostnim rezimu nebo v provozu, signal ze satelitd. Je to normaini.

Svétle zelena : v pohotovostnim rezimu nebo v provozu je signal satelit(i slaby, ale fungovani je mozné.
Nepretrzité modra : béhem nabijeni je signal ze satelitd normaini.

Modré blikani : béhem nabijeni je signal satelitl slaby, ale zafizeni je mozné fungovat.

Stala ¢ervena : nouzové zastaveni / ¢teni / chybéjici spojeni mezi referencni stanici a robotem.

Blikajici ¢ervena: chybovy stav.

Blika zluté : slaby signal ze satelitu.

Stala fialova : v rezimu ,dalkového ovladani‘, signal satelitd Je to normaini.

Svétle fialova : v rezimu ,dalkové ovladani “ je signal satelitd slaby, ale fungovani je mozné.

Neustale bila : v ¢ase OTA (firmware) aktualizace) proces

Resetovani PIN kédu
Roboticka sekacka na travuumozniuje resetovat PIN kéd. Po zadani pdvodniho PIN kédu Ize pro zafizeni
nastavit novy PIN kéd.

A PpiN code reset w B8 Fin code reset -~

Input your curment PIM code
. Input heee

Input your new PIY code

[ input here.
Rapaat yeur raw FIN code

Input here

Nastaveni elektrického

plotu Roboticka sekacka na trdvuumoziiuje povolit nebo zakazat elektricky plot. Po aktivaci pfepinace
JPiepinad plotu” stisknéte tlagitko @ pro nastaveni po&ate¢niho bodu elektrického plotu. Poté mizZete
NAKONFIGUROVAT hodnotu ,Dosah plotu®. Pokud systém Zjisti , Ze robot pfekrocil tuto hodnotu, automaticky
odesle upozornéni na mobilni telefon uzivatele PHONE.

' % Back Electronic ferce
(@) Electronic fence by |
| T Lo prwss e clrmngm om g cenier ol ®
e ®)
‘
¥ ™y
Fence Switch o

Fence Range | 10 m
Oznameni / Odesilani zprav
Roboticka sekacka na travuumoziuje povolit nebo zakazat funkci odesilani oznameni/zprav. Po povoleni této
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funkce systém automaticky odesle zpravy na mobilni telefon uZivatele, kdykoli dojde k relevantnim udalostem
v provozu robota.

% Notification/ Message Push @ ‘

Nastaveni radiové frekvence (RF)
PFi pouziti vice zafizeni v tésné blizkosti (napf. dvé jednotky na stejném poli) Ize v pfipadé ruSeni radiové
frekvence zkontrolovat nastaveni a v pfipadé potfeby zménit radiovy kanal.

RF settin, v
= 9 >{ RF setting A
Slink info
ID: MD:
| | [ |
‘The communication is Slink status:
abnormal, the same
2110000528,RSTA,74,0nl
ine
Nastaveni

WiFi Roboticka sekacka na travuumoznuje konfigurovat pfistup k WiFi . Pokud se napfiklad zméni domaci
router, muZete zadat novy nazev WiFi a heslo a robot se pomoci téchto udajl pfipoji k internetu. Doporucuje
se pamatovat na to, Ze robot podporuje pouze frekvenci 2,4 GHz.

o= . s
> WiFi setting v @ WiFi setting A
Select your WiFi name:
[ Please select J
hbutuynhur password: e
[ Input here ave W ]
Save

Nastaveni vysky seceni
Roboticka sekacka na travuumozniuje nastavit vySku se€eni pomoci této funkce.

@© Electrical cutting height adjustment v

. Electrical cutting height adjustment A
Select your cutting height:50 mm

@

Save

Nastaveni jazyka displeje.
Roboticka sekacka na travuumoziuje vybrat jazyk displeje.

& Mower Language v
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Zpusob seceni
Roboticka sekacka na travuumozriuje vybrat zplsob seceni. K dispozici jsou dva zpUsoby: , Rezim dvojitého
pokryti“ a ,Normalni rezim*.

a Mowing method a Mowing

‘ Normal mode

Dualni rezim pokryti: Roboticka sekacka na trdvubude nejprve sekat travu od severu k jihu a poté od
vychodu k zapadu.

Normalni rezim: Roboticka sekacka na travumuze nejprve sekat od severu k jihu a v pfipadé neposecené
zony bude sekat od vychodu na zapad, aby ji zcela pokryla .

Zaznam chyb

Roboticka sekacka na travuumozriuje zobrazit poslednich pét zaznamud chyb pomoci této funkce.

o Fault record v o Fault record ~

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

0000000000000
YYYY-MM-DD  XX-XX-XX

KEXKAEEAER KK A KRR K LKA R KA RRL KK
YYYY-MM-DD X XX-XX

A OO00O00C0O00000O00000000000000¢
YYYY-MM-DD XX XX:XX

A KEXKEKERXERELKEERERKE LKL R KRR AKX
YYYY-MM-DD  XX-XX:XX

O zarizeni

Roboticka sekacka na travuumozriuje zobrazit informace o zafizeni. MUzete také zkontrolovat verzi softwaru a

zda je k dispozici nova verze.
i

|
| @ About Device v & About Device ~

L

<obatic mower: XXX
Total working days: X0066X.
Charge and discharge circles: 3000

e
s | 000000000
3LE MAC address: [M
NFIMAC address: |W
Sirmware version: | W OO0

Check firmware update
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Aktualizace softwaru offline

Systém také podporuje funkci aktualizace softwaru v offline rezimu. Offline software bude k dispozici na nasich
webovych strankach a uzivatel si musi stahnout soubor na USB zafizeni a provést aktualizaci podle nize
uvedenych pokyna.

Port USB

Obnoveni parametrt
Roboticka sekacka na travuumozriuje resetovat parametry z konfiguracni nabidky.

N

J

{ﬂ Restore parameter setting > 1 o

Parameter settings will be reset, is it reset?

A vy
Obnoveni tovarniho nastaveni

Roboticka sekacka na travuumoziuje kompletni reset vSech dat, v€etné vytvofenych map.

This operation will restore the factory data of the
device, all data will be deleted, please

carafully
- I

@Mul‘acmryntﬂngs > J (

4. UVEDENIi DO PROVOZU

Displej a ovladani

Uvodni stranka po spusténi

Po zapnuti robotické sekacky musi uZivatel zadat PIN kéd (PIN kéd nastavte, pokud je robot pouzivan

poprvé).

Pokud uzivatel nenakonfiguruje ROBOTA do 3 minut, robot se znovu zablokuje a UZIVATEL bude muset

znovu zadat PIN kéd .
Please Enter PIN Code

* * *

| %
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/ Status baterie

. | 202X-XX-XX St. 14:00 85 —1
Datd siorda —— |
| — POhOtOV | Procentajiarba tunsa
/ —
Status robot OStnl

Map:0.00 sgm Posekane:

0%

M‘AP E-i'iii WiFI 4G
Dimensiunea gazonului @ 9 9

/ﬁw '

Status robot

Zilele de lucru, cercul negru 202X-XX-XX st. 140085

inseamna ca ziua este .
na ca zi \ Periodické Indicator mod de lucru
R modelaF

NePoUt St Turné Bratr Obec
e e e e o o o

€1:09:00-19:00
Ct2: 09:00-19:00

..

/

Ora de lucru, utilizatorul poate
seta 2 intervale orare.

1. Symbol MAPA

Indikator mapy: pokud se zobrazuje v jiné barvé, znamena to, Ze v systému je uloZena funkéni mapa.
2. Symbol APNT

Indikator stavu systému: pokud se zobrazuje jinou barvou, znamena to, ze robot ma dobré spojeni se satelitnim
systémem a kamera je pfipravena.

3. Symbol BLE

Indikator Bluetooth: Po pfipojeni Bluetooth se symbol zobrazi jinou barvou.

4. Symbol Wi-Fi

WiFi : kdyz je WiFi pfipojeno, symbol se zobrazuje jinou barvou.

5. Symbol 4G

Indikator 4G: kdyz jsou pfipojena mobilni data, symbol se zobrazuje jinou barvou.

6. Symbol™™

Pro posun na dalSi stranku pouzijte tlacitko ,|“ na naviga¢ni klavesnici.

7. Symbol«

Pomoci tla¢itka ,1“ na navigaéni klavesnici se mizete posunout na pfedchozi stranku.

Hlavni nastaveni robota

Kdyz se na obrazovce zobrazi hlavni rozhrani robota , stisknéte tla¢itko ,Zpét“ pro pfistup na stranku
nastaveni funkci robota.

Nastaveni ,data“ a hodiny

Oto¢nym tla¢itkem vyberte moznost ,Datum a hodina “ a poté stisknéte tlacitko A pro pfistup k nastaveni.

Settings 1] Date & Time (> Modification saving? ©
2 Working Date & Mode =

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height 2024-03-15 12:52
5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

Nastaveni ,,Datum a rezim*“
Oto&nym knoflikem vyberte moznost ,Datum a rezim“ a poté stisknutim knofliku vstupte do nastaveni.
Toto nastaveni zahrnuje tfi moznosti:
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1. Pracovni datum a ¢as.
2. ZpUsob prace.
3. zastfihovani v denni dobé .
nastaveni pracovnich dnt
Postupujte podle obrazkl od kvétna a pomoci oto€ného tlacitka sedla nastavte pracovni dny robota .

Seftings ©| | working Date & Mode: @ | | working Date & Time: D
1.Date & Time D
2. Working Date & Mode) 2.Working Mode
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4.5ensors & Mowing Helght
5.RF Setling
6 .Mowing Mode
7.0thers

Working Date & Time: [:]

Use knob to select working days

N I o o G e

nastaveni pracovni doby
Postupujte podle obrazk(i od kvétna a pomoci oto€ného tlacitka sedla nastavte pracovni dobu robota .
Pro kazdy aktivovany pracovni den si uZivatel mize nastavit dva ¢asy intervaly.

Settings [1] Working Date & Mode: 2 1 Working Date & Time: 5
1.Date & Time 1.Set working day
2.Working Mode 2. Set working time
3.PIN Code 3.Mowing with daylight
4.Sensors & Mowing Height
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers
Set working time 2] Set working time (=]

Workini - Fri
X [ T O @ E orking Date:

o 1 2 3 4 5 6
09:00-19:00  09:00-19:00
09:00-19:00 09:00-19:00

nastaveni PIN kod
Oto¢nym tlacitkem vyberte moznost ,Heslo* a poté stisknéte tlaCitko pro nastaveni pfistupu A.
Pro zménu PIN kédu musi uzivatel :

1. zadejte stavajici PIN kéd.

2. zadejte novy PIN kéd.

3. potvrzeno opétovnym zadanim nového PIN kédu.
Settings Enter Old PIN code Enter New PIN code
1.Date & Time n e o
2.Working Date & Mode
_ﬁ_ * * * * * * *
4.Sensors & Mowing Height — — — — — — —
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

| %

Please Re-Enter New PIN code o

¥ ook 0k

K

Nastaveni ,,Senzora“ a vysky seceni
Oto&nym tlacitkem vyberte moznost ,Senzory“ a poté stisknéte tlacitko pro pfistup k nastaveni.
V tomto nastaveni mize uzivatel NAKONFIGUROVAT nasledujici funkce:

senzory desté

e  Ultrazvukovy senzor
e  Vyska fezu robotem
®  Hlasové upozornéni robota
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Settings o Sensors & Mowing Height o
1.Date & Time 1. Rain sensor

2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor

3.PIN Code 3. Mower Cutting Height

4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers

senzory desté

Oto&nym tlacitkem vyberte moznost ,Snimac desté" a poté stisknéte tlacitko A pro pfistup k nastaveni.
Nasledné muze uZivatel nastavit dobu zpozdéni v dokovaci stanici a poté nastavit , kdyZz SNIMAC detekuje
suchost. Po dokon€eni nastaveni se tato doba pouZzije .

Settings Sensors & Mowing Height 0 Rain Sensor o
1.Date & Time
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensor
3.PIN Code 3. Mower Cutting Height
Sensors __ Mowing Height 4. Mower Prompt Voice
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.Others.
Rain Delay Time o
an e
00d
060 min
(0-999)

Ultrazvukovy senzor
Otocnym tlacitkem vyberte moznost ,Ultrazvukovy senzor® a poté stisknéte tlacitko pro pfistup k nastaveni.
Nasledné muze uzivatel nastavit vzdalenost mezi ultrazvukovou senzorovou hlavici a detekovanymi objekty.

Settings o Sensors & Mowing Height a Ultrasonic sensor o
1.Date & Time 1 ON
2.Working Date & Mode 2. OFF
3.PIN Code a Height
Si 4. Mower Prompt Vioice

6.Mowing Mode

7.0thers

Distance detection o
PN
30cm (30 - 60)

Vyska fezu robotem
Oto¢nym tlacitkem vyberte moznost ,VySka seceni robota“ a poté stisknéte tlacitko pro pfistup k nastaveni.

Nasledné mUzZe uzivatel pouzit oto¢né tlacitko k :
®  Nastavte pozadovanou vy$ku seceni
o  VySka seceni Effect SIZING
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Settings [1] Sensors & Mowing Height 2] Mower Cutting Height
1.Date & Time 1. Rain sensor 1 Hoight setting

2 Working Date & Mode 2 Ultrasonic Sensors 2. Height calibration
3.PIN Code

- : 4. Mower Prompt Voice

5.RF Setting

6.Mowing Mode

7.0thers
Mower Cutting Height o

ﬂ |+ =s0mm
Settings ] Sensors & Mowing Helght 2} Mower Culting Height
1.Date & Time 1. Rain sensor 1. Height sefting
2.Working Date & Mode 2. Ultrasonic Sensors P Height calibration
3.PIN Code
5 s 4. Mower Prompt Voice

5.RF Sefting

6.Mawing Mode

7.0thers

Mower Cutting Height [ ]

&
Calibrating

Hlasové upozornéni robota
Oto&nym tlacitkem vyberte moznost ,Hlasové upozornéni robota“a poté stisknéte tlacitko pro nastaveni pfistupu

A.
UzZivatel mozna:

®  Aktivace nebo deaktivace hlasového upozornéni robota .

L] Nastavte hlasitost hlasu.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

Sensors & Mowing Height

1. Rain sensor
2. Ulirasonic Sensors

2]

s
5.RF Setting
6.Mowing Mode
7.0thers

RURIS

Mower Prompt Voice volume o

« E 120

Nastaveni radiové frekvence
Oto¢nym tlacitkem vyberte moznost ,Nastaveni RF* a poté stisknéte tlacitko A pro pfistup k nastaveni.
V tomto nastaveni jsou dvé moznosti:
1. Slink Scan — umozriuje skenovat dostupné RF frekvence pro detekci pfipojeni.
2. Slink Info — zobrazuje informace o aktualnim RF pfipojeni, jako je hlaSeni o napajeni nebo podrobnosti

o RF modulu.

Skenovani Slink

Settings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.0thers

RF setting

1. Slink Scan
2. Slink Info

(2]

Pokud pak musi UZIVATEL ZMENIT referen&ni stanici nebo dojdek rueni na stavajicim komunika&nim kanalu,

je nutné pouzit Slink Scan k vyhledani a odpovidajicimu sparovani KANALU.
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Punerea statiei de referintd in modul de imperechere

Apasati butonul de imperechere de pe statia de referinta si tineti-l apasat timp de 5

secunde.

Dupa acest interval, veti auziun sunet de confirmare (beep), iar statia de referinta va fi

gata pentru imperechere.

Nota: Asigurati-va ca LED-ul DSG este aprins continuu in timpul acestui proces.

Skenovani Slink

Oto¢nym tlacitkem vyberte a A zpFistupnéte nastaveni ,Slink Scan” .
ROBOT se bude 300 sekund snazit najit dostupné referenéni stanice . Po skon&eni
skenovani END se v8echny detekované kanaly zobrazi v seznamu.

®  Pomocioto¢ného tlacitka vyberte poZzadovanou polozku.

e  Ujistéte se, e vybrané ID SOUHLASI s pofadovym &islem referenéni stanice.
ROBOT se poté pokusi pfipojit k referenéni stanici .

®  Jakmile je pfipojeni provedeno, na obrazovce se zobrazi zprava ,Pfipojeni usp&sné dokoncéeno “ .

Settings [1] RF setting 2] Slink Scan o
1.Date & Time 1. Slink Scan Slink Scanning ___ 300

2 Working Date & Mode 2. Slink Info

3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height

6.Mowing Mode

7 Others

Slink Scan o Slink Scan g Slink Scan G

Page 1/2 Slink connecting Slink successfully connected

1 IDXOOOXXX, MD:RSTA, CHLX
ID ID:RSTA, CHL:X

3ID:NULL, MD:NULL, CHL:NULL

Informace o Slinku

Oto¢nym tlacitkem vyberte ,RF“ Nastaveni “ a poté stisknéte tlacitko A pro pfistup k nastaveni ,Slink Info®.
Na této strance se zobrazi nasledujici informace:

L] Sériové cislo referen¢ni stanice

e VF kanal
L] Stav pfipojeni

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4.Sensors & Mowing Height
6.Mowing Mode

7.Others

Settings o

RF setting
1. Slink Scan

2. Slink Info

e Slink Info

SNz XXKXXXXXX
Channel: XX
Slink Status: Online

Nastaveni ,,Rezimu ofezavani“

Uzivatel si mize vybrat tfi rezimy ofezavani:
1. Normalni rezim stfihani vlasu.

2. Rafinovany stfih vlasu.

3. ReZim ofezavani pomoci dalkového ovladani.

Settings
1.Date & Time

3.PIN Code
5.RF Setting

7.0thers

2.Working Date & Mode
4.Sensors & Mowing Height

o

Mowing Mode

1. Normal Mowing Mode

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing Mode

Normalni rezim stfihani viasu
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Oto¢nym tlacitkem vyberte moznost ,Normalni rezim ofezavani®.

RURIS

Timto zpUsobem bude robot sekat travnik ve sméru sever-jih podle geomagnetického pole.

Settings
1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 _Sensors & Mowing Height
5.RF Selting

7.Others

Mowing Mode
M

2. Refinement Mowing Mode

3. Remote Control Mowing Mode

Normal Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

Rafinovany styl iéesu

Otoénym tlacitkem vyberte ,, Rezim jemného ofezavani “ .
Timto zpUsobem robot nejprve posece travnik ve sméru sever-jih podle geomagnetického pole a poté bude

sekat ve sméru vychod-zapad .

Seltings

1.Date & Time

2.Working Date & Mode
3.PIN Code

4 .Sensors & Mowing Height
5.RF Setting

7.Others

Mowing Mode

1. Normal Mowing Mode

Refinement Mowin
3. Remote Control Mowing Mode

2

Refinement Mowing Mode

&

Parameter sets successfully!

(3]

Rezim ofezavani pomoci dalkového ovladani

Otoénym tlacitkem vyberte na dalkovém ovladaci , ReZzim ofezavani “.

V tomto reZimu se robot pfipoji k mobilnimu telefonu pfes Bluetooth a UZIVATEL bude pouzivat APLIKACI k

navigaci ROBOTA a k sekani travniku .

Settings o Mowing Mode o Remote Control Mowing Mode
1.Date & Time 1. Normal Mewing Mode
2.Working Date & Mode 2. Refinement Mowing
3.PIN Code 3. Remote Control Mowing Mode| g
4. Sensors & Mowing Height
5.RF Setting Parameter sets successfully!
7.0thers
Nastaveni ,,Jiné“
Oto¢&nym tlacitkem vyberte moznost ,Jiné"“.
Tato funkce zahrnuje 10 rliznych nastaveni.
Settings o Other Settings [2] Other Settings (5]
1.Dale§ Time 1.LED Light 8.Satety Level
2.Working Date & Mode 2 Version Info 9.Map Function
3.PIN Code 3.Fault Record 10.Debug Data
4_Sensors & Mowing Height 4 Battery Info
5.RF Selling 5 Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance
v A
nastaveni LED svétel
Oto¢nym tlacitkem vyberte a aktivujte funkci ,LED svétla“.
UzZivatel muze aktivovat nebo deaktivovat LED pasek.
Settings (1] Other Settings o LED light
1Date & Time
2.Working Date & Mode 2.Version Info e ——
3.PIN Code 3.Fault Record 2 OFF
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info
5.RF Setting 5.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
7.Mowing Performance v

funkéni LED svétla

Kdyz LED svétla sviti, FUNGUJI podle nasledujiciho principu:

® Sviti zelené: v pohotovostnim rezimu nebo v provozu, signdl ze satelitu. Je to normaini.

® Zelené pulzovani: v pohotovostnim rezimu nebo v provozu je signal satelitu slaby, kamerovy systém je

funguje.

® Modra: béhem nabijeni je signal ze satelitu normalni.
® Modré pulzovani: béhem nabijeni je signal ze satelitu slaby, ale funguje.
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Stala ¢ervena: nouzové zastaveni / ¢teni/ zadné spojeni mezi referen¢ni stanici a robotem.
Blika €ervené: chybovy stav.

Blika zZluté: slaby signal ze satelitu.

Sviti fialové: v modulu dalkového ovladani, signal satelitu. Je to normaini.

Pulzujici fialova: v modulu dalkového ovladani je signal ze satelitu slaby, ale funguje.

Informace o verzi

Oto¢nym tlacitkem vyberte a zpfistupnéte funkci ,Informace” o verzi.

Uzivatel si mize zkontrolovat informace o zafizeni, jako je verze firmwaru, sériové Cislo a dalSi technické
podrobnosti.

Settings (1] Other Settings 2] SN: XXXXXXXXXX (3]
1.Date & Time 1.LED Light Hstver:  XXXXX
2.Working Date & Mode NavVer: XXXXX
3.PIN Code 3.Fault Record DMVer:  XXXXXX
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info CMVer:  XXXXXX
5.RF Setting 5.Language SIGVer XXXXXX
6.Mowing Mode 6.About Device FMLVer: XXXXXX
7.Mowing Performance v EMRVer; XXXXXX v
DISVer:  XXXXXXXXXX (4]
LIEVer: XXXXX
WIEIVer: XXXXX
CamVer: XXXX
VSLAM: XXXX
Fontver: XXXX
i

CHYBY V REGISTRACI
Otocnym tlacitkem vyberte a A zpfistupnéte funkci ,Zaznam chyb funkce®.
Zde se zobrazi pé&t NEJNOVEJSICH CHYB zaznamenanych robotem.

Settings © | | Other Setings e Fault Record o
1.Date & Time 1.LED Light
2.Working Date & Mode 2_Version Info Fault 1: Lifted
3PIN Code ZOXX-06-18 08:00
: ‘ ‘ . Fault 2: Lifted
4 .Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 20XX-06—18 08:00
5.RF Setting 5.Languags Fault 3: Lifted
6.Mowing Mode 6.About Device 20XX-08-18 08:00
7.Mowing Performance - v
Fault Record o
Fault 4: Lifted
20XX-06-18 08:00
Fault 5: Lifted
20XX-06-18 08.00
A
Informace o baterii
Oto¢nym tlacitkem vyberte a zpfistupnéte funkci ,Informace o baterii®.
Zde se zobrazi informace o baterii robota.
Settings o Other Settings [2] Battery Info 6
1.Date & Time 1.LED Light : i -
2.Working Date & Mode 2 Version Info 1.Charging times: XX
3.PIN Code 3.Fault Record 2.Voltage: XX.0V
4 Sensors & Mowing Height 3 Current: XX A
5.RF Setting 5.Language : T
6.Mowing Mode 6.About Device 4 Adaptor: X.X V
7.Mowing Performance v 5. Temperature:XX.X'C,Normal v
Jazyk

Otoénym tlacitkem vyberte a zpfistupnéte funkci ,Jazyk” .
Zde si muzete vybrat jazyk, ve kterém se bude robot zobrazovat.
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Settings o Other Settings e Language o
1.Date§( Time 1.LED Light 1.English 8.Italiano
2.Working Date & Mode 2 .Version Info 2.Svenska 9.Nederlands
3.PIN Code 3.Fault Record 3.Deutsch 10.Norsk
4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 4 Dansk 11.Polski
S.RE Setting 5.Espanol 12.Cesky
6.Mowing Mode 6.About Device G_Suzmalainen 13.Portugues
7.Mowing Performance v 7 Francais v
O zafizeni

Oto&nym tlacitkem vyberte a zpFistupnéte funkci ,O zafizeni* .
Zde si uzivatel mize zkontrolovat informace o zafizeni.

Settings (1] Other Settings [2] About Device 3]
1.Date S\ Time 1.LED Light 1.Total working time:  XXXX

2.Working Date & Mode 2 .Version Info 2 Device SN:  XXXX

3.PIN Code 3.Fault Record - .

4 .Sensors & Mowing Height 4 Battery Info 3.WIFl Mac: X

5.RF Setting 5.Language 4.BLE Mac: XXX

6.Mowing Mode 5.4G ICCID XXXX

7.Mowing Performance v 6.Camera SN: XOOOXXXX v

Snizeni vykonu
Otoc¢nym tlacitkem vyberte a pomoci tladitka A zpfistupnéte funkci ,Vykon* a ,stfih vlasu“.

Existuji tfi REZIMY pro motor zastfihovace .
Settings (1] Other Settings (2] Mowing Performance (5]
3 Woeking Do 1LED Lt
2.Working Date & Mode 2 .Version Info —
3.PIN Code 3.Fault Record 2. Balanced Mode
4.Sensors & Mowing Height 4.Battery Info 3. Efficiency mode
5.RF Setting 5.Language
6.Mowing Mode 6.About Device
v v

Rezimy vykonu motoru zastfihovace
1. vykonu : ota€ky motoru zastfihovace jsou 3500 ot./min s maximalnim vykonem vystup .

2. Vyvazeny rezim: otacky motoru zastfihovace jsou 2850 ot./min, vhodné pro pro bézny travnik.
3. uginnosti : otacky motoru zastfihovace jsou 2500 ot./min, coz poskytuje nejlepSi pomér mezi vykonem a

spotfebou energie .
Uroveii bezpeénosti

Otognym tlagitkem vyberte a zpFistupnéte funkci ,Urovefi bezpegdnosti“ .
Roboticka sekacka na travuma tfi urovné zabezpeceni, ze kterych si uZivatel mize vybrat.

Settings n Other Settings (5] Safety Level o
N e & Time R —

2.Working Date & Mode 9.Map .

3.PIN Code 10.Debug Data 2.Normal Level

4.Sensors & Mowing Height 3.Low Level

5.RF Setting

6.Mowing Mode

. .

1. Vysoka uroverni: podle data. Kdyz ROBOT pfejde do pohotovostniho rezimu nebo je stisknuto tlacitko Stop ,

Robot vyzaduje pfed aktivaci ZADANI PIN kédu .
2. Normalni droven: po spusténi nebo po chybé , nebo pokud byl robot v pohotovostnim rezimu déle nez 5

minut, musi uzivatel pfed aktivaci robota zadat PIN kod.
3. Nizka uroven: pouze po spusténi nebo po chybé ,What A An “ musi uzivatel zadat PIN kod.

Funkce ,,Mapa“
Oto¢nym tladitkem vyberte a stisknéte A pro pfistup k funkci ,Mapa“ . Prostfednictvim této moznosti maze

uzivatel nastavit aktualni pracovni proud robota s mapou .
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Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4.Sensors & Mowing Height

(1] Other Settings
8.Satety Level

10.Debug Data

,» Informace o mapé “

Oto¢nym tlacitkem vyberte a zpfistupnéte funkci ,Informace o mapé®. V této sekci si uzivatel mize zobrazit

informace o aktualné pouzité mapé.

Map

1. Map Info

2. Delete Map
3. Restart Mowing

o Map Info

Map Size: XXX sqm
Mowed Size: XXX sqm
Obstacle Size: XXX sgm

(2}

mapa mazani

Otoc¢nym tlacitkem vyberte a zpfistupnéte funkci ,Smazat mapu“. UzZivatel mGze v této nabidce smazat aktualné

pouzitou mapu .

Map o
1. Map Info

. Delele Map

3. Restart Mowing

Delete Map 9 Delete Map

Map is already existing. Delete old map Deleting Map.

information? Please press OK to

o

Delete Map o

Delete map done.

Resetovani mapy

Oto¢nym tlacitkem vyberte a aktivujte funkci ,Restartovat seceni“ .
Po aktivaci funkce ,Restartovat sekani“ se pribéh sekani vynuluje.

Map

1. Map Info
2. Delete Map

3. Restart Mowing

Restart Mowin
1) g

1 Yes
2. No

Reseni problému s daty

Oto¢nym tlacitkem vyberte a zpfistupnéte funkci ,Ladéni dat” .
Tuto funkci pouziva vyhradné autorizovany servis.

Settings

1.Date & Time
2.Working Date & Mode
3.PIN Code

5.RF Setting
6.Mowing Mode

4 .Sensors & Mowing Height

o Other Settings
8.Satety Level
9.Map Function

5. UDRZBA, SKLADOVANi A ODSTRANOVANi PROBLEMU
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Cisténi a udrzba
Je dulezité udrzovat robotickou sekacku v Gistoté.
Robot bude snaze stoupat do svah(, pokud budou kola ¢ista, a noze budou také lépe fezat, pokud budou Cisté
a ostré. K ¢isténi nikdy nepouzivejte vysokotlaky Cistic.
Ocisténi téla
Pouzijte mékky karta¢ a/nebo vlhky hadfik s béznym ¢isticim prostfedkem.
Cisténi spodni strany
Ujistéte se, Ze je hlavni vypina¢ v poloze VYPNUTO, a pouzivejte ochranné rukavice. Otocte robota na bok,
abyste odkryli spodni stranu, ocistéte zaci kotou¢ a ram mékkym karta¢em nebo vihkym hadfikem. Otacejte
kotouc¢em, abyste se ujistili, Ze se volné pohybuje.
Brou$eni/vyména &epeli;
Pokud jsou Cepele opotfebované na jedné strang, Ize je otodit.
Pokud jsou noZe poSkozené nebo vykazuji znamky nevyvazenosti, musi byt vyménény.
1. Otodte zafizeni.
2. Odstrarite Srouby nozu ze spodni ¢asti zafizeni a poté nozZe otocte.
3. Zajistéte noze pomoci Sroubl.
Vyména nozl
3. Vyjméte staré noze a vymeéiite je podle vySe uvedenych kroku.
Zimni skladovani
Béhem zimy skladujte robotickou sekacku, dokovaci stanici a napajeci zdroj na suchém misté. Doporu€ujeme
skladovani v kdIng, garazi nebo nejlépe v interiéru.
Pristroj pfipravte na zimni uskladnéni takto :
1. dobiti baterie az na 80 %.
2. Prepnéte hlavni vypina¢ do polohy ,VYPNUTO".
3. Vycistéte robotickou sekacku na travu.
4. Odpojte napdjeci kabel ze zasuvky .
5. Odpojte napajeci zdroj od dokovaci stanice.
Pokud je to mozné, zabalte vyrobek do originalniho obalu.

recyklace
Nevhazujte elektricka, primyslova elektronicka zafizeni a jejich soucasti do domovniho
odpadu! Informace o OEEZ. S ohledem na ustanoveni OUG 195/2005 - o ochrané zivotniho
prostfedi a OUG 5/2015. Spotrebitelé by méli pfi predavani elektroodpadu zvazit nasledujici
pokyny :
- Spotrebitelé maji povinnost neodstrariovat zafizeni odpad ELEKTRICKY a elektronicky zafizeni
B (OEEZ) jako netfidény komunalni odpad a shromazdovat oddélené tyto OEEZ.
- Sbér TOHOTO odpadus nazvem (OEEZ) bude byt provadiVefejna sbéma sluzba v okruhu KAZDEHO okresu
a prosttednictvim sbémych stredisek organizovanych provozovateli, ktefi jsou AUTORIZOVANI ke sbéru OEEZ
. Informace poskytnuty Gfadem pro ochranu Zivotniho prostfedi Fond www.afm.ro nebo CASOPIS Evropské
odbory .
- Spotrebitelé mohou bezplatné vratit OEEZ na uréena sbérna mista dfive

Nasledujici tabulka zaznamenava informace o chybach zobrazené na LCD panelu a slouzi k informovani
uzivatele o obsahu chyb, k feSeni problému a jejich odstranéni. Pokud se spusti chyba a zistane nevyresena,
je zaznamenana a uloZena ve stroji.

Reseni problém s robotem

Problém Mozné pficiny Napravna feseni
Chyba se obvykle automaticky vyfesi.
Vytah Senzor zvedani byl aktivovan. Pokud problém pretrvavé, zkontrolujte

prosim kryt robota.

Chyba se obvykle automaticky vyfesi.
Péad Snima¢ kolize se aktivoval. Pokud problém pretrvavé, zkontrolujte
prosim kryt robota.

Chyba se obvykle automaticky vyfesi.
Naklon Snima¢ naklonu se aktivoval. Pokud pfetrvava, umistéte robota na
vodorovny povrch a znovu zkontrolujte.
Tato chyba se zobrazi, kdyz se robot
prevrati.

Obrat Senzor pfevraceni se aktivoval.
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Mimo

Robot je mimo virtualni hranici.

KdyZ robot Zjisti, Ze pfekrogil virtualni
limit, zobrazi se tato chybova zprava.

Raina

Destovy senzor se aktivoval.

KdyZ senzor detekuje dést, tato
informace se zobrazi na obrazovce.

CNtcPro

Motor vyzinace je pfehraty.

Pokud motor bé&zi nepfetrzité s
vysokym zatizenim, muze se jeho
teplota zvySit a zobrazi se tato chyba.
Po urcité dobé klidu by se robot mél
automaticky obnovit.

Jama

Robot je zablokovany.

Pokud robot uvizne v oblasti a nemGze

se sam vyprostit, zobrazi se tato chyba.

Zkontrolujte oblast a pfemistéte robota
na otevrené misto.

BatLow

Baterie robota je témérf vybita.

Tato zprava se zobrazi, kdyz je uroven
nabiti baterie nizka. Nechte robota
nabit v dokovaci stanici.

CStErmr

Motor trimru nelze inicializovat.

Vypnéte a znovu zapnéte robota.
Pokud problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .

Tit1Er / Tilt2Er

Snimac¢ zrychleni nelze inicializovat.

Vypnéte a znovu zapnéte robota.
Pokud problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .

Chyba cesty

Robotovi se nepodafilo naplanovat trasu
seceni.

Vypnéte a znovu zapnéte robota.
Pokud problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stredisko Ruris .

Z4dna mapa

Robot nema zadné ulozené mapy.

Vytvofite a pouzijte mapu; chyba
automaticky zmizi.

Z&adna pozice

Robot nemUze ziskat data o poloze.

Presunite robota na volné misto a chuvili
pockejte. Pokud hlaSeni pfetrvava,
obratte se na autorizované servisni

stfedisko Ruris .

Cesta selha

Robotu se nepodafilo vygenerovat trasu
seceni.

Vypnéte a znovu zapnéte robota.
Pokud problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .

SigLost

Robot ztratil navigacni data.

Presurite robota do otevieného
prostoru a zkontrolujte, zda se muze
znovu umistit. Pokud problém
pfetrvava, kontaktujte autorizované
servisni stfedisko Ruris .

485 ERR

Problém s interni komunikaci robota.

Vypnéte a znovu zapnéte robota.
Pokud problém pfetrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .

Chyba DSV

Problém s interni komunikaci robota.

Postupuijte stejnym zplisobem: vypnéte
a restartujte; pokud problém pfetrvava,
obratte se na autorizované servisni
stfedisko Ruris .

Chyba DBG

Problém s interni komunikaci robota.

Vypnéte a znovu zapnéte robota; pokud
problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .

Chyba RTK

Problém s interni komunikaci robota.

Vypnéte a znovu zapnéte robota; pokud
problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stredisko Ruris .

RF chyba

Problém s interni komunikaci robota.

Vypnéte a znovu zapnéte robota; pokud
problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stredisko Ruris .

CHYBA BIT6

Problém s interni komunikaci robota.

Vypnéte a znovu zapnéte robota; pokud
problém pretrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .

Chyba IMU

Problém s interni komunikaci robota.

Vypnéte a znovu zapnéte robota; pokud
problém pfetrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko Ruris .
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CASTE problémy a jejich feseni

RURIS

Pokud Roboticka sekacka na travunefunguje, postupujte podle vySe uvedenych pokynl .

Problém

PRICINA

Napravna reseni

Robot se zastavi a znovu spusti
automaticky po 5-10 sekundéch.

Inercialni navigacni systém se
pravé kalibruje.

Robot se automaticky obnovi.

Robot se zastavi a znovu spusti
automaticky po 10—20 minutach.

Robot ztratil kontakt se satelitnim
systémem a ¢eka na opétovné
pfipojeni.

Robot se automaticky obnovi.

Robot se po chvili zastavi a pfejde
do pohotovostniho rezimu.

Robot ztratil signal a nemulze se
znovu pfipojit v nastaveném Case.

Umistéte robota do dokovaci
stanice a zapnéte ho. Zkontrolujte,
zda se vrati satelitni signal. Pokud
problém pretrvava, obratte se na

autorizované servisni stfedisko
Ruris .

Zadni kola se protaceji, ale robot se
nepohybuje dopfedu ani se neotac;
poté se zastavi a usne. Na
obrazovce se zobrazi ,Jama*“.

Robot je zablokovany.

Zkontrolujte, zda je trava vys$si nez
8 cm; pokud ano, je nutné sekat na
nizsi vysku. Zkontrolujte, zda trava
neklouze; pfed se€enim je nutné
pockat, az travnik uschne.

Robotje zaseknuty v malé oblasti
za neobkrouzenou prekazkou a na
obrazovce se objevi ,kolize".

Snimac kolize se spousti ¢asto v
kratkych intervalech a po 20
spousténich se robot pfepne do
pohotovostniho rezimu.

Oznacte tuto oblast na mapé jako
,2oblast s pfekazkou“ a ujistéte se,
Ze virtualni linie je dostate¢né
daleko od prekazky.

Robot nema v dokovaci stanici
spravné nabijeci rozhrani a
nenabiji se.

Chyba RTK —mapa byla vytvorena,
ale data o poloze se posunula.

Umistéte robota do dokovaci
stanice, zajistéte signal APNT a
znovu vytvofte mapu.

Robot se ¢asto vraci do nabijeci
stanice a obrazovka ukazuje
vysokou teplotu motoru
zastfihovace.

Motor vyzinaCe se pfepne do
tepelné ochrany; robot se vrati do
stanice, aby se ochladil, a poté
pokracuje v praci.

Zkontrolujte, zda trava neni vy$si
nez 8 cm nebo zda neni pfilis silna.

Robot se v dokovaci stanici
nenabiji a zobrazuje se zprava
JLeplota baterie je prili§ vysoka®“.

Teplota baterie je vysoka kvdli
okolni teploté.

Jakmile teplota klesne, nabijeni se
automaticky obnovi.

Uzivatel se nemUize pfipojit k
robotovi pfes Bluetooth.

Problém s pfipojenim Bluetooth.

Vypnéte a zapnéte robota.
Zavrete aplikaci REVOLA.
Zapnéte/vypnéte Bluetooth v
telefonu.

Znovu oteviete aplikaci a zkuste se
pfihlasit.

Pokud problém pretrvava, obratte
se na autorizované servisni
stredisko Ruris .

Uzivatel se nemUze pfipojit k
robotovi pfes Wi-Fi pomoci aplikace
REVOLA.

Problém s pfipojenim k Wi-Fi.

Vypnéte a zapnéte robota.
Ujistéte se, ze se dokovaci stanice
nachazi v dosahu signalu routeru .

Zkontrolujte opétovné pfipojeni.
Pokud problém pretrvava, obratte
se na autorizované servisni
stfedisko Ruris .

Robot se nespusti a na obrazovce
se zobrazi ,zadna mapa“.

Mapa nebyla spravné vytvofena
nebo uloZena.

Vytvofte mapu a aktivuijte ji.

Na travniku zlstavaji neposecené
plochy.

Motor vyZinaCe se aktivoval proti
pfetizeni a zastavil se na 15
sekund.
Ultrazvukovy senzor se dokaze
vyhnout ur€itym oblastem a
ponechat nékteré ¢asti neofezané.

Robot si zapamatuje neposecené
plochy a po uplném pokryti v
jednom sméru se vrati k jejich

posekani.

Motor vyzinace se otaci, ale
stiihaci vykon je nizky.

Cepele uz nejsou dostateéné ostré.

Nahrazuje pouzité cepele
nahradnimi .
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Signal APNT je dobry, ale robot
bézi pozpatku nebo nahle méni
smér na travniku.

Ujistéte se, Ze trava neni vy8Si nez
PFili§ vysoka trava nebo nerovny 8cm.
povrch aktivuji ultrazvukovy senzor. | Pfi konfiguraci mapy se vyhnéte
nerovnym oblastem.
LED: Pokud LED dioda blika
nepfetrzité, znamena to, ze
Roboticka sekacka na travuma
problémy s komunikaci s referenéni
stanici. Zkontrolujte, zda se LED
dioda vrati do stabilniho stavu (sviti
nepfetrzité ) . Pokud problém
pfetrvava, kontaktujte autorizovany
servis Ruris .
LED DSG: Pokud LED blika
nepfetrzité, znamena to, ze
referenéni stanice nemdze pfijimat
stabilni signal. Pfemistéte stanici
do otevieného prostoru a znovu
zkontrolujte. Pokud problém
pretrvava, obratte se na

Blikajici LED diody signalizuji autorizované servisni stfedisko
abnormalni stav referen¢ni stanice | Ruris .
Stav LED diod referen¢ni stanice. a zaroven robotické sekacky. LED dioda RMG: Pokud LED
Referenc¢ni stanice ma pét dioda blika nepretrzité, znamena to,
indikatora. Ze Roboticka sekacka na

travunem(ze ziskat stabilni signal.
Premistéte robotickou sekacku na
otevfené misto a znovu to
zkontrolujte. Pokud problém
pfetrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko
Ruris .

WiFi : Pokud LED dioda blika
nepfetrzité, znamena to, Zze robot
nemuZze navazat stabilni pfipojeni
WiFi . Pfesunite robota blize k
doméacimu routeru a znovu
zkontrolujte. Pokud problém
pfetrvava, obratte se na
autorizované servisni stfedisko
Ruris .

8. PROHLASENI O SHODE
PROHLASENIi O SHODE ES

Vyrobce: SC RURIS IMPEX SRL c €
Bvd . Decebal, ne. 111, Administrativni budova, Craiova, Dolj, Rumunsko

Cil. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Zplnomocneny zastupce: Ing Stroe Manus Catalln - generalnl feditel

Popis str0|e Akumulatorova Robotlcka sekacka na travuna travu e uréena k sekam travy.

Sériové &islo produktu: AATC00100001RURSTN1500 (kde AA predstavuje posledni dveé Eislice roku vyroby, znaky 5
a7 jsou Cislo $arze, znaky 7-12 jsou Cislo produktu)

Produkt: Roboticka sekacka na travuna travu

Model : RURIS Typ: Sentinel 1500
Typ motoru : BezkartaCovy elektromotor Sitka fezu: 180 mm
Typ pripojeni: Bluetooth, Wi-Fi , Aplikace, 4G GPS Maximalni plocha : 1500 m?

My, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, vyrobce, v souladu s nafizenim GD 1029/2008 - o podminkach uvadéni strojnich
zafizeni na trh, smérnici 2006/42/ES - bezpecnostni poZadavky a normou EN ISO 12100:2010 - Strojni zafizeni.
Bezpecnost , smérnice 2014/35/EU , HG 409/2016 o zafizenich nizkého napéti, smérnice 2014/30/EU o
elektromagnetické kompatibilité (HG 487/2016 o elektromagnetické kompatibilité, aktualizovana 2019), smérnice
2014/53/EU ( provedena v Rumunsku ROZHODNUTIM é. 740 ze dne 5. Fijna 2016 o dodavéni radiovych zafizeni na
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trh), smérnice 2011/65/EU ze dne 8. cervna 2011 o omezeni pouZivani nékterych nebezpecnych latek v elektrickych
a elektronickych zafizenich, ve znéni smérnice 2015/863/EU, pfiloha 2, prohlasujeme, Ze byly provedeny v§echny
nezbytné série radiovych zkouSek za ucelem certifikace shody vyrobku se stanovenymi normami a prohlaSujeme, Ze
splriuje hlavni poZzadavky na bezpecnost, neohroZuje Zivot, zdravi, bezpe¢nost prace a nema negativni vliv na Zivotni
rostredi.

ﬁl’ie podepsany Stroe Catalin, zastupce vyrobce, prohlasuje na vlastni odpovédnost, Zze vyrobek splfiuje nasledujici
evropské normy a smérnice:

Smeérnice 2006/42/ES — pozadavky na bezpec¢nost a ochranu, smérnice 2014/35/EU, o zafizenich nizkého napéti:
EN 13857:2008 — Bezpecnost strojnich zafizeni — Bezpecné vzdalenosti k zabranéni vniknuti hornich a dolnich
koncetin do nebezpecnych zén
EN 60335-2-29:2004 - Elektrické spotiebi¢e pro domacnost a podobné Ggely - Bezpednost - Cast 2-29: ZvIastni
pozadavky na nabije¢ky baterii
EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2+A15:2021 - Elektrické spotiebi¢e pro domacnost a podobné ucely -
Bezpednost - Cast 1: VSeobecné pozadavky
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Bezpednost doméacich a podobnych elektrickych spotfebici. Cast 2-107:
Zvlastni pozadavky na bateriové elektrické robotické sekacky na travu
EN 61558-1:2019 - Bezpednost transformatort, tlumivek, napajecich zdroju a jejich kombinaci. Cast 1: Obecné
pozadavky a zkousky
IEC 61558-2-16:2009/AMD1:2013 — Dodatek 1 —Bezpecnost transformatord, tlumivek, napajecich zdroji a podobnych
vyrobkii pro napajeci napéti do 1100 V véetn& — Cast 2-16: Zvlastni pozadavky a zkousky pro spinané napajeci zdoje
a transformatory pro spinané napajeci zdroje
EN 62841-1:2015 - Ruéni elektromotorické naradi, pfenosné nafadia zahradnistroje - Bezped&nost - Cast 1: V&eobecné
pozadavky
EN 62233:2008+AC:2008 — Metody méreni elektromagnetickych poli z elektrickych spotfebi¢d pro domacnost a
podobné uUcely s ohledem na expozici ¢lovéka
EN IEC 60730-1:2025 — Automatické elektrické fidici jednotky. Cast 1: V&eobecné pozadavky
EN 61508-3:2011 — Funkéni bezpecnost elektrickych/elektronickych/programovatelnych elektronickych systéma
souvisejicich s bezpeénosti. Cast 3: Pozadavky na software
EN 61508-7:2011 — Funkéni bezpecnost elektrickych/elektronickych/programovatelnych elektronickych systéma
souvisejicich s bezpeénosti. Cast 7: Prehled technik a méfeni
EN 62479:2010 — Posuzovanishody nizkopfikonovych elektrickych a elektronickych zafizeni se zaklad nimi omezenimi
expozice lidi elektromagnetickym polim (10 MHz-300 GHz)
IEC 62133-2:2017 — Alkalické a jiné nekyselé akumulatory — Bezpecnostni pozadavky na pfenosné uzaviené
akumulatory a baterie z nich vyrobeng, uréené pro pouziti v pfenosnych aplikacich. Cast 2: Lithiové systémy
EN 60127-1:2006 - Miniaturni pojistky. Cast 1: Definice miniaturnich pojistek a obecné poZadavky na miniatumni
nahradni prvky
EN 60384-14:2013/A1:2016 - Pevné kondenzatory pro pouziti v elektronickych zatizenich - Cast 14: Dilgi specifikace
- Pevné odruSovaci kondenzatory pro pfipojeni k napajeni
EN IEC 61051-1:2019 — Varistory pro poutiti v elektronickych zafizenich. Cast 1: Obecné specifikace
Smérnice 2014/30/EU o elektromagnetické kompatibilit€, smeérnice 2014/53/EU (provedena v Rumunsku
ROZHODNUTIM &. 740 ze dne 5. Fijna 2016):
EN50665:2017 — Vyrobkova norma pro posuzovani elektronickych a elektrickych zafizeni z hlediska omezeni expozce
lidi elektromagnetickym polim (0 Hz — 300 GHz)
EN 50663:2017 — Vyrobkova norma pro posuzovani shody nizkopfikonovych elektrickych a elektronickych zafizeni se
zakladnimi omezenimi tykajicimi se vystaveni lidi elektromagnetickym polim (10 MHz — 300 GHz)
EN 62311:2008 — Hodnoceni elektrickych a elektronickych zafizeni s ohledem na omezeni vystaveni lidi
elektromagnetickym polim (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 62311:2020 — Hodnoceni elektrickych a elektronickych zafizeni s ohledem na omezeni vystaveni lidi
elektromagnetickym polim (0 Hz - 300 GHz)
EN IEC 55014-1:2021 — Elektromagneticka kompatibilita. PoZadavky na domaci spotfebice, elektrické naradi a
podobné pfistroje. Cast 1: Emise
ENIEC 55014-2:2021 - Elektromagneticka kompatibilita. PoZzadavky na domaci spotfebice, elektrické naradia podobné
ptistroje. Cast 2: Odolnost. Norma pro skupinu vyrobk
EN 61000-3-2:2019/A1:2021- Elektromagneticka kompatibilita (EMC) - Cast 3-2: Meze - Meze pro emise harmonickych
proud (vstupni proud zafizeni < 16 A na fazi)
EN 61000-3-3:2013/A2:2021 - Elektromagneticka kompatibilita (EMC) - Cast 3-3: Meze - Omezeni kolisani napéti,
kolisani napéti a flikru ve vefejnych nizkonapétovych napajecich sitich pro zafizeni se jmenovitym fazovym proudem
<16 A, na ktera se nevztahuji omezeni pfipojeni
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EN 301 489-1 V2.2.3 — Norma pro elektromagnetickou kompatibilitu (EMC) radiovych zafizeni gg&ileb. Cast 1:
Spolecné technické pozadavky. Harmonizovana norma pro elektromagnetickou kompatibilitu
EN 301 489-3 V2.3.2:2023 - Norma pro elektromagnetickou kompatibilitu (EMC) radiovych zafizeni a sluzeb. Cast 3:
Specifické podminky pro zafizeni kratkého dosahu (SRD) pracujici ve frekvenénim rozsahu 9 kHz az 246 GHz.
Harmonizovana norma pro elektromagnetickou kompatibilitu
EN 301 489-17 V3.3.1:2024 - Norma pro elektromagnetickou kompatibilitu (EMC) radiovych zafizeni a sluzeb. Cast 17:
Specifické podminky pro zafizeni pro Sirokopasmovy pfenos dat. Harmonizovana norma pro elektromagnetickou
kompatibilitu
EN 301 489-19 V2.2.1:2022 — Norma pro elektromagnetickou kompatibilitu (EMC) radiovych zafizeni a sluzeb. Cast
19: Specifické podminky pro mobilni pozemské stanice pouze pro pfijem (ROMES) pracujici v pasmu 1,5 GHz
poskytujici datovou komunikaci a pro pfijimace GNSS pracujici v pasmu RNSS poskytujici data o poloze, navigaci a
¢ase. Harmonizovana norma pro elektromagnetickou kompatibilitu
EN 301 489-52 V1.2.1:2021 - Norma pro elektromagnetickou kompatibilitu (EMC) radiovych zafizeni a sluzeb; Cast 52:
Specifické podminky pro radiova zafizeni a pomocna zafizeni pro mobilni komunikaéni zafizeni (EU); Harmonizovana
norma pro elektromagnetickou kompatibilitu
EN 300 328 V2.2.2:2020- Sirokopasmové pfenosové systémy. Zafizeni pro pfenos dat pracujici v pasmu 2,4 GHz.
Harmonizovana norma pro pfistup k radiovému spektru
EN 300 220-2 V3.2.1:2018 - Zafizeni kratkého dosahu (SRD) pracujici v kmitoctovém pasmu 25 MHz az 1000 MHz.
Cast 2: Harmonizovana norma pro pfistup k radiovému spektru pro nespecifikovana radiova zafizeni
EN 303 413 V1.2.1:2021 - DruzZicové systémy a pozemské stanice (SES). Pfijimace globalniho naviga¢niho
druzicového systému (GNSS). Radiova zafizeni pracujici v kmito&tovych pasmech 1164 MHz az 1300 MHz a 1559
MHz az 1610 MHz. Harmonizovana norma pro pfistup k radiovému spektru.
EN 301 908-1 V15.2.1:2023- Celulami sité& IMT. Harmonizovana norma pro pistup k radiovému spektru. Cast 1: Uvod
a spole¢né pozadavky. Verze 15
EN 301 908-13 V13.2.1:2022 - Buné&né sité IMT. Harmonizovana norma pro pfistup k radiovému spektru. Cast 13:
Uzivatelské zafizeni (UE) pro vylepSeny univerzalni pozemni radiovy pfistup (E-UTRA)
Smérnice 2006/42/ES - o strojnich zafizenich — uvadéni strojnich zafizeni na trh
Smér 2014/30/EU - o elektromagnetické kompatibilité (GD 487/2016 o elektromagnetické kompatibilité, aktualizovano
2019 );
Smérnice 2014/35/EU, GD 409/2016 — o zafizenich nizkého napéti
Smérnice 2014/53/EU — o harmonizaci pravnich pfedpist ¢lenskych statd tykajicich se dodavani radiovych zafizeni
na trh ( ROZHODNUTI é. 740 ze dne 5. Fijna 2016 o dodavani radiovych zafizeni na trh)
Smérnice 2011/65/EU ze dne 8. ¢ervna 2011, ve znéni smérnice 2015/863/EU, pfiloha 2 — o omezeni pouzivani
nékterych nebezpe&nych latek v elektrickych a elektronickych zafizenich
Shoda tohoto vyrobku se zakladnimi pozadavky smémice o radiovych zafizenich 2014/53/EU byla ovéfena
nasledujicim oznamenym subjektem s C. 0123 :
Servis produktd TUV SUD na zakladé certifikatu ¢islo TPS-RED500909 i01, vydaného 22.04.2025.
DalSi pouzité normy nebo specifikace:
e SRENISO 9001 - Systém managementu kvality
e SR ENISO 14001 - Systém environmentalniho managementu
e SRISO 45001:2018 - Systém managementu bezpecnosti a ochrany zdravi pfi praci.
Znacka a nazev vyrobce: SH&T Co. Ltd
Poznamka: Technicka dokumentace je majetkem vyrobce.
Poznamka: Toto prohlaseni je v souladu s origindlem.
Doba platnosti: 10 let od data schvaleni.
Misto a datum vydani: Craiova, 02.12.2025
Rok pouziti oznaceni CE: 2025
Registracni ¢islo: 1503/02.12.2025

Opravnéna osoba a podpis: Ing. Stroe Marius Catalin

F‘ Generalni feditel SC RURIS IMPEX SRL
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PROHLASENI O SHODE ES

Vyrobce: SC RURIS IMPEX SRL

Bvd . Decebal, ne. 111, Administrativni budova, Craiova, Dolj, Rumunsko

Cil. 0351 464 632, www.ruris.ro, info@ruris.ro

Zplnomocnény zastupce: Ing. Stroe Marius Catalin — generalni feditel

Povéfena osoba pro technickou dokumentaci: Ing. Radoi Alexandru — vedouci vyrobniho designu
Popis stroje: Roboticka sekacka na travuje uréena k sekani travy.

Sériové Cislo produktu: AATC00100001RURSTN1500 (kde AA predstavuje posledni dveé Eislice roku vyroby, znaky 5
a 7 jsou Cislo Sarze, znaky 7-12 jsou ¢islo produktu)

Produkt: Roboticka sekacka na travuna travu

Model : RURIS Typ: Sentinel 1500
Typ motoru : BezkartaCovy elektromotor Sitka fezu: 180 mm
Typ pripojeni: Bluetooth, Wi-Fi , Aplikace, 4G GPS Maximalni plocha : 1500 m?

Namérena hladina akustického tlaku : 55 dB Maximalni hladina akustického vykonu: 63 dB
Hladina akustického vykonu je certifikovana spole¢nosti TUV Rheinland zpravou ¢. CN25A58Q 001 ze dne 08.08.2024
v souladu s ustanovenimi normy EN ISO 3744:2010.
My, SC RURIS IMPEX SRL Craiova, vyrobce, v souladu s nafizenim GD 1029/2008 - o podminkach uvadéni strojnich
zafizeni na trh, smérnici 2006/42/ES - bezpecnostni poZadavky a normou EN ISO 12100:2010 - Strojni zafizeni.
Bezpecnost , smérnice 2014/35/EU , HG 409/2016 o zafizenich nizkého napéti, smérnice 2014/30/EU o
elektromagnetické kompatibilité (HG 487/2016 o elektromagnetlcke kompat/blllte aktualizovana 2019), smérnice
2014/53/EU ( provedena v Rumunsku ROZHODNUTIM &. 740 ze dne 5. Fijna 2016 o dodévéni radiovych zafizeni na
trh), smérnice 2011/65/EU ze dne 8. ervna 2011 0 omezeni pouZivani nékterych nebezpecnych latek v elektrickych
a elektronickych zafizenich, ve znéni smérmice 2015/863/EU, priloha 2, prohlasujeme, Ze byly provedeny vSechny
nezbytné série radiovych zkousek za tucelem certifikace shody vyrobku se stanovenymi normami a prohlaujeme, Ze
splriuje hlavni poZadavky na bezpecnost, neohroZuje Zivot, zdravi, bezpeénost prace a nema negativni vliv na Zivotni
prostredi.
NiZze podepsany Stroe Catalin, zastupce vyrobce, prohlasuje na viastni odpovédnost, Ze vyrobek splfiuje nasleduijici
evropské normy a smérnice:
EN 3744:2010: Akustika - Stanoveni hladin akustického vykonu a hladin akustické energie zdroj hluku pomoci
akustického tlaku - InZenyrské metody za podminek blizkych podminkam volného pole nad odrazivou rovinou
EN 50636-2-107:2015+A1+A2+A3:2021 - Bezpecnost domacich a podobnych elektrickych spotfebici. Cast 2-107:
Zvlastni pozadavky na robotické sekacky na travu napdjené z baterii
DalSi pouzité normy nebo specifikace:
. SR EN ISO 9001 - Systém managementu kvality
. SR EN ISO 14001 - Systém environmentalniho managementu
. 1SO 45001:2018 - Systém managementu bezpeénosti a ochrany zdravi pfi praci.
Poznamka: Technicka dokumentace je majetkem vyrobce.
Poznamka: Toto prohlaseni je v souladu s origindlem.
Doba platnosti: 10 let od data schvaleni.
Misto a datum vydani: Craiova, 02.12.2025
Rok pouziti oznac¢eni CE: 2025
Registracni Cislo: 1504/02.12.2025
Opravnéna osoba a podpis: InZzenyr Stroe Marius Catalin
i Generalni feditel SC RURIS IMPEX SRL
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